RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — S A 4 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor,
Bauform mit abgewinkeltem Motor

MModelspezificationen RCA —SA4R—-[_1— 20 — [ J1—- 1 - a1 - [_1 - [_]
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Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ — Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I Inkremental 20:Servomotor ~ 10: 10 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel B: Bremse

0 A: Absolut 20W 5 5mm ASEL P 1m HS: Home-Sensor
E 2.5:2.5 mm t SM : ; m NM: Umgekehrte Referenzposition
el - . Domo . R :Motor auf entgegengesetzter Seite
TF 00400, mmi XOO: Spezifizierte Lange g Schl‘rrtenrolle?—g?nezgiﬁkation

E (Angabein 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel 35 Sehliten-Abstandshatt
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 3 itten lanashalter

Wasser Reinraum-  Greifer
geschiitzer Typ Typ Rotation

Steuerungen

v

(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 H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) |  wirksame Hub Hub 50 ~ 400
stung (W)| (Mm) |Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|Léngskraft (N) | (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)

RCA-SA4R-[D)]-20-10 @)A1 {®H@) 10 4 1 19.6 10 665
RCA-SA4R-[(D)]-20-5-@)- A1 20 | 5 6 25 | 392 | -0 5 330
RCA-SA4R--20-2.5--A1 25 8 4.5 78.4 25 165

Erkldrung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabelldnge Optionen (Einheit: mm/s)

L_optionen i Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @ 8 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2.7Nem Mb:39NemMC:6.8N em
Schlitten-Abstandshalter sSS 388 Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 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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Detailansicht des Justierschlitzes o
zur Einstellung der Schlittenposition b _5;
Referenz- o - . 1 E
Flache ° Endflache des Rahmens 50 (Hub 50) Endflache des Rahmens =
3 4 = \11.8, UX100P (Hub anders als 50) 50 =
P
g g \
. . ﬁ & o — 40O)
Detailansicht A Detailansicht © 5 4 I ©
(Montageloch und Referenzflache) ~ des Langlochs —C =
o5 4 H— K
m-M3, Tiefe 5 P (@3 Loch and Langloch Abstang) 2-@3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der N (@3 Loch Abstand)
Unterseite des Rahmens, .
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
L 209.7 | 259.7 | 309.7 | 359.7 | 409.7 | 459.7 | 509.7 | 559.7
" i Sie das Motor-/E: an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schiitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht berihrt. M 122 172 222 272 322 372 42 472
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt N 50 100 100 200 200 300 300 400
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments P 35 85 85 185 185 285 285 385
*4 Wenn die Achse nur an den dafir vorgesehenen Montagelochern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der
Rahmen verwinden, was ab le Schiitt oder Gi erzeugt. Wenn die Montagelocher an der R 22 22 72 22 72 22 72 22
Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. U - 1 1 2 2 3 3 4
m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) | 0.8 09 1.0 1.1 1.2 1.3 1.4 1.5

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
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-201-NP-2-0 dﬁ;ﬁ'er:f{'eﬂ'fﬁées[" DC24V Spitze: 5.1A
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- | 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-SA4R




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — S A 5 R RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor,
Bauform mit abgewinkeltem Motor
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Schub-
stangen-Typ

Baureihe — Typ —Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental 20:Servomotor ~ 12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel B: Bremse

L A: Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :1m HS: Home-Sensor
g 3: 3mm s ?/I :;m NM Umgekehrte Referenzposition
= ' :5m
5 500:500 mm Xoo: § <Motor auf enigegengesetzter Seite
= & ezifizierte Lange
£ = (Angabein 50 mm- Schritten) ROO: Rgb S terianal 9 SR Schittenroller-Spezifikation
=< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

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 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Maximale Zuladung (Hinweis 1) | wirsame Hub Hub 50 ~ 450 500
stung (W)| (mm) [Horizontal (kg)| Vertikal (kg)|L&ngskiaft () | (mm) Steigung (In 50 mm-Schriten) (mm)
RCA-SA5R-[D]-20-12[@)- A1 {B}@) 12 4 1 16.7 12 800 760

RCA-SA5R-(D)]-20-6{@)- A1 {®H@) 20 | 6 8 2 3 | 0o 6 400 380

RCA-SA5R-[(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 B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Schlittenroller-Spezifikation SR 388 Zulassiges Lastmoment Ma: 49Nem Mb:6.8NemMC:11.7N *m
Zuléssige 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 ZU|aSSIge Auskragung
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Referenz- zur Einstellung der Schlittenposition T — — §
. =
Flache 5 N Endflache des Rahmens 50 (Hulg 50) Endflache des Rahmens =
s 5 14.5 R UX100" (Hub anders als 50) 50 14. 2
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Detailansicht A [©) © [©)
(Montageloch und Referenzfliche) =0 & 9 4 & O— //
% 7 E3 i
m-M4, Tiefe 7 -
- P|(@4 Loch und Langloch-Abstanfl) -\ 5417, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der N (@4 Lochabstand)
Unterseite des Rahmens, )
—_— Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. L 215.9 | 265.9 | 315.9| 365.9 | 4159 | 465.9| 515.9 | 565.9 | 615.9| 665.9
*2 Der Schiitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schiitten die umgebenden Teile nicht berihrt.
ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt M 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments N 50 100 100 | 200 200 300 [ 300 400 400 | 500
*4 Wenn die Achse nur an den dafiir vorgesehenen Montageldcher an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der P 35 85 85 185 185 285 | 285 385 385 | 485
Rahmen verwinden, was abnormale Schiittenbewegungen verursacht oder Gerdusche erzeugt. Wenn die Montageldcher an der
Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. R 42 42 92 42 92 42 92 42 92 42
U - 1 1 2 2 3 3 4 4 5
m 4 4 4 6 6 8 10 10 12
Gewicht (kg) [ 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2.0 21 22 23 24
Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.
Positioniertyp i 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
Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- i . T
. | ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder —315
Pulstreiber-Typ g Pul§trei%¢frgyp, Nominal: 1.3A
(Spezifikation ; ACON-PL-20I-NP-2-0 ﬁ;ﬁlerpmelt‘eitlu :;“ DC24v Spitze: 5.1A
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- ACON-SE-20I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ) typ
Programm- Programmierbarer
ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte =345
steuerungstyp
N Achsen steuern kann

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation.
*( bezeichnet den Enkoder-Typ (I:Inkrement / A: Absolut).
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Reinraum-  Greifer  Arm-/Flach- Schub-
Typ Rotation Typ stangen-Typ

Wasser
geschiitzer Typ

=
-
=
=
s
=
@
=

2

o

RCA RoboCylinder

RCA-SAG6R

M Modelispezifikaonen RCA — SA6R — I:l_

Typ —Enkoder-Typ —
I: Inkremental  30: Servomotor

Baureihe

A: Absolut

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

30 [ 1-0C1- a1 - [ 1 - [

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
12:12 mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel B: Bremse
30W 6: 6 mm ASEL P :1m HS: Home-Sensor
o t S :3m NM: Umgekehrte Referenzposition
3 3mm M _:5m R Molo auf nigegengesetzer S
600:600 mm XOIO: Spezifizierte Linge c, <oy EHOEQeNGeseizer Seie

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor,
Bauform mit abgewinkeltem Motor

(Angabein 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel SR: Schittenroller-Spezifikation

(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 [l 50 ~450 | 500 | 550 | 600

oce stung (W)| (mm) [Horizontal (kg)[ Vertikal (kg)|Léngskrat() | (mm) S (insomm-Schiter)| (mm) | (mm) | (mom)

RCA-SA6R-[D]-30-12-[@)- A1 {B}@) 12 6 15 | 242 12 800 | 760 | 640 | 540
50 ~ 600

RCA-SA6R-(D)]-30-6-@)- A1 0 | 6 12 3 484 | o 6 400 | 380|320 | 270

RCA-SA6R-[(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

7 1 RCA-SA6R

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung

Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm

Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0.1 mm oder weniger

Motor auf entgegengesetzter Seite R 387 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

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
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Detailansicht A Justierschlitzes “ ]_
(Montageloch und Referenzflache) zur Einstellung der M)
Schlittenposition —

b | &

Langloch, Tiefe 5 von del
Unterseite des Rahmens

P (@4 Loch und Langloch-Abstand) 3-04H7, Tiefe 5 von der Unterseite des R

N (@4 Lochabstand) 100 (@4 Lochabstand)
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

m-M5, Tiefe 8

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
*2 Der Schlitten féhrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die L Teile
nicht berthrt. L 2414 | 2914 | 341.4 | 391.4| 4414 | 4914 | 541.4 | 591.4 | 641.4 | 691.4 | 741.4 | 791.4
s gEf Mechgnis::her EndBpunklh ﬁE: I-’Jlub;\;indpu?kt N 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den daftir vorgesehenen Montageldchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, P 66 116 166 216 | 266 316 366 416 £66 ol D66 6il6
kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale erzeugt. R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
Wenn die Montageldcher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren s|e emen Hub mit 200 mm U 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
oder weniger.
wenig m 6 8 8 10| 10 | 12 | 12 | 14 | 14 | 16 | 16 | 18
Gewicht (kg)| 1.7 1.9 241 23 25 27 2.9 3.1 3.3 3.5 3.7 3.9

Steuerung
n

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

Positioniertyp i | 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
Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- . T
. | ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ i Pneumatik-Zylinder =315
Pulstreiber Ty e e 5 1A
(Spezifikation s ACON-PL-301-NP-2-0 tiellen Leitungs. DCaav Spitze: 5.1A
diff. Leitungstreiber) [ treiber unterstutzt (-)
Pulstreiber-Typ " Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-30I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller Passender serieller
Kommunikations- ACON-SE-30I-NP-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ typ
Programm- Programmierbarer
ASEL-C-1-30(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte 345
steuerungstyp
| Achsen steuern kann

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