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Schritt-
Motor

2 0 w

3 0 w

6 0 w

1 0 0 w

1 5 0 w
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mm
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mm
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7 5
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1 0 0
mm

RCS 2-RA 4R-      -20-6- 2 - - -

RCS 2-RA 4R-      -20-12- 2 - - -
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Auswahl-
punkte

(1) W enn sich der H ub erhöht, sinkt die m axim ale G eschw indigkeit. U m  eine kritische 
G eschw indigkeit für die K ugelum laufspindel zu verm eiden, verw enden S ie die Tabelle für 
die M odellspezifikation unten zur P rüfung, ob die m axim ale G eschw indigkeit bei dem  
gew ünschten H ub ausreicht.

(2) D ie Zuladung beruht auf einem  Betrieb m it einer Beschleunigung von 0,3 G  (oder 0,2 G , 
w enn die S teigung 3 ist). D as ist die m axim ale Beschleunigung. 

(3) D ie horizontale Zuladung gilt unter der A nnahm e, dass eine externe Führung verw endet 
w ird und keine externe K raft auf die S chubstange einw irkt aus irgendeiner anderen als der 
Bew egungsrichtung.

R C S 2 - R A 4 R

T 1 : XSE L - J / K

T 2  : SC O N

 SSE L

 XSE L -P/ Q

N  : 
: 1mP

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

50:50mm

~

300:300mm

RA 4 R IRCS2

12 : 12 mm

 6: 6mm

 3: 3mm

Typ

RoboCylinder, S chubstangen-A usführung, A chsdurchm esser Ø 37 m m , 

230-V  S ervom otor, abgew inkelter M otor

K e in  K a b e l 

Sp e z if iz ie r t e  L ä n g e
Ro b o t e r k a b e l

M odellspezifikationen

M otortyp S teigung H ub P assende S teuerung K abellänge O ptionen

(A n g a b e  in  50  mm-Sc h r it t e n )

Baureihe

I: In k r e me n t a l

A : A b s o lu t  

2 0: Se r v o mo t o r

 2 0 W

30: Se r v o mo t o r

 30 W

Sie h e  O p t io n e n
T a b e lle  u n t e n .

* D etails der M odellspezifikationen siehe S eite 31 im  vorderen A bschnitt.

E nkoder-Typ

H orizontal (kg) Vertikal (kg)

M odellspezifikationen

Steigung
(mm)

 Motorlei-
stung (W)

M odell
H ub
(m m )

Wirksame
Längskraft (N)

S teigung und Zuladung H ub und m axim ale G eschwindigkeit

M axim ale Zuladung H ub

S teigung

1  2  3 4 5

(E inheit: m m /s)

E rkläru ng d er Z iffern H u b  O p tio nenK ab ellängeE nko d er- T y p  P assend e S teu eru ng

Beschreibung

O ptionen Allgem eine S pezifikationen

A rtikel

A ntriebssystem

W iederholgenauigkeit

S piel

G rundrahm en

S chubstangen-D urchm esser

S chubstangen-Rotationsspiel

ZulässigeTem peratur, Feuchtigkeit

K ugelum laufspindel Ø 10 m m , gerollt C10

±0,02 m m

0,05 m m  oder w eniger

M aterial: A lum inium  oberflächenbehandelt

Ø 20 m m

±1,0°

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

Code S eiteN am e

B 381

RP 387

Brem se

Rückseitige M ontageplatte

M ontagefuß

F lansch

FT 384

FL 382

H S 385H om e S ensor

N J 385S charniergelenk

N M 385U m gekehrte Referenzposition

Q R 386S chw enkbare Fußhalterung

TRR 389V ordere Fußhalterung
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M utter A

M utter B

M utter B
Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B  

M 10 Tiefe 18
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S c h ritt-
M o to r

20 w

30 w

6 0 w

1 0 0 w

1 50 w

R C S 2-R A4R  (mit B remse)

1.7 1.9 2.0 2.2

H ub

L

20W

30W

20W

30W

m

G ew icht (kg)
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125 175 225

1.4 1.6
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P
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275 325 375

Abmessungen und G ew icht pro  H ub
R C S 2-R A4R  (ohne B remse)
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w w w .robocylinder.de

2D
C A D
2D

C A D

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

RCS2 R oboC ylinder

Abmessungen

*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details der 
K abel siehe S eite 334. 

*2 Der S chlitten fährt bei der H ome-Fahrt zum M E . A chten 
S ie darauf, dass der S chlitten die umgebenden Teile 
nicht berührt. 

 M E : M echanischer E ndpunkt            S E : H ub-E ndpunkt

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
In

te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

3 65

3 2 5

3 55

512  P u n k t e

3  P u n k t e

( - )

64 P u n k t e

150 0  P u n k t e

40 0 0  P u n k t e

E in p h a s ig

10 0  V A C

E in p h a s ig

2 3 0  V A C

D r e ip h a s ig

2 3 0  V A C

3 60  V A  m a x .

*  1-  A c h s -
S p e z if ik a t io n , 

b e t r ie b e n
m it  150  W

*  D ie  S S E L  u n d  X S E L  T y p e n b e z e ic h n u n g e n  b e r u h e n  a u f  d e r  1-  A c h s e n - S p e z if ik a t io n . 

*  1  b e z e ic h n e t  d e n  E n k o d e r - T y p  ( I: In k r e m e n t a l /  A : A b s o lu t ) . 

*  2   b e z e ic h n e t  d ie  A r t  d e r  V e r s o r g u n g s s p a n n u n g  (1: 10 0  V  /  2 : E in p h a s ig  2 3 0  V  /  3 : D r e ip h a s ig  2 3 0  V ) . 

*  3   b e z e ic h n e t  d ie  X S E L -  A u s f ü h r u n g  ( K E  /  K E T  /  P  /  Q ) . 

Passende S teuerungen

S teuerung

B ezeichnung A ußenansicht M odell M erkmale M ax. A nzahl von Positionierungspunkten R eferenzseite

S e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

P r o g r a m m -
s t e u e r u n g s t y p
1 b is  6 A c h s e n

P o s it io n ie r m o d u s

U n t e r s t ü t z u n g  
v o n  b is  z u  512  

P o s it io n ie r u n g s -
p u n k t e n

P a s s e n d e r
P u ls t r e ib e r t y p

P a s s e n d e r  s e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

P u ls t r e ib e r t y p

P r o g r a m m -
s t e u e r u n g s t y p

1 o d e r  2  A c h s e n

A c h s e n  d e r  R C S 2 - B a u r e ih e  k ö n n e n  m it  f o lg e n d e n  S t e u e r u n g e n  b e t r ie b e n  w e r d e n . W ä h le n  S ie  d e n  T y p  a u s , d e r  Ih r e n  s p e z ie lle n  W ü n s c h e n  a m  m e is t e n  e n t s p r ic h t .

E ingangsspannung S tromverbrauch

3 - P u n k t -
P n e u m a t ik - M o d u s

G le ic h e  S t e u e r u n g s -
v o r g ä n g e  w ie  d ie  f ü r
P n e u m a t ik - Z y lin d e r

P r o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  z w e i

A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

P r o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  s e c h s
A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

 [Mit B remse]

 [O hne B remse]

X S E L -    3    -1- 2 0   1  - N 1- E E E - 2 -    2

S S E L -  C -1- 2 0   1  - N P - 2 -    2

S C O N -  C - 2 0   1  - N P - 2 -    2

X S E L -    3    -1- 3 0   1  - N 1- E E E - 2 -    2

S S E L -  C -1- 3 0   1  - N P - 2 -    2

S C O N -  C - 3 0   1  - N P - 2 -    2
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Schritt-
Motor
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Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle für 
die Modellspezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem 
gewünschten Hub ausreicht.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, 
wenn die Steigung 4 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet 
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der 
Bewegungsrichtung.

R C S 2 - R A 5 R

T1 : XSEL-J/K

T2 : SCON

 SSEL

 XSEL-P/Q

N  : 
: 1mP

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

50:50mm

~

300:300mm

RA5R I 6 0RCS2

16 : 16 mm

 8 : 8 mm

 4 : 4 mm

Typ

R oboC ylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsbreite 55 mm, 

230-V  Servomotor, abgewinkelter Motor

Ke in  Ka b e l 

Sp e z if iz ie r t e  Lä n g e
Ro b o t e r k a b e l

Modellspezifikationen

Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge O ptionen

(A n g a b e  in  50  mm-Sc h r it t e n )

Baureihe

I: In k r e me n t a l

A : A b s o lu t  

6 0: Se r v o mo t o r

 6 0 W

Sie h e  Op t io n e n
Ta b e lle  u n t e n .

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

E nkoder-Typ

Horizontal (kg) Vertikal (kg)

M odellspezifikationen

Steigung
(mm)

 Motorlei-
stung (W)

Modell
Hub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

S teigung und Zuladung H ub und m axim ale G eschwindigkeit

Maximale Zuladung Hub

Steigung

1  2  3 4 5
(E inheit: mm/s)

E rkläru ng d er Z iffern H u b  O p tio nenK ab ellängeE nko d er- T y p  P assend e S teu eru ng

Beschreibung

Allgem eine S pezifikationen

Artikel

Antriebssystem

Wiederholgenauigkeit

Spiel

Grundrahmen

Schubstangen-Durchmesser

Schubstangen-R otationsspiel

ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

Kugelumlaufspindel Ø 12 mm, gerollt C 10

±0,02 mm

0,05 mm oder weniger

Material: Aluminium oberflächenbehandelt

Ø 30 mm

±0,7°

0~40°C , 85%  R H oder weniger (nicht kondensierend)

N ame

B 381
FL 382

FT 384

O ptionen

Seite

Montagefuß

Bremse

A2 381Kabelaustrittsrichtung

Flansch

C ode
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M 14X 1.5

4-M 6 Tiefe 12
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Ø
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Ø
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Ø
4
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M 14X 1.5

52

L

3972.5

9.5 (S chlüsselw eite)

9.5 (S chlüsselw eite)

Abmessungen der 

Mutter

Detailansicht von A

K abelverbin-
dungsstecker *1

* W egen der strukturellen B eschränkungen ist der R A5R  nicht 
 in der um gekehrten R eferenzpunkt-V ersion lieferbar.

R C S 2-R A4R     166

25
mm

32
mm

35
mm

37
mm

4 5
mm

55
mm

6 4
mm

7 5
mm

1 0 0
mm

S c h ritt-
M o to r

20 w

30 w

6 0 w

1 0 0 w

1 50 w

Abmessungen und G ew icht pro H ub

H ub

R C S 2-R A5R  (mit B remse)

L

G ew icht (kg)

50 100 150 200

301.5

138

2.6

351.5

188

2.9

401.5

238

3.2

451.5

288

3.5

250 300

501.5

338

3.8

551.5

388

4.1

H ub

R C S 2-R A5R  (ohne B remse)

L

G ew icht (kg)

50 100 150 200

252

138

2.3

302

188

2.6

352

238

2.9

402

288

3.2

250 300

452

338

3.5

502

388

3.8

2D
C AD
2D

C AD

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

RCS2 R oboC ylinder

Abmessungen

*1 S chließen S ie das M otor-/E nkoderkabel an. Details 
der K abel siehe S eite 334. 

*2 Der S chlitten fährt bei der H om e-Fahrt zum  M E . 
Achten S ie darauf, dass der S chlitten die 
um gebenden Teile nicht berührt. 

 M E : M echanischer E ndpunkt            
 S E : H ub-E ndpunkt

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
In

te
g

rie
rte

S
te

u
e

ru
n

g

3 65

3 2 5

3 55

512  P u n k t e

3  P u n k t e

( - )

64  P u n k t e

150 0  P u n k t e

4 0 0 0  P u n k t e

E in p h a s ig

10 0  V A C

E in p h a s ig

2 3 0  V A C

D r e ip h a s ig

2 3 0  V A C

3 60  V A  m a x .

*  1-  A c h s -
S p e z if ik a t io n , 

b e t r ie b e n
m it  150  W

*  D ie  S S E L  u n d  X S E L  T y p e n b e z e ic h n u n g e n  b e r u h e n  a u f  d e r  1-  A c h s e n - S p e z if ik a t io n . 

*  1  b e z e ic h n e t  d e n  E n k o d e r - T y p  ( I: In k r e m e n t a l /  A : A b s o lu t ) . 

*  2   b e z e ic h n e t  d ie  A r t  d e r  V e r s o r g u n g s s p a n n u n g  (1: 10 0  V  /  2 : E in p h a s ig  2 3 0  V  /  3 : D r e ip h a s ig  2 3 0  V ) . 

*  3   b e z e ic h n e t  d ie  X S E L -  A u s f ü h r u n g  ( K E  /  K E T  /  P  /  Q ) . 

P assende S teuerungen

S teuerung

B ezeichnung Außenansicht M odell M erkm ale M ax. Anzahl von P ositionierungspunkten R eferenzseite

S e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

P r o g r a m m -
s t e u e r u n g s t y p
1 b is  6 A c h s e n

P o s it io n ie r m o d u s

U n t e r s t ü t z u n g  
v o n  b is  z u  512  

P o s it io n ie r u n g s -
p u n k t e n

P a s s e n d e r
P u ls t r e ib e r t y p

P a s s e n d e r  s e r ie lle r  
K o m m u n ik a t io n s -

t y p

P u ls t r e ib e r t y p

P r o g r a m m -
s t e u e r u n g s t y p

1 o d e r  2  A c h s e n

A c h s e n  d e r  R C S 2 - B a u r e ih e  k ö n n e n  m it  f o lg e n d e n  S t e u e r u n g e n  b e t r ie b e n  w e r d e n . W ä h le n  S ie  d e n  T y p  a u s , d e r  Ih r e n  s p e z ie lle n  W ü n s c h e n  a m  m e is t e n  e n t s p r ic h t .

E ingangsspannung S trom verbrauch

3 - P u n k t -
P n e u m a t ik - M o d u s

G le ic h e  S t e u e r u n g s -
v o r g ä n g e  w ie  d ie  f ü r
P n e u m a t ik - Z y lin d e r

P r o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  z w e i

A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

P r o g r a m m ie r b a r e r  
T y p , d e r  b is  z u  s e c h s
A c h s e n  s t e u e r n  k a n n

 [Mit B remse]

 [O hne B remse]

X S E L -    3    -1-60   1  - N 1- E E E - 2 -    2

S S E L -  C -1-60   1  - N P - 2 -    2

S C O N -  C -60   1  - N P - 2 -    2


