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RCACR-SA5D
A1 : ACON

ASEL
N  : 

: 1mP
S : 3m 
M : 5m
X :
 R : 

50:50mm

~

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

A120SA5DRCACR

BE: Bremse 
       (Kabelausgang Ende)
BL: Bremse 
       (Kabelausgang links)
BR: Bremse 
       (Kabelausgang rechts)
NM: Alternative Referenzposition
VR: Absaugrohrverbindung gegenüberliegend

I:  Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20W

 12: 12mm
 6: 6mm
 3: 3mm

Typ

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm
24 V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

Steigung Hub

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

 Motor-
leistung (W)

Wirksame
Längskraft (N)

Modellspezifikationen

Steigung
(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximum Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

Hub

Steigung

(Angabe in
50 mm Schritten)

Steigung und Zuladung Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

(In 50 mm-Schritten)

Ansaug-
rate

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Kabellänge Optionen (Einheit: mm/s)Hub

Optionen

Code SeiteName
BE 381
BL 381
BR 381
NM 385
VR 389

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts
Alternative Referenzposition
Absaugrohrverbindung gegenüberliegend

L

L

Ma MaMb Mc Mc

Allgemeine Spezifikationen

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert
Ma : 4.9N • m  Mb : 6.8N • m  Mc : 11.7N • m
Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 150 mm oder weniger
Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (für Kugelumlaufspindel/Führung)
ISO-Klasse 4 (0.1µm)
0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung
Schmiermittel
Reinraumklasse
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie 
die Tabelle für die Modell-Spezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten 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 für eine horizontale Verwendung spezifiziert.
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Home ME *2

Home ME *2

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

m-M4, Tiefe 7

Detailansicht des Langlochs

2-Ø4H7, effektive Tiefe 64-M4 Tiefe 9

Abmessungen der Bremse

Detailansicht von A

Referenz-
Fläche

4-Ø4.5 Bohrung, Ø8 Flachsenkung, Tiefe 4.5

50(Hub 50)
UX100P(Hub anders als 50)

RCACR RoboCylinder

2D
CAD
2D

CAD

Abmessungen

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

512 Punkte

DC24 V
Nominal: 1.3A, 

Spitze:  5.1A

3 Punkte

( - )

64 Punkte

1.500 Punkte

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

345

315

Passende Steuerungen

Steuerung

Achsen der RCA-Baureihe können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Außenansicht Modell Maximale Anzahl von Positionierpunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauchMerkmale

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

BR: Bremskabelausgang rechts 

BE: Bremskabellausgang am Ende 

BL: Bremskabelausgang links 

Standard
gegenüberliegende 
Seite (optional)

Anwendbarer Rohraußendurchmesser: Ø8 
(Innendurchmesser: Ø6)

Kabelverbindungs-
stecker *1

* Modelle mit Bremse haben eine 
um 26,5 mm erweiterte Gesamt-
länge (L) (39,8 mm bei 
endseitigem Bremskabel-

   ausgang) und ein um 0,3 kg 
höheres Gewicht.

RCACR-SA5D    250

Schritt-
Motor
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Abmessungen und Gewicht pro Hub
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485
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5

12

2.1

Inkremental
Absolut

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

ACON-CG-20I-NP-2-0

ACON-CY-20I-NP-2-0

ACON-PL-20I-NP-2-0

ACON-PO-20I-NP-2-0

ACON-SE-20I-0-0

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

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt zum ME bei der Rückkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der 

Schlitten die umgebenden Teile nicht berühren. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE:Hub- Endpunkt
*3 Referenzposition für das zu berechnende Moment Ma.

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt
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RCACR-SA6D
A1 : ACON

ASEL
N  : 

: 1mP
S : 3m 
M : 5m
X :
 R : 

50:50mm

~

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

A130SA6DRCACR

BE: Bremse 
       (Kabelausgang Ende)
BL: Bremse 
       (Kabelausgang links)
BR: Bremse 
       (Kabelausgang rechts)
NM: Alternative Referenzposition
VR: Absaugrohrverbindung gegenüberliegend

I:  Inkremental
A: Absolut

30: Servomotor
 30W

 12: 12mm
 6: 6mm
 3: 3mm

Typ

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 58 mm
24 V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

Steigung Hub

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

 Motor-
leistung (W)

Wirksame
Längskraft (N)

Modellspezifikationen

Steigung
(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximum Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

Hub

Steigung

(Angabe in
50 mm Schritten)

Steigung und Zuladung Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate

(In 50 mm-
Schritten)

Ansaug-
rate

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Kabellänge Optionen (Einheit: mm/s)Hub

Optionen

Code SeiteName
BE 381
BL 381
BR 381
NM 385
VR 389

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts
Alternative Referenzposition
Absaugrohrverbindung gegenüberliegend

L

L

Ma MaMb Mc Mc

Allgemeine Spezifikationen

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert
Ma : 8.9N • m  Mb : 12.7N • m  Mc : 18.6N • m
Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc-Richtungen: 220 mm oder weniger
Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (für Kugelumlaufspindel/Führung)
ISO-Klasse 4 (0.1µm)
0~40°C, 85 % RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung
Schmiermittel
Reinraumklasse
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie 
die Tabelle für die Modell-Spezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten 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 für eine horizontale Verwendung spezifiziert.
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Offset-Referenz Position
für das Ma Moment Home ME *2

Langloch, Tiefe 5 von
der Unterseite des Rahmens m-M5, Tiefe 8

Detailansicht des Langlochs

4-M5 Tiefe 92-Ø5H7 effektive Tiefe 6
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Inkremental
Absolut

RCACR RoboCylinder

2D
CAD
2D

CAD

Abmessungen

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

512 Punkte

DC24 V
Nominal: 1.3A, 

Spitze:  5.1A

3 Punkte

( - )

64 Punkte

1.500 Punkte

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

345

315

Passende Steuerungen

Steuerung

Achsen der RCA-Baureihe können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht.

Bezeichnung Außenansicht Modell Maximale Anzahl von Positionierpunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauchMerkmale

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

* Modelle mit Bremse haben eine 
um 26,5 mm erweiterte Gesamt-
länge (L) (39,8 mm bei 
endseitigem Bremskabel-

   ausgang) und ein um 0,3 kg 
höheres Gewicht.

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt zum ME bei der Rückkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der 

Schlitten die umgebenden Teile nicht berühren. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE:Hub- Endpunkt
*3 Referenzposition für das zu berechnende Moment Ma.

Abmessungen
der Bremse

Detailansicht von A

Referenz-
Fläche

BR: Bremskabel-
ausgang rechts 

BE: Bremskabel-
ausgang am Ende 

BL: Bremskabel-
ausgang links 

Standard
gegenüberliegende 
Seite (optional)

Anwendbarer Rohraußendurchmesser: Ø8 
(Innendurchmesser: Ø6)

Kabelverbindungs-
stecker *1

* Bei umgekehrter Referenzposition (Option
   NM) liegt die Home-Position ca. 3 mm vom 

ME auf der gegenüberliegenden Seite
   zum Motor.

ACON-C-30I-NP-2-0

ACON-CG-30I-NP-2-0

ACON-CY-30I-NP-2-0

ACON-PL-30I-NP-2-0

ACON-PO-30I-NP-2-0

ACON-SE-30I-0-0

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


