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Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
geschiitzer Typ Typ Rotation Typ stangen-Typ

Steuerungen

v

RCA RoboCylinder

RCA-SA4D

MModelispezifikationen RCA — SA4D — I:l_

Baureihe — Typ

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

—Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung —
I: Inkremental  20: Servomotor 10:10 mm 50:50 mm A1:ACON N
A: Absolut 20W 5. 5mm g ASEL £

2.52.5mm M

300:300 mm Xoo:

(Angabe in 50 mm- Schritten) ROO:

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungsloser-Einbaumotor

20 [ - 1- a

Kabellange —_ Optionen
:Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
‘Im BL: Bremse Kabelausgang links
:3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
:5m FT: Montagefus

L1 — [

Spezifizierte Linge b L
RABoreTRaRal NM: Umgekehrte Referenzposition

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewlnschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung

M Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei-| steigung | Maximale Zuladung (Hinweis 1) | - wirksame Hub Hub ~ 300
ode stung (W) (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Langskraft () | (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten)
RCA-SA4D-[[@)]-20-10@)- A1 {@H@) 10 4 1 196 10 665
50 ~ 300
RCA-SA4D-(D)]-20-5{@)- A1{3)] 20 | 5 6 25 | se2 | S0 5 330
RCA-SA4D--20-2.5--A1 - 25 8 45 78.4 25 165

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagefu3 FT 383 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zuléssiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:3.9Nem MC:6.8N em

5 5 RCA-SA4D

Zulassige Auskragung

Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger

Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

3 b

Zulassige Auskragung



RCA RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Inkremental-Spezifikation 92.5

Kabelverbindungs-

Inkremental-Spezifikation 41.5
Absolut- fikatic 43

_ 28 M Absolut-Spezifikation 98.5
70
24 stecker *1
5 . 16002
* Bei umgekehrter —| o| f 1 a
Referenzposition (Option I*j @%E =
NM) liegt die Home-Posion ' /| " _ [ ] ‘, — I Tg = P
ca. 2,2 mm vom ME auf der A a5 «
gegeniiberliegenden Seite [ @W &
zum Motor. :
11.5 9 11.5 4-M3, Tiefe 7 4-03.6
- Y ive Ti @6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.5 (zur Montage)
Detailansicht A 2-@Q3H7, effektive Tiefe 5
L
Inkremental-Spezifikation 80.5
16 A Absolut-Spezifikation 86.5
A Offset-Referenz- 13 Hub 70 3
Position fiir Ma/Me- | 22
S /™ el Ahee
o o Te| ¢ ‘ 3 (%]
) - o)
I 5 [ (= &) " e | N
| \
E/ t 37 _j‘ Unterseite ) 0 (b 50 ) ‘
40 Endflache des Rahmens (Hub 50) Endfl&che des Rahmens
4 R UX100" (Hub andere als 50) 50 1
4 i i .
o 4 ¢ 4+
&= e, T
+m : C—o— e e e e i e e B
Referenz- ©% k3 + 3
Flache Detailansicht des =
L Langlochs m-M3, Tiefe 5 P (@3 Loch und Langloch-Abstand) 2-QI3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Detailansicht A Langloch, Tiefe 5 von der N (03 Lochabstand)
Unterseite des Rahmens

(Montageloch und Referenzflache)

Abmessungen der Brems%‘1

R: Bremskabelausgang
rechts

E: Bremskabelausgang
Ende

L: B

li

remskabelausgang
nks

53.5
46.5
415

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.

ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageldchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
a erzeugt. Wenn die Montagelocher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit

Schlitt oder
200 mm oder weniger.

* Modelle mit Bremse haben eine um 28 mm
erweiterte Gesamtlange (L) (41,3 mm bei
er iti B 1sgang) und ein

um 0,2 kg héheres Gewicht.

fﬂas
’@b
&
Al
315
35 38
13.5
ﬁg

l Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
[ Inkremental 2425 | 2925 | 3425 | 3925 | 4425 | 4925
| Absolut 248.5 | 298.5 | 348.5 | 398.5 | 4485 | 4985
A 146 | 196 | 246 | 296 | 346 | 396
M 122 | 172 [ 222 | 272 | 322 | 372
N 50 | 100 | 100 | 200 | 200 | 300
P 35 | 85 | 85 | 185 | 185 | 285
R 22 | 22 | 72 | 22 [ 72 | 22
u - 1 1 2 2 3
m 4 4 4 6 6 8
Gewicht(kg) 06 | 07 | o8 | 09 [ 10 | 11

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp ACON-C-20I-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- " ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
i Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- N T
. ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder —315
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, Nominal: 1.3A
(Spezifikation - ACON-PL-20I-NP-2-0 der einen ‘?"ffefe[" DC24v Spitze: 5.1A
. " y tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ i typ
program | Programmierbarer
e ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
gstyp
i Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

*( bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA4D 5 6
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — S A 5 D RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungsloser Einbaumotor

MModelspezifkaionen RCA — SASD—[_1—- 20 — [ 1— [ ] — A1 -— L1 — [

=
>
=
=
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(7]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
: A: Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P iTm BL: Bremse Kabelausgang links
g 3: 3mm s S :3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
& 500:500 mm yﬂﬂ:g;)rgziﬁzierte Lénge RLAaracchl
Tl 0: . : \ y
E (Angabe n 50 mm-Schritten) ROD: Roboterkabel 2'3"3?2?&““7? sgferegiggsutuon
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 3 ittenrolier-spezifixation

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser
geschiitzer Typ

=
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(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewlnschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) Wiksame Hub Hub 50 ~ 450 500
stung (W)| (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Langskraft (\) | (mm) Steigung (In50 mm-Schriten) (mm)
RCA-SA5D-[D]-20-12-[@)]- A1 {@H@) 12 4 1 167 12 800 760
RCA-SA5D-(D)]-20-6{@)- A1{3)] 20 | 6 8 2 w3 | 000 6 400 380
RCA-SA5D-[(D]-20-3-@)]- A1 3 12 4 65.7 3 200 190
Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabelldnge Optionen (Einheit: mm/s)

L_optionen i Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagefu3 FT 383 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zuléssiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8NemMC:11.7N em
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassige Auskragung Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

57 o PP s T



RCA RoboCylinder
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Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

Inkremental Spezifikation 75.5

M Absolut Spezifikation 78
15.5, 9 15.5
@
T = ! S w
e K =
o] S [ [ Qe Kabelverbindungs- 5
- ] ‘\ [5:3 @@ | gs //h stecker *1 s
[ C = =
4-@4.5 Durchgangsbohrung, 4-M4, Tiefe 9 1g°% 2-Q4H7, effektive Tiefe 6 g
@8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 30 ==
=
L =
15 A Inkremental Spezifikation 60.5 .
OffsetReferenz- 14 Hub 94 4 -
Positon fir MalMc- 2.7 ,i 8
Homent'3 e /s Home/||\ ME *2 =<
R e — ) ———— - Jamimrmun S=
& &
2
L] | oS ==
| sg
Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Sicherstalung 100 2
\d45._ R UX100P (Hub anders als 50) 50 145 .
I T T T ] Endflache des Rahmens <
< 5 a
T T T T = §
,7L I F = — * * ~z 29 [ 5g
‘ T \k’gg - = ——05 ="
50 p- 4 & =
Referenz- 52 Detailansicht des = 7 )\ n - 2
Flache Langlochs m-M4, Tiefe 7 P (@4 Loch und Langloch-Abstand) \4-ﬂ4H7 Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens ]
Detailansicht von A Langloch, Tiefe 5 von der N (@4 Lochabstand) 2
Unterseite des Rahmeny/ =
e
S

Abmessungen der Bremse

“ I Sie das Motor-/Ei an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageldchern an der Oberseite
des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale
Schlitt l oder Gerausche erzeugt. Wenn die Montagelocher
an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm

R: Bremse Kabelausgang rechts

E: Bremse Kabelausgang Ende

oder weniger. Sicherstellung 100
oder mehr
L: Bremse Kabelausgang links
133 415 14 Hl Abmessungen und Gewicht pro Hub
‘ ‘ ‘—‘L > . Hub 50 100 150 | 200 250 300 350 | 400 450 500
b %@ * 1___"7'_” [ Inkremental 2475 | 297.5 | 347.5 | 397.5 | 447.5 | 497.5 | 547.5 | 597.5 | 647.5 | 697.5
o e | @ Absolut
2 3 Py & 9 - K | solul 250 300 350 | 400 450 500 550 | 600 650 700
< EI' pos A 172 222 272 322 372 422 472 522 572 622
0 1 50 1 N M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
0 52 - N 50 100 100 | 200 200 300 300 | 400 400 500
7 35 85 85 185 185 285 285 385 385 485
* Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm R 42 42 1 92 | 42 | 02 [ 42 | 0 | 42 | 92 | 42
erweiterte Gesamtlange (L) (39.8 mm bei ] - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
endseitigem Bremskabelausgang) und ein
um 0,3 kg héheres Gewicht. i & & 2 9 S & 8 0 o 2
Gewicht (kg) 1.2 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2.0 21

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbral Referenzseite
Positioniertyp [ ACON-C-20I-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- ] ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
i Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- N T
. ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ ﬂ Pneumatik-Zylinder —315
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, Nominal: 1.3A
(spezifikation ~ ACON-PL-20-NP-2-0 i DCaav Spitze: 5.1A
e q gs
diff. Leitungstreiber) treiber unterstutzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller " Passender serieller
Kommunikations- | ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ i typ
program | Programmierbarer
e ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
gstyp
i Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*( bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA5D 5 8




RCA RoboCylinder
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S R ‘ A - S A 6 D RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor,
E kupplungsloser Einbaumotor

=
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T ' pe . J— — p— — J— p— pa— J—
£% Mocelspeziikaionen RCA — SA6D — [~ 30 ] ] A1 [ ] [ ]
A g Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen

= I: Inkremental 30:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
= A: Absolut 30w 6: 6 mm 2 ASEL P iTm BL: Bremse Kabelausgang links
S 3: 3mm S :3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
& 600:600 mm yﬂﬂ:g;)rgziﬁzierte Lénge RLAaracchl
il 0: ) . : B
E (Angabe n 50 mm-Schritten) ROD: Roboterkabel glé‘{l.gcvn?ekehr}le ngeregigqsltlon
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 3 ittenroller-Spezifikation

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser
geschiitzer Typ
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(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewlnschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) Wiksame Hub Hub 50 ~450 | 500 | 550 | 600
stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|L&ngskrait (N) (mm) Steigung (Setin 50-mm steps)| (mm) | (mm) | (mm)
RCA-SA6D-[(D)]-30-12-[@)]- A1 {@H@) 12 6 15 242 12 800 | 760 | 640 | 540
RCA-SA6D-(D)]-30-6{@)- A1{3)] 30 | 6 12 3 484 (sjfs;m?noﬁzps) 6 400 | 380 | 320 | 270
RCA-SA6D-[(D]-30-3-@)- A1 3 18 6 96.8 3 200 |190 | 160 | 135
Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabelldnge Optionen (Einheit: mm/s)

L_optionen i Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Montagefu3 FT 383 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Zuléssiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127NemMC:186N em
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
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RCA H
RoboCylinder =8
= @
S =
Abmessungen =@
“ i Sie das Motor-/Ei an. Details der Kabel siehe Seite 324. ]

P n *2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen H h - i ph g _=
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de . 195 o1 195 a‘g"&i’lﬁ;gcmﬁ;bggggﬂnﬁ"e mcggﬂﬂgf‘éndpunm % E
=

—'F—T—T—jf‘ *3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

* Bei umgekehrter 3 =
Referenzposition (Option bty @ ,;ﬁ Q\ g..
NM) liegt die Home-Position ™ 2 Kabelverbindungs- =
ca. 3mm vom ME auf der &) = 25 stecker *1 ? ‘S s
gegentiberliegenden Seite 2 ‘bﬁ 257
zum Motor. v =
4-M5, Tiefe 9 .325_'0J 2-@5H7, effektive Tiefe 6 =
=
3
L =5
" =
15 A Spezifikaton 75.5 =2
Offset-Referenz- 14 Hub 115 19
Position fiir Ma/Mc-Moment *3 3
Thee : 2o
ME| SE Home, ME *2 82
L8 /@ Q . — 1 f—_H—_Hﬁ - - sS<
& /8
) ECS 2
s=es= ==
56 J S
58 Endflache des Rahmens . Endfléche des Rahmens Sicherstellung 100 3
155_\8 R UX100 a(z 76
=
2
5 f T _! g=
o ! & © + © =2
S | @ @
ge. ’éﬁ "’[ - 5. -
NU \ + + & PA @eﬂ =
Detailansicht Langloch, Tiefe 5 von der\ =]
Al Unterseite des Rahmens P (@4 Loch und Langloch-Abstand) |\ m-Ms, Tiefe 8 =
N (@4 Lochabstand) (&4 Lochabstand) =
Abmessungen der Bremse 3-@4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens E
R: Bremskabelausgan 19, Absolut-Spezifikaton 79.5
rechts < L 3
e | Home,
@ I 0
E: Bremskabelausgang ' Referenz- A
nde Flache 58 =
Detailansicht A
Smherstel\unﬁnoﬁ
oder mel
¥ 41. .
- .45 Bl Abmessungen und Gewicht pro Hub
L L
& ! % A —)]— 77777 Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
a9 rﬂf_f ~ L | Inkremental 288.5 | 348.5 | 388.5 | 438.5 | 488.5 | 538.5 | 588.5 | 638.5 | 688.5 | 738.5 | 788.5 | 838.5
of Pl Pe ® :*«; [ — [ Absolut 2925 | 342.5 | 392.5 | 442.5 | 492.5 | 5425 | 5925 | 642.5 | 692.5 | 7425 | 792.5 | 842.5
2 ;"’—"‘% A 198 248 298 348 398 448 498 548 598 648 698 748
55 ?’_" N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
58 P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
* Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm i 81 31 81 31 81 &1 81 31 81 31 81 3
erweiterte Gesamtlange (L) (39.8 mm bei Y} 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
endseitigem Bremskabelausgang) und ein m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
um 0,3 kg hoheres Gewicht. Gewicht (kg) 13 | 15 | 1.7 [ 19 ] 21 | 23 | 25 | 27 | 209 | 31 | 33 | 35

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp 5 ACON-C-30I-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- " ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
i Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- N T
. ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder —315
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, Nominal: 1.3A
(spezifikation - ACON-PL-30-NP-2-0 e rerer DCaav Spitze: 5.1A
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-30I1-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller . Passender serieller
Kommunikations- | ACON-SE-30I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ i typ
program | Programmierbarer
e ASEL-C-1-30(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
gstyp
i Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*( bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).

RCA-SA6D



Integrierte
Steuerung

=
>
=
=
=4
(7]

Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
geschiitzer Typ Typ Rotation Typ stangen-Typ

Steuerungen

v

RCA RoboCylinder

RCA-SS4D

MModelispezifikationen RCA — SS4D — I:l_

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ —
I: Inkremental  20: Servomotor

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

20 — [ J—-[1]-

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung —
10:10 mm 50:50 mm A1:ACON N
20W 5. 5mm ; ASEL £
2.5:25mm M
300:300 mm Xoo:
(Angabe in 50 mm- Schritten) ROO:

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 40 mm,
24-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

A1

Kabellange —_ Optionen
:Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
‘Im BL: Bremse Kabelausgang links
:3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
:5m U brto Rt "
Spezifizierte Linge i
Roboterkabel

L1 — [

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewlnschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung

M Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub Hub ~ 300

stung (W) (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft () | (mm) Steigung (In'50 mm-Schiiten)
RCA-SS4D- | -20-10-[(@)] - A1- [@)] - 10 4 1 196 10 665
RCA-SS4D- | -20-5- (D) - A1- 20 | 5 6 25 | 392 | -3 5 330
RCA-SS4D- | -20-2.5- - Al- 25 8 4.5 78.4 25 165

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 8 mm, gerolit C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert

6 1 RCA-SS4D

Zulassiges Lastmoment

Ma:2.7Nem Mb:39emMC:6.8N *m

Zulassige Auskragung

Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger

Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

2 b

Zulassige Auskragung



RCA RoboCylinder

L: Bremse Kabelausgang links

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zeichnungen
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

* Bei umgekehrter
Referenzposition (Option

NM) liegt die Home-Position
ca. 2,2 mm vom ME auf der

gegeniberliegenden Seite
zum Motor.

Offset-Referenz-
_ Postion fiir Ma/Mc-Moment *3
™ M/
[
\
) ]
o 9 —
NI @ &
;i
Referenz-  f
Flache 33
40

Abmessungen der Bremse

R: Bremse Kabelausgang rechts

E: Bremse Kabelausgang Ende

8.5

33

105

Kabelverbindungs-
stecker *1

L
16 A 88
18 Hub 18
2 2.2
ﬁisi Home El*2
-y ———— -
7ﬂ & L)

50
T T I T
& <+ R
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, SFEe=—
r . & &
il

berthrt.

133 40 133
1\
mmm o
Mo
e Rl eﬂ

H
a0
0
12.5
i
i

ME: Mechanischer Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

SE: Hub-End

2-M3, Tiefe 5/

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht

punkt

* Modelle mit Bremse haben eine um 32 mm
) erweiterte Gesamtlange (L) (45.3 mm bei
— endseitigem Bremskabelausgang) und ein
um 0.2 kg héheres Gewicht.

Hl Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300

L 260 | 310 | 360 [ 410 | 460 | 510

A 156 | 206 | 256 | 306 | 356 | 406

M 122 | 172 | 222 | 272 | 322 | 372
Gewicht (kg) 11 | 12 | 13 | 14 | 15 | 16

Steuerung

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-20I-NP-2-0

Unterstiitzung
von bis zu 512

Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- ¥] ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
e Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " LT
. ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder
Pulstiber Typ e,
(Spezifikation = ACON-PL-20I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - | Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ! typ
1 Programmierbarer
Pi e . q
SteLZgrLanmm II ASEL-C-1-20-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
gstyp
I Achsen steuern kann

—315

Nominal: 1.3A

DC24v Spitze: 5.1A

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

RCA-SS4D
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Integrierte
Steuerung
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Wasser- Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
geschiitzer Typ Typ Rotation Typ stangen-Typ

Steuerungen

v

RCA RoboCylinder

RCA-SS5D

M Modelispezifikatonen RCA — SS5D — I:l_

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ —
I: Inkremental  20: Servomotor

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
20W 6: 6 mm ASEL P ‘1m BL: Bremse Kabelausgang links
3. 3mm 4 iA ; m El?/l :eremse Il(aheLm:sgang rechts
500:500 mm XOO: Spezifizierte Linge  gp. .Schlittenroller-Speziﬂk'ation

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 52 mm,
24-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

20 [ - 1- a

(Angabein 50 mm- Schritten)

— I:l —

[ ]

ROO:Roboterkabel

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen
Geschwindigkeit bei dem gewlnschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation
M Steigung und Zuladung

M Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) |  wirksame Hub Hub 50 ~ 450 500

stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|L&ngskrait (N) (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten) (mm)

RCA-SS5D- | -20-12-[(@)] - A1- [@)] - 12 4 1 167 12 800 760
50 ~ 500

RCA-SS5D- | -20-6- [(D) - A1- 20 | 6 8 2 B3 | o 6 400 380

RCA-SS5D- 1 -20-3- ()] - A1- 3 12 4 65.7 3 200 190

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma: 49Nem Mb:6.8NemMC:11.7N *m

6 3 RCA-SS5D

Zulassige Auskragung

Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger

Zuléssige Temperatur, Feuchtigkeit

0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments

P de

Zulassige Auskragung



RCA RoboCylinder
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*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

Abmessungen
&
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen q — =
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de . ".g =
@
4-M4, Tiefe 9 3
40 M 80.5
9 | e
=5
32 30 32 e g
=
j_@&:é I “\ s
©o| 1+ wﬁ } Kabelverbindungs-
~ N ©) stecker *1 =
Ejors =
B J =5
\4-4.5 gebohrt, 8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 45  [15.5/915.5 = §
=
L =
@
20 A 60.5 =3
19 94 Hub 19 =g
Oﬁssﬂ-Heferené-/ 27 3 S
Posttion fir Ma/Mc-Moment *3 -
- MEE N Home; ME *2 -
_ i ! i [_"'Z‘—‘:‘:‘ﬁ r—n‘:»—k I @,
- =3
° [® / ?\g j =2
29 als ) &) s
IS —— -
Referenz- ﬂ‘%’l c 50 ‘ 2 =
Flache Sicherstellung 100 =
r T 1 oder mehr & 2
I I I I T b4 ¢_.l3
’F =% T g
@ o ;
oo g poo) 2
, | g
Abmessungen der Bremse o4 ) =
- 2-M4, Tiefe 5 %
R: Bremskabelausgang =
rechts S~ " Sie das Motor- an. Details der Kabel siehe Seite 324.

E: Bremskabelausgang
nde

L: Bremskabelausgang
links

50
15.
ks

o |

4-4.5 gebohrt, 8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 4.5

133
44

19

ﬂ?{@

N 0
%o 778
il

13.3

@:L
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Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

123 2 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
L 2625 | 312.5 | 362.5 | 412.5 | 462.5 | 512.5 | 562.5 | 612.5 | 6625 | 7125
A 182 | 232 | 282 | 332 | 382 | 432 | 482 | 532 | 582 | 632
* Modelle mit Bremse haben eine um 24 mm M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
:%Z:ieﬁ'éeef"e;;';‘éi’;%iI(a'-gs(g;v‘g)";’:db;' ) e 92 | 142 | 192 | 242 | 202 | 342 | 392 | 442 | 492 | 542
um 0.3 kg hoheres Gewicht, Gewicht(kg)| 1.4 | 15 |16 |17 | 18 | 19 | 20 | 21 | 22 | 23
Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-20I-NP-2-0

Unterstiitzung
von bis zu 512

Achsen steuern kann

Positioniertyp, | Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- ¥] ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
e Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " LT
. ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder
Pulteier Ty e
(Spezifikation = ACON-PL-20I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - | Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ! typ
1 Programmierbarer
Programm- . q
steuerungstyp I' ASEL-C-1-20-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte

DC24v

Nominal: 1.3A
Spitze: 5.1A

—315

—345

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

RCA-SS5D




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — S S 6 D RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung mit Stahlrahmen, Achsbreite 58 mm,
24-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

WModelspezifkaionen RCA —SS6D — [ 1— 30 — [ 1— [ ] — A1 — L1 — [

=
>
=
=
=4
(7]

Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 30:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel BE: Bremse Kabelausgang Ende
- A: Absolut 30w 6: 6 mm ASEL P ilm BL: Bremse Kabelausgang links
S 3: 3mm t 5 3m BR: Bremse Kabelausgang rechts
== 600:600 mm ),\(Aljljigpngziﬁzierte Lange ls\lé\/l :Islchrtt : I hsr fkat
£ (Angabein 50 mm- Schiten) ROO : Roboterkabel ¢ SEnleropeziiaton
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser
geschiitzer Typ

=
-
=
=
s
=
@
=

2

o

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische

Geschwindigkeit fir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die

Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen

Geschwindigkeit bei dem gewlnschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder
0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirksame Hub [l 50 ~450 |500 | 550 | 600
stung (W)| (mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|éngskeat (N) | (mm) Steigung (in 50 mm-Schriten) | (mm) | (mm) | (mm)
RCA-SS6D- | -30-12-|(D)] - A1- @) - 12 6 15 242 12 800 | 760 | 640 | 540
50 ~ 600
RCA-SS6D- | -30-6- [(D) - A1- 3 | 6 12 3 484 |0 6 400 | 380 | 320 | 270
RCA-SS6D- | -30-3-|@)] - A1- 3 18 6 96.8 3 200 | 190 | 160 | 135
Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabelldnge Optionen (Einheit: mm/s)
| optionen W _Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse Kabelausgang Ende BE 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Bremse Kabelausgang links BL 381 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Bremse Kabelausgang rechts BR 381 Spiel 0.1 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Stahl, speziallegiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127NemMC: 186N em
Zuléssige Auskragung Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

65 v PP T



RCA H
RoboCylinder 3
=
=
Abmessungen =@
&
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen q — =
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocyllnder.de . 50 "-§ =
@
32 3
T i 2
W [ meiéro1- \3\ S
ol | [ . Kabelverbindungs- | =
I [ / stecker *1 o=
) — =
T o J S
4-M5, Tiefe 9 19.5| 21 |19.5 2-@5H7, effektive Tiefe 6 §
L 5‘3
3
(=]
Offset-Referenz- 20 A 755 =
Position fir Ma/Mc-Moment *3 19 Hub 115 24
3 3 o
- ME R_SE Homeg, * =T
! - B e T e e T e jiw 2 ==
T T o
o [[el=] ¢ ="
8l o Tae @ &) .
T } 7 it " + + + @,
Referenz- = g
a 49
Flache L—J 135 B EX100P 135 i 00 =
56 T T < oder mehr =
o0 : C %o e 3
s ! £s
l@ 5 3 @&@l y SE : Hub-Endpunkt 52
i —d ME : Mechanischer Endpunkt =R
=
D-Ms, Tiefe 6/ L c 100 J \ 3-Q4H7, Tiefe 4 =
(zur Montage %
=
=
R: Bremskabelausgang . . . . 5
rechts “ Sie das Motor-/E an. Details der Kabel siehe Seite 324. =
S

*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht beriihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

133
44
19
3
- ve| J\se
T .
olo P — Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
2 ol P
M %] .8 = Fiub 50 [ 100 | 150 [ 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
- — X —F L 303.5 | 353.5 | 403.5 | 453.5 | 503.5 | 553.5 | 603.5 | 653.5 | 703.5 | 753.5 | 803.5 | 853.5
49 A 208 258 308 358 408 458 508 558 608 658 708 758
128 56 128 B 81 [ 131 | 81 | 131 | 81 [ 181 | &1 | 131 | &1 | 181 | 81 | 131
C 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
* Modelle migBremsle habe(E)e(ig?;lm 24bmm D 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16
erweiterte Gesamtlange 3 mm bei
endseitigem Bremskabelausgang) und ein E 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 8 8
um 0.3 kg héheres Gewicht. Gewicht (kg) 24 2.6 2.8 3.0 32 3.4 3.6 3.8 4.0 4.2 4.4 4.7

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch — Referenzseite
Positioniertyp ACON-C-30I-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- ¥] ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
e Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- . LT
. ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder —315
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, Nominal: 1.3A
(spezifikation - ACON-PL-30-NP-2-0 e rerer DCaav Spitze: 5.1A
diff. Leitungstreiber) treiber unterstltzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-30I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - | Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-30I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ! typ
Programm- 1 Programmierbarer
e ASEL-C-1-30-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
gstyp
I Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.

RCA-SS6D




