
RCS2    RoboCylinder

RCS 2-S A 4D -      -20-5- 2 - - -
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85    RCS 2-S A 4D
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80
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S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

(In 50 mm-S chritten)

(In 50 mm-S chritten)

R C S 2 - S A 4 D

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

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 : 

50:50 mm

~

300:300 mm

Typ

20SA 4 DRCS2

 10: 10 mm

 5:   5 mm

 2 .5:  2 .5 mm

(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 in- 
digkeit bei dem gew ünschten H ub.

(2) D ie Zuladung beruht auf dem B etrieb mit einer B eschleunigung von 0,3 G  (oder 
0,2 G , w enn die S teigung 2,5 ist). D as ist die maximale B eschleunigung. 
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Auswahl-
punkte

RoboCylinder, S chlitten-A usführung, A chsbreite 40 mm, 

230-V  S ervomotor, kupplungsloser E inbaumotor

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

Modellspezifikationen

Motortyp 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 )

E nkoder-TypB aureihe

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
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M odellspezifikationen

S teigung
(mm)

 Motorlei-
stung (W )

Modell H ub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

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

H orizontal (kg) V ertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1) H ub

S teigung

1  2  3 P assend e S teu eru ng 4 5E nko d er- T y p  (E inheit: mm/s)E rkläru ng d er Z iffern H u b  K ab ellänge O p tio nen

O ptionen Allgem eine S pezifikationen

B esch reibu ngA rtikel

K ugelumlaufspindel Ø 8 mm, gerollt C10

±0.02 mm

0.1 mm oder w eniger

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

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

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

A ntriebssystem

W iederholgenauigkeit

S piel

Material: A luminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige A uskragung

ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

B E :  B r e ms e  K a b e la u s g a n g  E n d e

B L :  B r e ms e  K a b e la u s g a n g  lin k s

B R: B r e ms e  K a b e la u s g a n g  r e c h t s

NM: U mg e k e h r t e  Re fe r e n z p o s it io n

Modell S eiteN ame

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang E nde

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

N M 385U mgekehrte Referenzposition

L

L

Ma MaMb Mc Mc

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige A uskragung



512 Punkte

Einphasig

100 VAC

Einphasig

230 VAC

Dreiphasig

230 VAC

(nur XSEL-P/Q)

360 VA max.

* 1- Achs-
Spezifikation, 

betrieben
mit 150 W

7 Punkte

( - )

64 Punkte

1500 Punkte

4000 Punkte

325

355

365

* Die SSEL und  XSEL T y penbezeichnungen beruhen auf d er 1- Achsen- Spezifikation. 

* 1  bezeichnet d en Enkod er-T y p (I: Inkremental / A: Absolut). 

* 2  bezeichnet d ie Art d er Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V). 

* 3  bezeichnet d ie XSEL- Ausfü hrung (K E / K ET  / P / Q). 

Passende S teuerungen

Steuerung

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Referenzseite

Serieller 
K ommunikations-

ty p

Programm-
steuerungsty p
1 bis 6 Achsen

Positioniermod us

U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passend er
Pulstreiberty p

Passend er serieller 
K ommunikations-

ty p

Pulstreiberty p

Programm-
steuerungsty p

1 od er 2 Achsen

Achsen d er R CS2-B aureihe kö nnen mit folgend en Steuerungen betrieben w erd en. Wä hlen Sie d en T y p aus, d er Ihren speziellen Wü nschen am meisten entspricht.

E ingangsspannung S tromverbrauch

7-Punkt-
Pneumatik-M od us

Programmierbarer 
T y p, d er bis zu zw ei

Achsen steuern kann

Programmierbarer 
T y p, d er bis zu sechs
Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie d ie fü r
Pneumatik-Z y lind er

RCS2 RoboC ylinder

2D
C AD
2D

C AD

A bm essungen

*1 S chließen S ie die 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 : Mechanische E ndposition S E : H ub- E ndposition
*3 Referenz-Position zur Berechnung 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.

Steuerungen
W
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w w w .eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 
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A bm essungen der B rem se

4-Ø 3.6
Ø 6.5 S enkbohrung, Tiefe 3.5 (zur Montage)

2-Ø 3H 7, effektive Tiefe 5

4-M3, Tiefe 7

m-M3, Tiefe 5
Detailansicht

des Langlochs P (Ø 3 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 3 Lochabstand)
 2-Ø 3H 7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des RahmensE ndfläche des Rahmens 50 (H ub 50)
UX 100P (H ub außer 50)

Unterseite
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D etailansicht B
(Montageloch und Referenzfläche)

D etailansicht A

K abelverbindungs-
stecker *1

S icherstellung 100
oder mehr. O ffset: Referenzposition 

für Ma/Mc- Moment *3

Referenz-
fläche

(P
as

su
ng

s-
to

le
ra

nz
 ±

 0
,0

2)

R: Bremskabelausgang
 rechts

E : Bremskabelausgang
 E nde

L: Bremskabelausgang
 links

* Modelle mit Bremse haben eine um 28 mm 
erw eiterte G esamtlänge (L) (41,3 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0,2 kg höheres G ew icht. 

A bm essungen und G ew icht pro H ub

RC S 2-S A4D    8 6
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Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

XSEL-   3   -1-20  1  -N 1-EEE-2-   2

SSEL- C-1-20  1  -N P-2-   2

SCO N - C-20  1  -N P-2-   2



RCS2    RoboCylinder

RCS 2-S A 5D -      -20-6- 2 - - -
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50 ~ 500
1

1

1

87    RCS 2-S A 5D
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58
mm

60
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68
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mm

80
mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

(In 50 m m -S chritten)

(In 50 m m -S chritten)

R C S 2 - S A 5 D

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

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 : 

50:50 mm

~

500:500 mm

Typ

20SA 5 DRCS2

 12 : 12 mm

 6 :   6  mm

 3:  3 mm

(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 M odellspezifikation unten zur P rüfung der m axim alen G eschw in- 
digkeit 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 3 ist). D as ist die m axim ale B eschleunigung. 

P
UNK

T
 
 
 
 
 
        

  
 
 
 
 
  

        
 
 
 
 
 

Auswahl-
punkte

RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 

230-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen

Motortyp Steigung H ub P assende Steuerung K abellänge O ptionen

(Angabe in 50  mm- Schritten)

Enkoder-TypB aureihe

I: Inkremental-

A: Absolut 

20: Servomotor
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Modellspezifikationen

Steigung
(mm)

 Motorlei-
stung (W )

Modell H ub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

S teigung und Zuladung H ub und m axim ale G eschw indigkeit

H orizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (H inw eis 1) H ub

Steigung

1  2  3 P assend e S teu eru ng 4 5E nko d er- T y p  (Einheit: mm/s)E rkläru ng d er Z iffern H u b  K ab ellänge O p tio nen

O ptionen A llgem eine S pezifikationen

B eschreibungArtikel

K ugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C10

±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)

Antriebssystem

W iederholgenauigkeit

Spiel

Material: Aluminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige Auskragung

ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

B E :  B remse Kabelausgang E nd e

B L:  B remse Kabelausgang links

B R: B remse Kabelausgang rechts

N M : U mgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Modell SeiteN ame

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang Ende

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

N M 385

SR 388

U mgekehrte Referenzposition

Schlittenroller-Spezifikation

L

L

Ma MaMb Mc Mc

Richtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige Auskragung



512 Punkte

Einphasig

100 VAC

Einphasig

230 VAC

Dreiphasig

230 VAC

(nur XSEL-P/Q)

360 VA max.

* 1- Achs-
Spezifikation, 

betrieben
mit 150 W

7 Punkte

( - )

64 Punkte

1500 Punkte

4000 Punkte

325

355

365

* Die SSEL und  XSEL T y penbezeichnungen beruhen auf d er 1- Achsen- Spezifikation. 

* 1  bezeichnet d en Enkod er-T y p (I: Inkremental / A: Absolut). 

* 2  bezeichnet d ie Art d er Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V). 

* 3  bezeichnet d ie XSEL- Ausfü hrung (K E / K ET  / P / Q). 

Passende S teuerungen

Steuerung

B ezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Referenzseite

Serieller 
K ommunikations-

ty p

Programm-
steuerungsty p
1 bis 6 Achsen

Positioniermod us

U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passend er
Pulstreiberty p

Passend er serieller 
K ommunikations-

ty p

Pulstreiberty p

Programm-
steuerungsty p

1 od er 2 Achsen

Achsen d er R CS2-B aureihe kö nnen mit folgend en Steuerungen betrieben w erd en. Wä hlen Sie d en T y p aus, d er Ihren speziellen Wü nschen am meisten entspricht.

E ingangsspannung S tromverbrauch

7-Punkt-
Pneumatik-M od us

Programmierbarer 
T y p, d er bis zu zw ei

Achsen steuern kann

Programmierbarer 
T y p, d er bis zu sechs
Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie d ie fü r
Pneumatik-Z y lind er

RCS2 RoboC ylinder

2D
C AD
2D

C AD

A bm essungen

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
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A
rm

/Flach-
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Schub-
stangen-Typ

S
ch
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n

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

1
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41.513.3
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5
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4
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1
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52

50

5
0

14

3
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1
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3
9

A

4

50

52

A bm essungen der B rem se

4-Ø 4H 7 Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

2-Ø 4H 7, effektive Tiefe 64-M4, Tiefe 9

P (Ø 4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 4 Lochabstand)Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des Rahmens E ndfläche des Rahmens50 (H ub 50)
UX 100P (H ub anders als 50)

D etailansicht  A

Detailansicht

des Langlochs

4-Ø 4.5 Durchbohrung, Ø 8 S enkbohrung, Tiefe 4.5

m-M4, Tiefe 7

91.5

(2.7)

L

76.5

ME  *2H omeS EME

(3)

2
6

6
2

0

M

A

9 15.515.5

30

190.02

6

2
6

30

14

15

94H ub 14

(300)

1
5

0
4

0

52
50

2
6

14.5 R 50 14.5

5

 0+
0
.0

1
2

4
K abelverbindungs-
stecker *1

S icherstellung 100
oder mehr. 

O ffset: Referenzposition 
für Ma/Mc- Moment *3

Referenz-
fläche

(P
as

su
ng

st
ol

er
an

z 
± 

0,
02

)

*1 S chließen S ie die 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 : Mechanische E ndposition S E : H ub- E ndposition
*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.

R: B remskabelausgang
 rechts

E : B remskabelausgang
 E nde

L: B remskabelausgang
 links

* Modelle mit B remse haben eine um 26.5 mm 
erw eiterte G esamtlänge (L) (39.8 mm bei 
endseitigem B remskabelausgang) und ein 
um 0.3 kg höheres G ew icht. 

RC S 2-S A5D    8 8

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

A bm essungen und G ew icht pro H ub
50 100 150 200 250 300

L

M

H ub

N

P

R

U

m

G ew icht (kg)

263.5

142

50

35

42

-

4

1.4

313.5

192

100

85

42

1

4

1.5

363.5

242

100

85

92

1

4

1.6

413.5

292

200

185

42

2

6

1.7

463.5

342

200

185

92

2

6

1.8

513.5

392

A 172 222 272 322 372 422

300

285

42

3

8

1.9

350 400 450 500

563.5

442

300

285

92

3

8

2.0

613.5

492

400

385

42

4

10

2.1

663.5

542

400

385

92

4

10

2.2

713.5

592

472 522 572 622

500

485

42

5

12

2.3

XSEL-   3   -1-20  1  -N 1-EEE-2-   2

SSEL- C-1-20  1  -N P-2-   2

SCO N - C-20  1  -N P-2-   2



RCS2    RoboCylinder

RCS 2-S A 6D -      -30-6- 2 - - - 

12 

3 

6 

18 

1.5 

6 

24.2 

96.8 

48.4 12 30 3 

6 

12 

6 

3 

RCS 2-S A 6D -      -30-12- 2 - - - 

RCS 2-S A 6D -      -30-3- 2 - - - 

50 ~ 600 
1 

1 

1 

89    RCS 2-S A 6D  

3 4 

3 4 

3 4 

5 

5 

5 

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

S c h ritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

50 ~ 450 

800 

400 

200 

500 
(m m ) 

760 

380 

190 

550 
(m m ) 

640 

320 

160 

600 
(m m ) 

540 

270 

135 

(In 50 m m -S chritten)

(In 50 m m -S chritten)

R C S 2 - S A 6 D

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

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 : 

50:50 mm

~

6 00:6 00 mm

Typ

3 0SA 6 DRCS2

 12 : 12  mm

 6 :   6  mm

 3:  3 mm

(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 M odellspezifikation unten zur P rüfung der m axim alen G eschw in- 
digkeit 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 3 ist). D as ist die m axim ale B eschleunigung. 
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Auswahl-
punkte

RoboCylinder, S chlitten-A usführung, A chsbreite 58 m m , 

230-V  S ervom otor, kupplungsloser E inbaum 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 )

E nkoder-TypB aureihe

I: In k r e me n t a l-

A : A b s o lu t  

30: Se r v o mo t o r

 30 W
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M odellspezifikationen

S teigung
(m m )

 M otorlei-
stung (W )

M odell H ub
(m m )

Wirksame
Längskraft (N)

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

Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1) Hub

Steigung

1  2  3 P a s s e n d e  S te u e r u n g 4 5E n k o d e r- T y p  (E inheit: mm/s)E r k 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

Optionen Allgemeine Spezifikationen

B esch reibungA rtikel

K ugelumlaufspindel Ø 10 mm, gerollt C 10

±0.02 mm

0.1 mm oder weniger

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

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

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

A ntriebssystem

W iederholgenauigkeit

Spiel

Material: A luminium, hell eloxiert G rundrahmen

Zulässiges Lastmoment

Zulässige A uskragung

ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

BE:  Bremse Kabelausgang Ende

BL:  Bremse Kabelausgang links

BR: Bremse Kabelausgang rechts

NM: Umgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Modell SeiteN ame

B E 381

B L 381

B remse K abelausgang E nde

B remse K abelausgang links

B remse K abelausgang rechts B R 381

N M 385

SR 388

U mgekehrte R eferenzposition

Schlittenroller-Spezifikation

L

L

Ma MaMb Mc Mc

R ichtung des zulässigen Lastmoments
Zulässige A uskragung



512 Punkte

Einphasig

100 VAC

Einphasig

230 VAC

Dreiphasig

230 VAC

(nur XSEL-P/Q)

360 VA max.

* 1- Achs-
Spezifikation, 

betrieben
mit 150 W

7 Punkte

( - )

64 Punkte

1500 Punkte

4000 Punkte

325

355

365

* Die SSEL und  XSEL T y penbezeichnungen beruhen auf d er 1- Achsen- Spezifikation. 

* 1  bezeichnet d en Enkod er-T y p (I: Inkremental / A: Absolut). 

* 2  bezeichnet d ie Art d er Versorgungsspannung (1: 100 V / 2: Einphasig 230 V / 3: Dreiphasig 230 V). 

* 3  bezeichnet d ie XSEL- Ausfü hrung (K E / K ET  / P / Q). 

Passende S teuerungen

Steuerung

B ezeichnung Außenansicht M odell M erkmale M ax. Anzahl von Positionierungspunkten Referenzseite

Serieller 
K ommunikations-

ty p

Programm-
steuerungsty p
1 bis 6 Achsen

Positioniermod us

U nterstü tzung 
v on bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passend er
Pulstreiberty p

Passend er serieller 
K ommunikations-

ty p

Pulstreiberty p

Programm-
steuerungsty p

1 od er 2 Achsen

Achsen d er R CS2-B aureihe kö nnen mit folgend en Steuerungen betrieben w erd en. Wä hlen Sie d en T y p aus, d er Ihren speziellen Wü nschen am meisten entspricht.

E ingangsspannung S tromverbrauch

7-Punkt-
Pneumatik-M od us

Programmierbarer 
T y p, d er bis zu zw ei

Achsen steuern kann

Programmierbarer 
T y p, d er bis zu sechs
Achsen steuern kann

G leiche Steuerungs-
v orgä nge w ie d ie fü r
Pneumatik-Z y lind er

RCS2 RoboC ylinder

2D
C AD
2D

C AD

A bm essungen

*1 S chließen S ie die 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 echanische E ndposition S E : H ub- E ndposition
*3 Referenz-Position zur B erechnung des M a-M oments

Steuerungen
W

asser-
geschützer Typ

R
e

in
ra

u
m

-
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rm

/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ
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ch

litte
n

-
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w w w .eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. 
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75
0
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0
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4

56
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(3)

3
1

(3)

14 19115H ub

19.521

32

50

8
2

3
8

19.5

L

15 A

H ome M E  *2S EM E

91.5

1

(300)

3
1

15.5 8 R 8

5

 0+
0
.0

1
2

4

A bm essungen der B rem se

3-Ø 4H 7 Tiefe 5 from Unterseite des Rahmens

2-Ø 5H 7, effektive Tiefe 6

P (Ø 4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø 4 Lochabstand) 100 (Ø 4 Lochabstand)Langloch, Tiefe 5 from
Unterseite des Rahmens

E ndfläche des Rahmens E ndfläche des Rahmens
UX 100P

D etailansicht A

Referenz-
Fläche

Detailansicht 

des Langlochs

m-M 5, Tiefe 8

4-M 5, Tiefe 9

K abelverbindungs-
stecker *1

S icherstellung 100
oder mehr. 

O ffset: Referenzposition 
für M a/M c- M oment *3

(P
as

su
ng

st
ol

er
an

z 
± 

0,
02

)

R: B remskabelausgang
 rechts

E : B remskabelausgang
 E nde

L: B remskabelausgang
 links

RC S 2-S A6D    9 0

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

Schritt-
M o to r

20w

30w

60w

1 00w

1 50w

A bm essungen und G ew icht pro H ub

50 100 150 200 250 300

L

H ub

N

P

R

U

m

G ew icht (kg)

304.5

81

66

81

1

6

1.3

354.5

131

116

31

2

8

1.5

404.5

181

166

81

2

8

1.7

454.5

231

216

31

3

10

1.9

504.5

281

266

81

3

10

2.1

554.5

A 198 248 298 348 398 448

331

316

31

4

12

2.3

350 400 450 500

604.5

381

366

81

4

12

2.5

654.5

431

416

31

5

14

2.7

704.5

481

466

81

5

14

2.9

754.5

498 548 598 648

531

516

31

6

16

3.1

550 600

804.5

581

566

81

6

16

3.3

854.5

698 748

631

616

31

7

18

3.5

XSEL-   3   -1-30  1  -N 1-EEE-2-   2

SSEL- C-1-30  1  -N P-2-   2

SCO N - C-30  1  -N P-2-   2


