Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCACR RoboCylinder

RCACR-SA4C

M Modelispezifikationen RCACR~ SA4C — I:l - 20

Baureihe —

Typ

A: Absolut

— Enkoder-Typ—

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm
24V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

Motortyp —  Stei

I: Inkremental 20: Servomotor 10:
20W 5:

2.5:

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

-LJ1-0TJ- A

igung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
10mm 50:50mm A1:ACON N : Kein Kabel B: Bremse
5mm 2 ASEL ‘im FT: MontagefuB
2.5mm M ;’m HS: Home-Sensor
400:400mm oLl NM : Alternative Referenzposition

(Angabe in 50 mm- bchritten)

— I:l —

XOO: Spezifizierte Lange

ROO: Roboterkabel S8S: Schiitten-Abstandshalter
VR: Absaugrohrerbindung gegentberiegend

[ ]

Auswahl-

punkte

Beschleunigung.

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor- _ [Steiqungl Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 50 ~ 400 Ansaugrate
eE lestung (W) | (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Lngskett ()| HUb Steiging (Angebe n 50-mm Schiten)| (N 9/mm)
RCACR-SA4C-(D)]-20-10- (@) A1-[@)-[@)] 10 4 1 196 10 665 50
RCACR-SA4C-(D)]-20-5-[@))- A1-[B)] 20 |5 6 25 | 392 | e 5 330 %0
50 mm Schritten)
RCACR-SA4C--20-2.5--A1- 25 8 45 78.4 25 165 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montageful3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.05 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Schlitten-Abstandshalter SS 388 Zulassiges Lastmoment Ma:2,7Nem Mb:39Nem Mc:6,8N*m
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassige Auskragung Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 120 mm oder weniger

2 |3 RCACR-SA4C

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

o e s



RCACR RoboCylinder

Abmessungen

Sie kdnnen CAD-Zei

nungen tiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

4-03.6
@6,5 tiefe Flachsenkung, Tiefe 3,7

(zur Montage der Achse)

Detailansicht des Justier-
Schlitzes fur die Schlitten-
Positionseinstellung

@8 Loch

2-@3H7, Tiefe 5

4-M3, Tiefe 7

q -+

(Reamer Eiwn
tolerance 0.02)

10..

1.

Endfiache ' /

des Rahmens

Endflache des Rahmens

[

Endflache des Rahmens

\Passendes Ansaugrohr A.D.: @6

Kabelverbindungs-
stecker *1

240,

Schlittenhdhe:40 g

3

22.5

2!
==
- [F&e

14

Referenzfléche

1

Achsbreite:40

+0.010
30

Detailansicht A D

(Achs-Referenzfldche) ges |

ME: Mechanischer Endpunkt

betragen.

" L
o ,
o frdss Ma/Mdc?rNTgri‘gg{] wkremeréta\-ngz. 2101822 (2147_.28mil Bremse) | Sicherstellung von
18, 24 st 68 _1:;. bsolut-Spez.123.2 (162.2 mit Bremse) 100 oder mehr. gegenUberliegende
5 Eﬂ( Standardseite  Seite (optional
M SE Home/| \ME 2 N ¢ 7p )
e [2o)
o Py | 3
05 Sl e e S = N _ S0k |2
N> — o
- S
: 2 ) -2
37 Unterseite des Rahmens Motorbreite: 4
113 Endfiiche des Rahmens 50 (Hub 50) Endfiache des Rahmens
T \d18, UX100 50
I Il
(-
—
ang 7
1 ink |- = —
loch m-M3, Tiefe 5 P (@3 Bohrung und | 2-Q3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
bartlglocr:, gete RS ‘(10” der N (@3 Lochabstand)
nterseite des Rahmens / )
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400
ohne Bremse| 264 314 364 414 464 514 564 | 614
; [S.)chliSeBheIrlmtSief d}?: Moto’l\;ggkogerksbe:(:nh DetaiIHs der };abetl sie:e geitesazg { dass L mit Bremse | 303 | 353 403 | 453 | 503 | 553 603 | 653
*2 Der Schlitten fahrt zum ei der Ruckkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht bertihren. Absolut Oh';eBBremse Zi gig i:z :zz ;Zi 2(23: :Z 222
SE:Hub- Endpunkt mit Bremse
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. M 122 172 222 272 322 372 422 | 472
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der N 50 100 | 100 | 200 | 200 | 300 300 | 400
Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bei P 35 85 85 185 185 285 285 385
Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger 5
22 22 72 22 72 22 72 22
U - 1 1 2 2 3 3 4
m 4 4 4 6 6 8 8 10
Gewicht (kg) 07 | 08 | 09 1 1.1 1.2 13 | 1.4

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Modell

Merkmale

Referenzseite

Bezeichnung

Positioniertyp

AuBenansicht

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

Unterstiitzung
von bis zu 512

2 512 Punkte
Positioniertyp, | Posifionierungs-
der die Sicherheits- o ACON-CG-20I-NP-2-0 P
kategorie erfullt
~ _ " Gleiche Steuerungs-
Pne3u r':wl:art‘:(l:—T ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
P Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ . F;“'fr:'enit(’fif'f‘yfrn
 (Spezifikation o~ ACON-PL-201-NP-2-0 R T el
diff. Leitungstreiber) treiber unterstitzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- iy ACON-SE-201-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
Programm- . .
steuerungstyp I ASEL-C-1-20(1)-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
Achsen steuern kann

DC24V

Maximale Anzahl von Positionierpunkten  Eingangsspannung ~ Stromverbr:

Nominal: 1.3A,
Spitze: 5.1A

—315

—345

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

RCACR-SA4C 2 I
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Integrierte
Steuerung

Typ

Schlitten-

Schub-
stangen-Typ

RCACR RoboCylinder

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 52 mm
24V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

RCACR-SA5C

Wasser- Greifer  Arm-/Flach-
geschiitzer Typ Rotation T

Steuerungen

W Modelispezifiaionen RCACR~ SASC ~[_1- 20 — [ 1—- [ - a1 - [ ] - []
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental 20:Servomotor 12:12mm 50:50mm A1:ACON N : Kein Kabel B: Bremse
A: Absolut 20W 6: 6mm ASEL P im FT: Montagefu’
3: 3 d S :3m HS: Home-Sensor
o mm M :5m . "
500:500mm XOO: Spezifizierte Lange NM : Alternative Referenzposition
(Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel ~ VR: Asaugoinerbindng cegenloeriegend
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

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

Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie

die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale

Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.

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

Auswahl-
punkte

Modellspezifikationen

H Steigung und Zuladung W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Modell Motor- (Steigung. Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 50 ~ 450 500 Anrsa?gg-
ode leisiung (W) | (mm) | Horizontal (kg) [ Vertikal (kg)| Langsieaft ()| Hub Steigung (nsomn-Schiten) | (Mm) | (N g/mm) |
RCACR-SA5C-(D]-20-12-[@)]- A1-[@)-[@) 12 4 1 167 12 800 760 | 50
RCACR-SA5C-(D]-20-6-[@) A1-[®) 20 |6 8 2 383 | oo 6 400 380 | 30
50 mm Schritten)
RCACR-SA5C-[(D]-20-3-[@)- A1-[B)] 3 12 4 65.7 3 200 190 | 15

(Einheit: mm/s)

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Kabellénge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montageful3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:49Nem Mb:6.8Nem Mc:11.7Nem

Zulassige Auskragung
Schmiermittel

Reinraumklasse

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger
Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)
ISO-Klasse 4 (0.1pm)

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

Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung

245 ... PR S



RCACR RoboCylinder

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de @

4-04.5 30 Kabelverbindungs-
a8 tiefe Flachsenkung, Tiefe 4.5 792002 stecker *1
(zur Montage der Achse) 2-Q4H7, Tiefe 6 [‘E‘ 4-M4, Tiefe 9
-
= T
g\}@ 52 @ T %
©| ©f 2¥
Justier- @8 Loch & — {@}f ’’’’’’’’’ N B o T ] H%:EES
I £
g b—wems by
[@j}[ f m = | 240
Detailansicht des Justier- 10.2 4. M 4.5| \ Passendes Ansaugrohr A.[D.: @6
Schlitzes fur die Schiitten-  dfiache des /.
Positionseinstellung  Rapmens L Endflache des Rahmens
,
45 Offset Referenz-Posiion /\nklememz\Spez‘84‘21122.2mmade‘\sm‘n5remse) Sicherstellung von egeniiberliegende
32 ir das Maic - Moment 25,?3 st N 920 153.5LAhso\mSpeLm(ISMunmode\smnBremse) 100 oder mehr. ge%e oni ongl
20 18.. i
22 —J-‘ ME—E T Hom m - Standard Seite
8 P | I | =f feo
= n I @ i ) .
S O g I 1 © | ) |2
<ol = - — = = - ; i3 £
2|¥d . } S
N | | % @ ® |z
B4 LT m i i ® ® %ﬁ;
A/ 50 \Untersete des Ramens Motor-Breite:52
= Endflache des Rahmens 50(Hub 50) Endflache des Rahmens
Achs-Breite:52 4 R UX100P(Hub anders als 50) 50 145

Referenz-

il

Detailansicht von A petailansicht
(Achs-Reie)renz- des Langlochs

Fléche -4, Tiefe 7 P (04 Loch und Langloch-Abstand) 2-Q4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der, N (@4 Loch-Abstand)
Unterseite des Rahmeny/
B Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 500
ohne Bremse| 265.4 | 315.4 | 365.4 | 415.4 | 465.4 | 515.4 | 565.4 | 615.4 | 665.4 | 715.4
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. mit Bremse | 304.4 | 354.4 | 404.4 | 454.4 | 504.4 | 554.4 | 604.4 | 654.4 | 704.4 | 754.4

2gfﬁlnséhn"EZ"J%ZZEe“n"éanTiﬁ'edneiLri“bCekrﬁehﬂi”'”°me Position. Achten Sie darau, dass der Absolut_|one Bremse| 280.4 | 330.4 | 380.4 [ 430.4 | 480.4 [ 5304 | 580.4 [ 6304 | 6804 | 7304
ME: Mechanischer Endpunkt ~ SE:Hub- Endpunkt mit Bremse | 319.4 | 369.4 | 419.4 | 469.4 | 519.4 | 569.4 | 619.4 | 669.4 | 719.4 | 769.4

*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. M 142 192 242 292 342 392 442 | 492 542 592
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelochern auf der Rahmenoberflache befestigt wird, kann der N 50 100 100 200 | 200 300 300 | 400 400 | 500
Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -gerausche hervorrufen kann. Bgt P 35 85 85 185 185 285 285 | 385 385 285
Verwendung der Montagelocher auf der Rahmenoberflache sollte der Hub 300 mm oder weniger

betragen. R 42 72 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 8 10 10 12
Gewicht (kg) 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9 2 241 22

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten  Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Positioniertyp - ACON-C-20I-NP-2-0 Untel;st\'jtzung
von bis zu 512
Positioniertyp, | Position:(erungs- 512 Punkte
der die Sicherheits- o ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie erfullt
" Gleiche Steuerungs-
3-Punkt- " T
Pneumatik-Typ ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgange wie die fir 3 Punkte s
Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ deﬁ‘g?ﬁ;ﬂ%ﬁgg’gn_ DCaav Spitze: 5.1A
' (Spgnﬁkatlop T ACON-PL-20I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstitzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-201-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
~ Programmierbarer
stZLoegrLar:n o I ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
gstyp
Achsen steuern kann

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

RCACR-SA5C 2 I
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Wasser- Greifer  Arm-/Flach- Schub- Schlitten- Integrierte
Rotation T stangen-Typ Typ Steuerung

geschiitzer Typ

Steuerungen

RCACR RoboCylinder

RCACR-SA6C

M Modelispezifikationen RCACR~ SA6C — I:l - 30

Baureihe —

Typ

— Enkoder-Typ— Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I Inkremental 30:Servomotor 12:12mm 50:50mm A1:ACON N : Kein Kabel B: Bremse
A: Absolut 30W 6: 6mm ] ASEL Aim FT: Montagefu’
3: 3mm :3m HS: Home-Sensor
M :5m . "
600:600mm XOO: Spezifizierte Lange NM : Alternative Referenzposition

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 58 mm
24V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

(Angabe in 50 mm-Schritten)

ROO: Roboterkabel

VR: Absaugrohrverbindung
gegenuberliegend

Auswahl-
punkte

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie
die Tabelle fur die Modell-Spezifikation unten zur Prufung, ob die maximale
Geschwindigkeit bei dem gewuinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei einer Beschleunigung von 0,3 G

(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist fur eine horizontale Verwendung spezifiziert.

Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung

W Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

Motor-  ISteigung Maximum Zuladung (Hinweis 1) Hub 50 ~ 450| 500 | 550 | 600 | Ansaug-
Modell leistung (W) | (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)| Langskraft (N) Hub Steigung (% (mm) | (mm) | (mm) (Nraa/treﬂ
RCACR-SA6C-(D)]-30-12-[@)- A1-[@)-[@) 12 6 15 | 242 10 800 |760(640|540| 50
RCACR-SA6C-{(D]-30-6-[@)- A1-[3) 0 |6 12 3 | 484 5:‘(')‘"5;“?‘::0) 5 400 |380|320|270| 30
mm Schritten,
RCACR-SAGC--SO-B--A1- 3 18 6 96.8 25 200 [190(160|135| 15

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub

Kabelldnge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

(Einheit: mm/s)

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montageful3 FT 383 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0.1 mm oder weniger
Alternative Referenzposition NM 385 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Absaugrohrverbindung gegenuberliegend VR 389 Zulassiges Lastmoment Ma:89Nem Mb:127Nem Mc: 18.6Nem

2 |7 RCACR-SA6C

Zulassige Auskragung

Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger

Schmiermittel

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (fir Kugelumlaufspindel/Fiihrung)

Reinraumklasse

ISO-Klasse 4 (0.1pm)

Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung

o e s



RCACR RoboCylinder
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Abmessungen

(74
(x]
Sie kdnnen CAD-Zeichnungen iiber A _=
unsere Internetseite herunterladen. Www.eu.robocyllnder.de . S =
(2]
60 Kabelverbindungs- =
50 stecker *1
2-@5H7, Tiefe 6 32002 4-M5, Tiefe 9 23
S 21 Z2
— 1 S g
) 55 ® [ © 5‘ :
® =
Justier- @8 Loch ] "{@ T T T — Gy %g ’’’’’’’’’’’’’’ (e~ —n =
s 3
o H— B ] o &9 - 25
i}
[x]
=
i ' Il f 3 240
geﬁla_{lanS}ghtd (_iess thﬂer- \\ Passendes Ansaugrohr A.D.: @6 -
chlitzes fur die Schiitten- 5
Positionseinstellung . L Endfache des Rahmens . = %
50 Offsetreferenz der Position Inkcemental Spez. 992138 2bei Typen mitBremse) | Sicherstellung von 2=
39 fur das Ma/Mc- Moment | o3 7 Hub 115 18.5 1 Absolut Spez. 114.2(1532 bei Typen mit Bremse) 100 oder mehr. = =
3, I
2+ MEng HomaT FUMEF2
o e S iy
0 e
[}
5 © 4 @
T I - /2 1 I O N | IO .
|
2% © ©
=N : =
@ = I ! =
Ak Unterseite des Rahm(-:?s‘I — : §. g
— =
56 - - Endflache des Rahmens Endflache des Rahmens 52
Achs-Breite:58 10.2 8 R UX100P ;_" T
L—n =
[‘:[m—_: I l 2
% =
0] I <
- - =
(56) g 4} ‘é} (O a
Referenzfliche 58) %o *(y - © © E
~ i o T ®— - o g —oe oo —1- i
Detailansicht A Detailansi © —{C
(Achs-Referenzflache)  ges'Langloches < RS f}\ i
gegenuberliegende =

Standard-Seite Seite (optional)

Langloch, Tiefe 5 von d
T Unterseite des Rahmel
o
©

P (@4 Loch und Langloch-Abstand) \
N (@4 Lochabstand)

\m-M5, Tiefe 8
100 (@4 Lochabstand)
\ 3-@4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

@)\
| D
| kS B Abmessungen und Gewicht pro Hub
i=]
® €] ©] ® - g Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 | 500 550 600
T * ohne Bremse | 306.4 | 356.4 | 406.4 | 456.4 | 506.4 | 556.4 | 606.4| 656.4 | 706.4 | 756.4 | 806.4 | 856.4
Motor-Breite:58 L mit Bremse | 345.4 | 395.4 | 445.4 | 495.4 | 545.4 | 595.4 | 645.4| 695.4 | 745.4| 795.4 | 845.4 | 895.4
Ansicht X Absolut ohne Bremse| 321.4 | 371.4 | 421.4 | 471.4 | 521.4 | 571.4 | 621.4| 671.4 | 721.4[771.4 | 821.4 | 871.4
mit Bremse | 360.4 | 410.4 | 460.4 | 510.4 | 560.4 | 610.4 | 660.4| 710.4 | 760.4 | 810.4 | 860.4 | 910.4
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. N 81 131 181 231 281 331 381 | 431 481 | 531 581 631
*2 Der Schlitten fahrt zum ME bei der Ruckkehr zur Home-Position.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhren. P 66 116 166 216 266 316 366 416 466 516 566 616
ME: Mechanischer Endpunkt SE:Hub- Endpunkt R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
*3 Referenzposition fur das zu berechnende Moment Ma. V] 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
m 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
Gewicht (kg) 1.4 1.6 1.8 2 2.2 2.4 2.6 2.8 3 3.2 3.4 3.6

Steuerung

Achsen der RCA-Baureihe konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale Maximale Anzahl von Positionierpunkten  Eingangsspannung ~ Stromverbr: Referenzseite
Positioniertyp N, ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512
Positioniertyp, | Positionierungs- 512 Punkte
der die Sicherhe'its- o ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfullt
¥ ~ " Gleiche Steuerungs-
Pne3u qu;rt‘:(llT p ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte s
4 Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ d;“e'isr::fni%eif'ftggn_ DCaav Spitze: 5.1A
' (Spgziﬁkatiop T ACON-PL-30I-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstitzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-30I-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller - Passender serieller
Kommunikations- i ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
Programm- . .
steue?‘ungstyp l ASEL-C-1-30(D)-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
Achsen steuern kann

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

RCACR-SA6C 2 I




