
10

2.5

4

8

1

5

19.6

78.4

39.2620 2.5

4.5

50 ~ 400

665

330

165

10

5

2.5

50 ~ 400
RC A-S A4R-      -20-5- 2 - - -

RC A-S A4R-      -20-10- 2 - - -

RC A-S A4R-      -20-2.5-

A1

A1

A12 - - -

1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm (In 50 mm-S chritten)

(In 50 mm-S chritten)

RCA    RoboC ylinder

R C A - S A 4 R RoboC ylinder, S chlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V  S ervomotor, 

Bauform mit abgew inkeltem Motor

* D etails der Modellspezifikationen siehe S eite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

400:400 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

2 0 A1S A4 RRCA
Motortyp S teigung H ub P assende S teuerung K abellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

2 0: Serv omotor

 2 0 W

B :  B rems e
H S: H ome-Sens or
NM: U mgekehrte Referenzpos ition
R      : Motor  au f  entgegenges etzter Seite

SR:  Schlittenroller-Spezifikation
SS:  Schlitten-Abs tand s halter

 10:   10 mm

 5:      5 mm

  2 .5: 2 .5 mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: mm/s)

M odellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A uswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die maximale G eschw indigkeit, um die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelumlaufspindel zu vermeiden. V erw enden S ie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der maximalen 
G eschw indigkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) D ie Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die S teigung 2,5 ist). D as ist die maximale Beschleunigung. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  K a b e llä n g e  O p tio n e n

L

L

Ma MaMb Mc Mc

6 7     RC A-S A4R

O ptionen

Be sch re ibu n g

K ugelumlaufspindel Ø  8 mm, gerollt C 10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 2.7 N  • m  Mb : 3.9 N  • m MC  : 6.8 N   • m

Ma: 120 mm oder w eniger, Mb/Mc: 120 mm oder w eniger

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

Antriebssystem

S piel

Material: Aluminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige Auskragung

W iederholgenauigkeit

A llgemeine S pezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

H ub

S teigung

C ode S eiteN ame

B 381

H S 385

Bremse 

H ome-S ensor

U mgekehrte Referenzposition N M 385

R 387

S R 388

S S 388S chlitten-Abstandshalter

Motor auf entgegengesetzter S eite

S chlittenroller-S pezifikation



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

DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-20 I-NP -2-0

ACO N-CG -20 I-NP -2-0

ACO N-CY -20 I-NP -2-0

ACO N-P L-20 I-NP -2-0

ACO N-P O -20 I-NP -2-0

ACO N-SE-20 I-NP -0 -0

ASEL-C-1-20   1  -NP -2-0

Passende S teuerungen

Steuerung

Achsen der R CA-B aureihe kö nnen mit folgenden Steuerungen betrieben w erden. W ä hlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen W ü nschen am meisten entspricht.

B ezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung ReferenzseiteS tromverbrauch

512 P unkte

3 P unkte

6 4 P unkte

1.50 0  P unkte

P ositioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfü llt

P rogramm-

steuerungstyp

P ositioniertyp U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

P ositionierungs-
punkten

P assender serieller 
K ommunikations-

typ

Serieller 
K ommunikations-

typ

3-P unkt-

P neumatik-Typ

P rogrammierbarer 
Typ, der bis zu zw ei

Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie die fü r
P neumatik-Z ylinder

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener K ollektor)

P ulstreibertyp,
der einen offenen

K ollektor unterstü tzt

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

P ulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
o

ta
tio

n
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te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

*1 S chließen S ie das Motor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H ome-Fahrt zum ME . Achten S ie darauf, dass der S chlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME : Mechanischer E ndpunkt S E : H ub-E ndpunkt
*3 Referenz-Position zur B erechnung des Ma-Moments
*4 W enn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der O berseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der 
 Rahmen verw inden, w as abnormale S chlittenbew egungen verursacht oder G eräusche erzeugt. W enn die Montagelöcher an der
 O berseite des Rahmens genutzt w erden, fahren S ie einen H ub mit 200 mm oder w eniger. 

w w w .eu.robocylinder.de

2D
C AD
2D

C AD

RCA RoboC ylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de
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32

31.2

9
3

2
1

32

24
16 0.02
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2
0

2
1

11.8 11.8R 50

98 (137 bei Typen mit B remse)

4-Ø 3.6
Ø 6.5 tiefe S enkbohrung, T iefe 3.7
(zur Montage der Achse) 4-M3, T iefe 72-Ø 3H 7, T iefe 5Unterseite des

Rahmens

S chlittenhöhe:40

A
ch

se
n
b
re

ite
:4

0

E ndfläche des Rahmens

Detailansicht des Justierschlitzes

zur E instellung der S chlittenposition

P (Ø 3 Loch and Langloch Abstand)

N (Ø 3 Loch Abstand)
 2-Ø 3H 7, T iefe 5 von der Unterseite des Rahmensm-M3, T iefe 5

Langloch, T iefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des Rahmens E ndfläche des Rahmens

E ndfläche des Rahmens

50 (H ub 50)
UX 100P (H ub anders als 50)

For position adjustment 

For position adjustment 

Referenz-
Fläche

Justierschlitz

Ø 8 Loch

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RC A-S A4R    6 8

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400

M

H ub

N

P

R

U

m

G ew icht (kg)

122

50

35

22

-

4

0.8

172

100

85

22

1

4

0.9

222

100

85

72

1

4

1.0

272

200

185

22

2

6

1.1

322

200

185

72

2
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1.2

372

300

285
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3

8

1.3

422

300

285

72

3

8

1.4

472

L 209.7 259.7 309.7 359.7 409.7 459.7 509.7 559.7

400

385

22

4

10

1.5

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

D etailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Detailansicht
des Langlochs

S icherstellung 100 
oder mehr

O ffset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

(P
a
s
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u
n
g
s
-

T
o
le

ra
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 ±
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2
)



40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    RoboCylinder

12

3

4

12

1

6

16.7

65.7

33.3820 2

4

500
(m m )

760

380

190

50 ~ 450

800

400

200

12

6

3

50 ~ 500
RCA-S A5R-      -20-6- 2 - - -

RCA-S A5R-      -20-12- 2 - - -

RCA-S A5R-      -20-3-

A1

A1

A12 - - -

1

1

1

3 4

3 4

3 4

(In 50 m m -S chritten)

(In 50 m m -S chritten)

R C A - S A 5 R RoboCylinder, S chlitten-Ausführung, Achsbreite 52 m m , 24-V  S ervom otor, 

B auform  m it abgew inkeltem  Motor

* D etails der Modellspezifikationen siehe S eite 31 im  vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

500:500 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

2 0 A1S A5 RRCA
Motortyp S teigung H ub P assende S teuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

2 0: Serv omotor

 2 0 W

 12 : 12  mm

 6 : 6  mm

      3:   3 mm

S c h ritt-
M o to r
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1 50w
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R
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A usw ahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die maximale G eschw indigkeit, um die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelumlaufspindel zu vermeiden. V erw enden S ie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der maximalen 
G eschw indigkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) D ie Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die S teigung 2,5 ist). D as ist die maximale Beschleunigung. 

1  E n k o d e r- T y p  2  3 4E rk lä r u n g  d e r  Z iffe r n  H u b  K a b e llä n g e  O p tio n e n

L

L

Ma MaMb Mc Mc

69    RC A -S A 5R

O ptionen

Beschreibu ng

K ugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C 10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 4.9N  • m  Mb : 6.8N  • m MC  : 11.7N   • m

Ma: 150 mm oder w eniger, Mb/Mc: 150 mm oder w eniger

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

A ntriebssystem

S piel

Material: A luminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige A uskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige A uskragung

W iederholgenauigkeit

A llgem eine S pezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

H ub

S teigung

B :  B r e m s e
H S : H o m e - S e n s o r
N M : U m g e k e h r t e  R e fe r e n z p o s it io n
R       : Motor auf entgegengesetzter S eite
S R :  S c h lit t e n r o lle r - S p e z ifik a t io n

C ode S eiteN ame

B 381

H S 385

Bremse 

H ome-S ensor

U mgekehrte Referenzposition N M 385

R 387

S R 388

Motor auf entgegengesetzter S eite

S chlittenroller-S pezifikation



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

DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-20 I-NP -2-0

ACO N-CG -20 I-NP -2-0

ACO N-CY -20 I-NP -2-0

ACO N-P L-20 I-NP -2-0

ACO N-P O -20 I-NP -2-0

ACO N-SE-20 I-NP -0 -0

ASEL-C-1-20   1  -NP -2-0

Passende S teuerungen

Steuerung

Achsen der R CA-B aureihe kö nnen mit folgenden Steuerungen betrieben w erden. W ä hlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen W ü nschen am meisten entspricht.

B ezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung ReferenzseiteS tromverbrauch

512 P unkte

3 P unkte

6 4 P unkte

1.50 0  P unkte

P ositioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfü llt

P rogramm-

steuerungstyp

P ositioniertyp U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

P ositionierungs-
punkten

P assender serieller 
K ommunikations-

typ

Serieller 
K ommunikations-

typ

3-P unkt-

P neumatik-Typ

P rogrammierbarer 
Typ, der bis zu zw ei

Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie die fü r
P neumatik-Z ylinder

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener K ollektor)

P ulstreibertyp,
der einen offenen

K ollektor unterstü tzt

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

P ulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
Typ

A
rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

S
ch

litte
n

-
Typ

G
re

ife
r

R
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n
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rte

S
te

u
e
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*1 S chließen S ie das Motor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H ome-Fahrt zum ME . Achten S ie darauf, dass der S chlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME : Mechanischer E ndpunkt S E : H ub-E ndpunkt
*3 Referenz-Position zur B erechnung des Ma-Moments
*4 W enn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der O berseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der 
 Rahmen verw inden, w as abnormale S chlittenbew egungen verursacht oder G eräusche erzeugt. W enn die Montagelöcher an der 
 O berseite des Rahmens genutzt w erden, fahren S ie einen H ub mit 200 mm oder w eniger. 

w w w .eu.robocylinder.de

2D
C AD
2D

C AD

RCA RoboC ylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de

L

34.513.723.7
3 3

H ub 94

10.2 34.7M14.5 14.5

 0+
0
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H ome ME  *2S EME
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3
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2
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A

40

26
1

40

2
6

2
6

190.02

9

30

39

2
6

14.5 14.5R 50

Inkremental-S pezifikation 77 (116 bei Typen mit B remse)
Absolut-S pezifikation 92 (131 bei Typen mit B remse)

4-Ø 4.5Ø 8 tiefe S enkbohrung, 
T iefe 4.5
(zur Montage der Achse)

4-M4, T iefe 9Unterseite
 des Rahmens

S chlitten-H öhe:50
A

ch
se

n
b
re

ite
:5

2

E ndfläche des Rahmens

P (Ø 4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 4 Lochabstand)
 2-Ø 4H 7, T iefe 5 von der Unterseite des Rahmens

m-M4, T iefe 7

Langloch, T iefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des Rahmens E ndfläche des Rahmens

E ndfläche des Rahmens

50 (H ub 50)
UX 100P (H ub anders als 50)

For position adjustment 

For position adjustment 

Referenz-
Fläche

Ø 8 Loch

Justierschlitz

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RC A-S A5R    7 0

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400

M

H ub

N

P

R

U

m

G ew icht (kg)

142
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-

4

1.5
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42
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1.9
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2.0
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450 500
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Schritt-
M o to r
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1 00w

1 50w

D etailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

O ffset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

S icherstellung 100 
oder mehr
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Detailansicht des Justierschlitzes

zur E instellung der S chlittenposition



RCA    RoboCylinder

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3

6

12

6

3

50 ~ 600
RCA-S A6R-      -30-6- 2 - - -

RCA-S A6R-      -30-12- 2 - - -

RCA-S A6R-      -30-3-

A1

A1

A12 - - -

1

1

1

3 4

3 4

3 4

50 ~ 450

800

400

200

500
(m m )

760

380

190

550
(m m )

640

320

160

600
(m m )

540

270

135

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm (In 50 m m -S chritten)

(In 50 m m -S chritten)

R C A - S A 6 R RoboCylinder, S chlitten-Ausführung, Achsbreite 52 m m , 24-V  S ervom otor, 

B auform  m it abgew inkeltem  Motor

* D etails der Modellspezifikationen siehe S eite 31 im  vorderen Abschnitt.

A1 : ACON

ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

600:600 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Typ E nkoder-Typ

3 0 A1S A6 RRCA
Motortyp S teigung H ub P assende S teuerung K abellänge OptionenB aureihe

I: Inkremental

A: Abs olu t

30: Serv omotor

 30 W

 12 : 12  mm

 6: 6 mm

      3:   3 mm
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(E inheit: m m /s)

M odellspezifikation

S teigung und Zuladung

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

A uswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die m axim ale G eschw indigkeit, um  die kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelum laufspindel zu verm eiden. V erw enden S ie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur P rüfung der m axim alen 
G eschw indigkeit bei dem  gew ünschten H ub.

(2) D ie Zuladung beruht auf dem  B etrieb m it einer B eschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die S teigung 2,5 ist). D as ist die m axim ale B eschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklä ru ng  der Z iffern H u b  K a b ellä ng e O ptionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

71    RC A -S A 6R

Optionen

Be sch re ibu n g

K ugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C 10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

Ma: 8.9 N  • m  Mb : 12.7 N  • m MC  : 18.6 N   • m

Ma: 220 mm oder w eniger, Mb/Mc: 220 mm oder w eniger

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

A ntriebssystem

S piel

Material: A luminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige A uskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige A uskragung

W iederholgenauigkeit

A llgem eine S pezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W ) H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1)
Modell H ub

(mm)
W irksame

Längskraft (N )

H ub

S teigung

B :  B r e m s e
H S : H o m e - S e n s o r
N M : U m g e k e h r t e  R e fe r e n z p o s it io n
R       :Motor auf entgegengesetzter S eite
S R :  S c h lit t e n r o lle r - S p e z ifik a t io n

C ode S eiteN ame

B 381

H S 385

Bremse 

H ome-S ensor

U mgekehrte Referenzposition N M 385

R 387

S R 388

Motor auf entgegengesetzter S eite

S chlittenroller-S pezifikation



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

DC24V

Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

ACO N-C-30 I-NP -2-0

ACO N-CG -30 I-NP -2-0

ACO N-CY -30 I-NP -2-0

ACO N-P L-30 I-NP -2-0

ACO N-P O -30 I-NP -2-0

ACO N-SE-30 I-NP -0 -0

ASEL-C-1-30   1  -NP -2-0

Passende S teuerungen

Steuerung

Achsen der R CA-B aureihe kö nnen mit folgenden Steuerungen betrieben w erden. W ä hlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen W ü nschen am meisten entspricht.

B ezeichnung Außenansicht M odell M erkmale M ax. Anzahl von Positionierungspunkten E ingangsspannung ReferenzseiteS tromverbrauch

512 P unkte

3 P unkte

6 4 P unkte

1.50 0  P unkte

P ositioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfü llt

P rogramm-

steuerungstyp

P ositioniertyp U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

P ositionierungs-
punkten

P assender serieller 
K ommunikations-

typ

Serieller 
K ommunikations-

typ

3-P unkt-

P neumatik-Typ

P rogrammierbarer 
Typ, der bis zu zw ei

Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie die fü r
P neumatik-Z ylinder

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener K ollektor)

P ulstreibertyp,
der einen offenen

K ollektor unterstü tzt

P ulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

P ulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstü tzt

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ
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*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details der K abel siehe S eite 324. 
*2 Der S chlitten fährt bei der H ome-Fahrt zum M E . Achten S ie darauf, dass der S chlitten die umgebenden Teile 
 nicht berührt. 
 M E : M echanischer E ndpunkt S E : H ub-E ndpunkt
*3 Referenz-Position zur B erechnung des M a-M oments
*4 W enn die Achse nur an den dafür vorgesehenen M ontagelöchern an der O berseite des Rahmens befestigt ist, 
 kann sich der Rahmen verw inden, w as abnormale S chlittenbew egungen verursacht oder G eräusche erzeugt. 
 W enn die M ontagelöcher an der O berseite des Rahmens genutzt w erden, fahren S ie einen H ub mit 200 mm 
 oder w eniger. 

w w w .eu.robocylinder.de

2D
C AD
2D

C AD

RCA RoboC ylinder

A bm essungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. w w w .eu.robocylinder.de
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O ffset-Referenz-
Position für M a/M c-M oment *3

P (Ø 4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 4 Lochabstand) 100 (Ø 4 Lochabstand)

3-Ø 4H 7, T iefe 5 von der Unterseite des Rahmens

m-M 5, T iefe 8

Langloch, T iefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des Rahmens E ndfläche des Rahmens
UX 100P 

For position adjustment 

For position adjustment 

Ø 8 Loch

S lit

Inkremental-S pezifikation 92 (131 bei Typen mit B remse)
Absolut-S pezifikation 107 (146 bei Typen mit B remse)

Referenz-
Fläche

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RC A-S A6R    7 2

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400H ub

N

P

R

U

m

G ew icht (kg)

81

66

81
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1.7

131

116

31
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1.9

181
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3.1

450 500
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641.4 691.4

531
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3.5

550 600

581
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741.4 791.4

631
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Schritt-
M o to r
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S icherstellung 
100 oder mehr

D etailansicht A
(M ontageloch und Referenzfläche)
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Detailansicht des 

Justierschlitzes

zur E instellung der 

S chlittenposition


