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Q Power-Zylinder mit Fithrung

Komplett Gberarbeitet wurden Fithrung, Kugelspindel und Servo-Motor, um Kostensenkung zu erreichen.
Power-Zylinder zu erschwinglichen Preisen.

Tischschlitten-Ausfuhrung , Schlitten-Ausfuhrung
RCP3-TA5C (25 mm Hub) RCP3-SA3C (50 mm Hub)



2 Neuer Tischschlitten-Typ

I
&\

Die Einfiihrung einer neuen topmontierten, horizontal arbeitenden
Tischschlitten-Ausfuhrung erweitert unsere Produktlinie. / %
Die Fihrung erméglicht dem Tischschlitten hohe Lastmomente fir / - 1. .

Anwendungen, bei denen gerade Bewegungen erforderlich sind.

n Vertikale Anwendung

=)

3 Neue Kleinstausfiihrung

Eine neue, noch kleinere Spezifikation 1 [ —
mit 32 mm Baubreite, SA3, ist nun - 9
verflgbar. 2 2 © | ° ©®& T o
. . b d ©) © © | ©
Speziell fiir Anwendungen, wo nur % | of e | of Lo o L® | @
wenig Platz zur Verfiigung steht. ‘ ‘
32 40 50 60
[SA3] [SA4] [SA5] [sA6]

4 Offene Gehause-Version optional PN

<
Sie konnen eine Tischschlitten- Ausfithrung wihlen ohne Edelstahl-Abdeckung. ""I;_,r‘-. |
Diese Version kann als System-Einbauteil verwendet werden, wo eine fg 5~
Abdeckung nicht notwendig ist bzw. zur Kostenersparnis. % -
5 Neue wartungsfreundliche Motoreinheit P
Der Motor kann durch Lésen nur einer Schraube vom Zylinder getrennt werden. = &

Dies erleichtert die Wartung, falls ein Motorwechsel erforderlich ist.

h:.rl
System ko nfiguration SPS (Anwenderspezifisch)
Zum Betrieb des RoboCylinders werden die
folgenden Komponenten benotigt.
Fo
|
I
4
| Achse | —|— | Kabel | —|— | Steuerung | —|— |Handprogrammiergerét
(Katalog S. 11-38) (Im Lieferumfang enthalten) (Katalog S. 41-44) (Katalog S. 45)

2



H Produkt-Spezifikation

Die Achsen der RCA2-Baureihe mit Servo-Motor eignen sich fur Anwendungen mit hoher Geschwindigkeit und wenig Larm.

RCA2 Se I’i e ‘Spezifikationen

Schlitten-Ausfiihrung

* Die unten angegebene max. Zuladung und Geschwindigkeit erfordern unterschiedliche Spindelsteigungen.
(Verwenden Sie kurze Steigungen fur max. Zuladung, lange Steigungen fur max. Geschwindigkeit)

98S.25
Baubreite (mm) |32 Baubreite (mm) |40 Baubreite (mm) (50 Baubreite (mm) |60
Hub (mm) 50-300 (in 50 mm-schriten) Hub (mm) 50-400 (in50 mm-Schiten) Hub (mm) 50-500 (in50 mm-schiten)  Hub (mm) 50-600 (in 50 mm-Schriten)
Max. horiz. Zuladung (kg) |3 Max. horiz. Zuladung (kg) |6 Max. horiz. Zuladung (kg) |9 Max. horiz. Zuladung (kg) {10

Max. vert. Zuladung (kg) |4
Max. Geschwindigket (mm/s) | 600

Max. vert. Zuladung (kg) | 1.5
Max. Geschwindigkeit (mm/s) | 300

Max. vert. Zuladung (kg) |3
Max. Geschwindigkeit (mm/s) | 500

Max. vert. Zuladung (kg) |3
Max. Geschwindigkeit (mms) | 600

Tischschlitten-Ausfiihrung

TA5C

TA6C

TA7C

Max. Geschwindigkeit (mm/s) | 465

Max. Geschwindigkeit (mm/s) | 560

Max. Geschwindigkeit (mm/s)

Baubreite (mm) 55 Baubreite (mm) 65 Baubreite (mm) 75

Hub (mm) 25-100 (in 25 mm-Schritten) Hub (mm) 25-150 (in 25 mm-Schritten) Hub (mm) 25-200 (in 25 mm-Schritten)
Max. horiz. Zuladung (kg) | 5 Max. horiz. Zuladung (kg) | 6 Max. horiz. Zuladung (kg) | 8

Max. vert. Zuladung (kg) 3 Max. vert. Zuladung (kg) | 3 Max. vert. Zuladung (kg) 4

600

= ST =
G fe )
| | ! |
[¥
|
lj‘ lj‘ Eﬁ E

AcON G

Acon GG

Acon CY

acon PL/PO

.
ACON S

ROBONET RACON

Positioniertyp

Mbgliche Positionen

512

Unterstutzung von
bis zu 512
Positionierungspunkten

Sicherheitspositioniertyp

Mbgliche Positionen
512

Positioniertyp, der die
Sicherheitskategorie 2
erfullt

3-Punkt-Pneumatiktyp

Mbgliche Positionen
3

Ansteuerung wie bei
Pneumatik-Zylinder

Pulstreibertyp

Mbgliche Positionen

Pulstreibertyp,

unterstutzt einen diff.

Leitungstreiber bzw.
offenen Kollektor

Serieller Kommunikationstyp

Mbogliche Positionen
64

Speziell fur serielle
Kommunikation

Netzwerkmodultyp

Mbogliche Positionen

768

Speziell fur Netzwerke,
wird gesteuert via
Profibus, DeviceNet
oder CC-Link

Programmsteuerungstyp

Mbgliche Positionen

1500

Programmierbarer
Typ, der bis zu zwei
Achsen steuern kann



H System-Konfiguration

Feldbus
DeviceNet
CC-Link
ProfiBus

— ]

i,

[

PCON/ACON PCON/ACON PCON/ACON PCON/ACON RPCON/RACON PSEL
Typ C/CG Typ CY Typ PL/PO Typ SE (ROBONET) ASEL
\ J
Achse
o @] |

24V ©

o ©

FG ©

Bezeichnung Modell Bemerkung Seite

@ E/A-Kabel fir C/CG-Typ (fiur PCON/ACON) CB-PAC-PIO *** ) (*)
@ E/a-Kabel fir CY-Typ (fur PEON/ACON) CB-PACY-PIO *** :‘:,Zﬁtf:ﬁ:éu'zéﬁo';/ om *)
@ Pulssteuerung-Ubertragungskabel (fiir PCON/ACON) CB-PACPU-PIO *** *)
@ Motor-/Enkoder-Kabel (fur PCON/RPCON/PSEL) CB-PCS-MPA Kabellange 1 m/3 m/5 m 46
Motor-/Enkoder-Kabel (fir ACON/RACON/ASEL) CB-ACS-MPA (Kabel-Standardoption bei Achsen) 46
Handprogrammiergerat fur PCON/ACON/RPCON/RACON CON-T-ENG 45
() Basis-Handprogrammiergerat fiir PCON/ACON/RPCON/RACON RCM-E Kabellange 5 m 45
Dateneingabegerat fur RCON/ACON/RPCON/RACON RCM-P 45
® PC-Software fiir PCON/ACON/RPCON/RACON (RS232-Verbindung) ~ RCM-101-MW-EU mit PC-Verbindungskabel (5 m) 45
PC-Software fiir PCON/ACON/RPCON/RACON (USB-Verbindung) RCM-101-USB-EU mit PC-Verbindungskabel (5 m + 1 m) 45
@ Handprogrammiergerat fur PSEL/ASEL (Standard-Spezifikation) SEL-T-J Kabellange 5 m 45
Handprogrammiergerét fur PSEL/ASEL (ANSI-kompatibel) SEL-TD-J mit 3-Positionen-Freigabeschalter 45
PC-Software fiir PSEL/ASEL (RS232-Verbindung) IA-101-X-MW-J mit PC-Verbindungskabel (5 m) 45
PC-Software fur PSEL/ASEL (USB-Verbindung) IA-101-X-USB mit PC-Verbindungskabel USB (1 m) 45
Gateway fur Feldbus-Verbindung (DeviceNet) RCM-GW-DV (*)
©) Gateway fir Feldbus-Verbindung (CC-Link) RCM-GW-CC (*)
Gateway fiir Feldbus-Verbindung (ProfiBus) RCM-GW-PR (*)
Verbindungskabel zur Steuerung (Gateway-Verbindung) CB-RCB-CTL002 Kabellange 0,2 m (*)
@ Absolut-Einheit (fir PCON) PCON-ABU ()
Absolut-Einheit (fiir ACON) ACON-ABU (*)

(*) Siehe RoboCylinder-Gesamtkatalog.



HE Modell-Ubersicht

Alle RCP3- und RCA2-Modelle bestehen aus den unten beschriebenen Bestandteilen.

Diese variieren je nach Modell. Details der verschiedenen Einheiten sind unten aufgefuhrt.
Weitere Informationen finden Sie bei den einzelnen Modellen.

Schlitten-Typ [/

[ 1 — saoc — 1 —[ -] - J-r J-0C J=0[ ]

@ Baureihe @Typ @ Enkoder-Typ ~ @ Motor-Typ ® steigung ® Hub @ Steuerung Kabellange © Optionen

ek Schrittmotor

;{e7.¥3 Servomotor

Bremse

PCON/RPCON/PSEL [l N ohne Abdeckung
Referenzpunkt auf ent-
I nicemental | ACON/RACON/ASEL gegengesetzter Seite

Energiespar-Funktion

P11 281 Schrittmotor

<18 3500 Schrittmotor ohne Kabel

1.0l Breite 32 mm UPI N 4211 Schrittmotor

.Ul Breite 40 mm 10W Servomotor

Lo Breite 50 mm 20W Servomotor (L[ 600 mm

t7.(:;{el Breite 60 mm 30W Servomotor (Angabe in 50 mm-Schritten) Spezifierte Lange

Tischschlitten-Typ £

[ 1 — TamDc — 1 —[ ]| - _J-0L J=0 J=0_ ]

@ Baureihe @Typ @ Enkoder-Typ ~ @ Motor-Typ ® steigung ® Hub @ steuerung Kabellange @© Optionen

;{e1:EH  Schrittmotor

:{e.v] Servomotor

PCON/RPCON/PSEL

Referenzpunkt auf ent-
gegengesetzter Seite

Energiespar-Funktion

ACON/RACON/ASEL

ohne Kabel

k11 3500 Schrittmotor 25 mm

Lol Breite 55 mm 71N 42[] Schrittmotor

.CIoN Breite 65 mm 20W Servomotor 200 mm

(Angabe in 25 mm-Schritten)

.Y} Breite 75 mm 30W Servomotor Spezifierte Lange

® Baureihe Bezeichnung der einzelnen Baureihen

@ Typ Form (Schlitten, Tischschlitten etc.), Material (Aluminium, Stahl etc.), GroBe (Achsbreite) und Motoranbau werden
geman dieser Tabelle spezifiziert.
S A3 C

S: Schlitten-Typ  T: Tischschlitten-Typ

A: Aluminium

3: 32 mm Achsbreite  4: 40 mm  5: 50 mm (Schlitten-Typ) / 55 mm (Tischschlitten-Typ)
6: 60 mm (Schlitten-Typ) / 65 mm (Tischschlitten-Typ) 7: 75 mm

@ Enkoder-Typ Angabe, ob der in der Achse eingebaute Enkoder ,absolut* (A) oder ,inkremental” (1) arbeitet.
Alle RCP3- und RCA2-Modelle arbeiten inkremental.
@ Motor-Typ Motorleistung
Bei der Baureihe RCP3 wird die MotorgroBe des Schrittmotors angegeben. Bei RCA2 die Motorleistung in Watt.
® Steigung Steigung der Kugelumlaufspindel (Streckenabstand pro Umdrehung der Kugelumlaufspindel).
® Hub Achshub (Arbeitsbereich der Achse).
@ Steuerung Angabe der einsetzbaren Steuerungen
Kabellange Lange des Motor-/Enkoder-Kabels zwischen Achse und Steuerung.
Die Standard-Ausfuhrung fur das RCP2-/RCA2-Motor-/Enkoder-Kabel ist ein Roboterkabel.
@© Optionen Achsoptionen.

Wenn mehrere Optionen gewlinscht sind, geben Sie diese bitte in alphabetischer Reihenfolge an.



Modellauswahl (Geschwindigkeit-/Zuladung-Diagramm)

Der RCP3-Schrittmotor verliert Drehmoment bei hohen Geschwindigkeiten. Das reduziert die maximale Zuladung.
Wenn Sie eine RCP3-Achse wahlen, prufen Sie bitte, ob das ausgewahlte Modell die gewiuinschte Zuladung mit
der erforderlichen Geschwindigkeit verfahren kann. Der RCA2-Servomotor verliert bei steigender Geschwindigkeit
keine Zuladungskapazitat und ist deshalb die bessere Wahl, wenn die Geschwindigkeit Prioritat hat.

Schlitten-Typ: Positionierbetrieb

Horizontaler/Seitlich-horiziontaler Einbau

SA3C SA4C
RCP3 (Schritt-Motor) RCA2 (Servo-Motor) o RCP3 (Schritt-Motor) o RCA2 (Servo-Motor)
. Steigung 2 . Steigung 2 67Steigung 2,5 67Steigung 2,5
55 Steigung 4 = Steigung 4 < | Steigung|5 < | Steigung|5
E g E g
= : Steigung 6| 3 ’ Steigung 6 = 5 Steigung 10 = 5 Steigung (10
L L 0 0
0 100 200 300 0 100 200 300 0 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
SA5C SA6C
12 RCP3 (Schritt-Motor) 12 RCA2 (Servo-Motor) . RCP3 (Schritt-Motor) - RCAZ2 (Servo-Motor)
Steigung 3 Steigung 3 Steigung 3
10} 9tng 10 Steigung-3 101 9ung 10 gung
N Steigung 6 _ 9 . Steigung 6 _ .
2° 28 E S8 Steigung 6
= \ = Steigung 6 = \ = !
c 6 £6 S 6 c6
g Steigung 12| B , ) ) 8 4 Steigung 12| 8 A Steigung 12
S ST Steigung 121, IS IS
2 2 2 2)
0 0 0 0
0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Vertikaler Einbau
SA3C SA4C
2 RCP3 (Schritt-Motor) RCA2 (Servo-Motor) RCP3 (Schritt-Motor) RCAZ2 (Servo-Motor)
Steigung 2 Steigung 2 tei 2,5 Steigung 2,5
15 gung 15 gung 3Selgung 5 sl gung
) = ) =
= ; Steigung 4 = " Steigung 4 = =
% % % Steigung 5 15 % Steigung|5 15
305 Steigung 6 305 Steigung 6 = | " Steigung 10 S . " Steigung 10
05
0 0 0 0
0 100 200 300 0 100 200 300 0 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
SA5C SA6C
4 RCP3 (Schritt-Motor) 4 RCA2 (Servo-Motor) 4 RCP3 (Schritt-Motor) RCAZ2 (Servo-Motor)
Steigung 3 Steigung 3 Steigung 3
4 Steigung 3 i a
g 3 gB g 3 gu
= Steigung 6 2, g, Steigung 6 = Steigung 6
B° g Steigung 6 s g 4 E° | 15
N . Steigung 12| ™, ~  Steigung 12 ™ Steigung 12 N1 Steigung 12
0.5 ‘ 0.5
0 0 0 0
0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)

N




Alanduny nurizontal

Schlitten-Typ

Aldsnduny saitlisi=norizontal

Schlitten-Typ

Schlitten-Typ

Alsnduny sarticl

Tischschlitten-Typ
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Tischschlitten-Typ Tischschlitten-Typ }
= = I I
i i 5 5
[ — H H'E — W
‘ j * — |
Tischschlitten-Typ: Positionierbetrieb
Horizontaler/Seitlich-horizontaler Einbau
TAS5C TA6GC
RCP3 (Schritt-Motor) RCA2 (Servo-Motor) 10 RCP3 (Schritt-Motor) 5 RCAZ2 (Servo-Motor)
8 Steigung 3
6 - . 6
S | | Steigung 2,5 5 Steigung 2,5 o | | Steigung3 =
>, ‘;4 5 e = \ ) = Steigung 6
3 \__Steigung 5 3 %3.5 3 4 Steigung & = ‘
S 5 S Steigung 10| = 5 Steigung 10 IS , Steigung 12 IS 5 Steigung 12|
1.5
0 0.5 0 ‘ ) .
0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mmy/s)
TA7C
1 RCP3 (Schritt-Motor) RCA2 (Servo-Motor)
10Steigung 3 BlSteigung 3
=8 S Steigung 6
=z \ Steigung 6 =
= 6 ‘ §’4 Steigung 12
54 ek
N Steigmng 12 N
2 2
0 | 0
0 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
Vertikaler Einbau
TAS5C TAGC
RCP3 (Schritt-Motor) RCAZ2 (Servo-Motor) RCP3 (Schritt-Motor) RCAZ2 (Servo-Motor)
g 3:Ste|gung 2, 4 7 Steigung 3
= _ S Steigung 3 5
= Steigung 2,5 2 |  Steigung 5 = =
S £ £, Steigung 6 = Steigung 6
8 [™TE\\Steigung 5 8 i = 3 :
S T \eiongs z Steigung 10 3 \  Stigugi2 | S 4 .
Steigung 10 1 : - Steigung 12
0.5 ‘ 05 0.5
0 ‘ 0 0 0 ‘
0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
TA7C
RCP3 (Schritt-Motor) RCAZ2 (Servo-Motor)
tei Stei 3
4Selgung3 4 eigung
23 23 Steigung 6
= = gung o5
g2 Stei 6 é :
S ) \ elgung < ’ Steigung 12 |
‘ ‘telgung 0E ‘ ‘
00 200 400 600 0 200 400 600
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)




Modellauswahl (Schubkraft-/Stromgrenzwert-Diagramm)

Die RCP3-Achse ist in der Lage, im Schubbetrieb zu arbeiten, bei dem kontinuierlicher Druck auf das Werkstuck tber
den (Tisch-)Schlitten ausgetbt wird. Der Druck wahrend solcher Einsatze kann reguliert werden, indem Sie mit der
Steuerung den Stromgrenzwert einstellen.

Verwenden Sie das Schubkraft-Diagramm unten, um fur lhre geplante Anwendung ein Modell zu wahlen, das die
erforderliche Kraft fur das Lastmoment aufbringt.

Schlitten-Typ: Schubbetrieb

Wabhlen Sie aufgrund der erforderlichen Schubkraft das entsprechende Modell.
Bei der Steuerungseinstellung mit Festlegen des Stromgrenzwertes sollte die RCP3-Achse zwischen der maximalen Schubkraft arbeiten.

Schubkraft und Stromgrenzwert

SA3C SA4C SA5/SA6
50 160 200 . ‘
45 ‘ 0 . 180 Steigung 3
40 Steigling 2 Steigung 2,5 160
= =120 .
S 3 £ =14
£ % £ 100 S 120
2 2 2 Steigung 6
2
ET’ 5 Steigung 4 £ 8 Steigung 5 =S 00 "
g2 S g & —
£ 45 __—T_ Steigung 6 = ——— 5 60 ]
@ ul 2 1 Steiqung 10 » T Steigung 12
Ulclwlly LAY
10 40
5 20 2
0 0 0
25 30 35 40 45 50 55 25 30 35 40 45 50 55 25 30 35 40 45 50 55

Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

Wenn eine Schlittenachse im Schubbetrieb arbeitet, muss der Strom so begrenzt werden, dass das von der Schubkraft erzeugte Moment
(Ma, Mb) It. Angaben in diesem Katalog nicht Uberschreitet.

(Berechnungsbeispiel)

Fur RCP3-SA6C-Modelle (Steigung 12), wenn eine Schubkraft von 30 N
auf einen Punkt, 50 mm oberhalb der Schlittenoberflache einwirkt, wird <:I 30N
das von der Fuhrung aufzunehmende Moment wie folgt berechnet: ‘I:,

0 mm
PN ] — A
Ma = (47+50) x 30 | 7 [47mm
=2910 (N-mm) I = 4 Angriffspunkt (Fishrung)
=2.91 (N'm) :

Die SAB6C-Achse hat ein zulassiges Moment (Ma) von 4,31 (N-m),
80% von diesem Wert sind 3,48. Da dieser Wert hoher ist, als das
im Beispiel aufzunehmende Lastmoment auf die Fuhrung (2,91),
kann diese Anwendung mit diesem Modell durchgefuhrt werden.



Tischschlitten-Typ: Schubbetrieb

Wahlen Sie aufgrund der erforderlichen Schubkraft das entsprechende Modell.
Bei der Steuerungseinstellung mit Festlegen des Stromgrenzwertes sollte die RCP3-Achse zwischen

Schubkraft und Stromgrenzwert

TA5C TABC/TA7C
160 200 St 3 J
0 t - 180 teigung
" eigung 2, 160
= =140
g 100 €1
2 = Steigung 6
E:“ 80 Steigung 5 EI«HOO "
S 60 — g 8 "
“ 4 Steigung 10 i Steigung 12
40
20 20
0 0
25 30 3 40 45 50 55 25 30 3 40 45 50 55
Stromgrenzwert (%) Stromgrenzwert (%)

der maximalen Schubkraft arbeiten.

Wenn eine Schlittenachse im Schubbetrieb arbeitet, muss der Strom so begrenzt werden, dass das von der Schubkraft erzeugte Moment

(Ma, Mb) It. Angaben in diesem Katalog nicht Uberschreitet.

(Berechnungsbeispiel)
Fur RCP3-TA6C-Modelle (Steigung 12), wenn eine Schubkraft von 40 N auf

einen Punkt einwirkt, wird das von der Fuhrung aufzunehmende Moment wie
folgt berechnet:

50 mm

Ma = (15.5+50) x 40 T

ﬁ<:|4ON

= 2620 (N'mm) ——

=2.62 (N'm)

Die TABC-Achse hat ein zulassiges Moment (Ma) von 7,26 (N-m),
80% von diesem Wert sind 5,968. Da dieser Wert hdher ist

als das im Beispiel aufzunehmende Lastmoment auf die

Fuhrung (2,62), kann diese Anwendung mit diesem Modell
durchgefuhrt werden.

[ Angriffspunkt (Fuhrung)
Y

15.5 mm

10



RCAZ RoboCylinder

R ‘ A Z - S A 3 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 32 mm, Servomotor,
Kupplungsspezifikation

M Vodel- RCA2—-SA3C—- | - 10 - [ _|1-[1- A - [ -[1

spezifikationen ' ) . )
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  10: Servomotor 6: 6 mm 50: 50 mm A1: ACON N: Kein Kabel B:  Mit Bremse
10W 4: 4 mm bis ASEL P: 1m NCO: Ohne Abdeckung
2: 2 mm 300: 300 mm S: 3m NM:  Umgekehrte Referenzposition
(Angabe in 50 mm-Schritten) M: 5m LA: Energiespar-Funktion

XOO: Spezifizierte Lange

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 6.

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

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung | Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50- 300
stung (W) | (mm) | Horiz. (kg) | Vert. (kg) [Langskraft (N)] ~ (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RCA2-SA3C--10-6-[®]-A1-[@] 6 1 | o5 | 28 6 300
50- 300
RCA2-SA3C--10-4-[®]-A1-[@)] 10 | 4 2 1 a3 (5030 4 200
50-mm-
RCA2-SA3C--10-2-[®]-A1-[@] 2 3 | 15 | 85 | swien 2 100
Erklarung der Ziffern  [(D] Hub Kabellange  [@)] Optionen (Bl i)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
yp Kabelcode Antriebssystem Kugelumlaufspindel @6 mm, gerollt C10
P (1 i ke )
Standard (1 m) ngderholgenawgkelt +0.05 mm :
(Roboterkabel) S3m Spiel 0.1 mm oder weniger
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) -X10 (10 m) Zulassiges Lastmoment Ma: 1.96 Nm, Mb: 2.84 Nm, Mc: 3.14 Nm
Speziallangen [ X11 (11m) -X15 (15m) Zulassige Auskragung Bis zu 100 mm
X16 (16 m) -X20 (20m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Lebensdauer 5.000 km
Richtung des zulassigen Lastmoments Zulassige Auskragung
L
- Ma Mb Mc Ma %
L
Option Code % / %
Mit Bremse B
Ohne Abdeckung NCO
Umgekehrte Referenzposition NM
Energiespar-Funktion LA

1 9 RCA2-SA3C



RCAZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber : 60
. unsere Internetseite herunterladen. WWW.eU.I’ObOCyIInder.de ' 17
60 [o Tmem 1o
(Mit Abdeckung) 7[,7,7777‘8,‘.: i 8 gﬁ‘ e —
(e e
2-02 H7 D5
4-M2.6 D6 (172 0.02)
445
(Ohne Abdeckung) — 1T )
2-g2 H7 D5
4-M2.6 D6 (ive 0.02) % /
A 92 Mit Bremse
21 1 22:; Hub 21 322 r 30.5 ( Die oben abgebildete Brems-)
4 4 ﬂ% Vi . ® einheit gehort zu @
‘)WE ME /1IN SE Home / TME (*2) Vam o
% = l — 2
@
(Mit Abdeckung) €|« ‘ £
)| [}
m*f © © E a i} ,g
t 29 L = Motor/Enkoder
Kabelanschluss (*1)
32 A 92
o1 10| 22 | Hub 21 | 22 | 305
3 ‘ F
4_ 4 .
1 ve/| \se Home/] [\ ME ("2) o
‘ [ ] | 2
| = — :
(Ohne Abdeckung) S|« ! = ‘ ‘ S
(o] <
'-DF%© ! © \?\ 1 £
T =
L%) 10;3T 15 Cx100 (M2,6 Gewinde) B 15 ‘
F T f !
(Beide) clff e ————— e S N I b
n + R i ]
é 3 E M (a2 Langloch ©2 H7 D4 vom Grundrahmen
£ (02 Langloch) D-M2.6 D5
]
< B Abmessungen und Gewicht pro Hub
= Hub | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
= — Ohne Bremse[247.5]297.5(347.5[397.5|447.5[497.5
~  Detailansicht F [ MitBremse [ 292 | 342 [ 392 | 442 [ 492 [ 542
A 155.5/205.5|255.5[305.5|355.5[405.5
B 84 | 34 | 84 | 34 | 84 | 34
(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 46) © 0] 1 1 2 2 3
(*2) Der Schlitten fahrt bei Ruickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der D % 5 9 2 & 10
Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. M 84 | 134 | 184 | 234 | 284 | 334
ME: Mechanischer Endpunkt Gewicht (k) Mit 06 | 06 [ 0.7 [ 0.8 | 0.8 | 0.9
SE: Hub-Endpunkt Ohne Abdeckungy 0.5 | 0.6 | 06 | 0.7 | 07 | 08
Steuerung

Passende Steuerungen

Die RCA2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung ‘ AuBenansich

‘ Merkmale ‘ Anzahl Positionen ‘ Spannung ‘ Stromverbrauch ‘ ‘ Referenzseite
Positioniertyp - ACON-C-10I-NP-2-0 Unterstiitzung
| von bis zu 512 512
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-10I-NP-2-0 punkten
kategorie 2 erfilllt
—
3-Punkt- & Gleiche Steuerungs-
Pneumuart‘ik-T p ACON-CY-10I-NP-2-0 vorgange wie bei einem 3
M | Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ . P‘tJISt;qitbirtyp'
(speifikation i p ACON-PL-10I-NP-2-0 “ifferentielien
Leitungstreiber) I Leitungstreiber ) oC 24V 5.1 Amax. »
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, (Uber Achse)
(Spezifikation I ACON-PO-10I-NP-2-O unterstiitzt einen
offener Kollektor) offenen Kollektor
Serieller g e
Kommunikations- ACON-SE-10I-N-0-O Spe2|eIIfU(ser_|eIIe 64
typ | Kommunikation
Netzwerk- Speziell fir
modul-Typ m RACON-10 Feldbus-Netzwerke 7
Programm- ' Programmierbarer
'I ASEL-C-1-10I-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500
steuerungstyp
Achsen steuern kann

RCA2-SA3C



RCAZ RoboCylinder

R ‘ A Z — S A 4 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 40 mm, Servomotor,
Kupplungsspezifikation

W Model- RCA2—-SA4C—- | — 20 - _J1-[_1- A1 — [1 -1

spezifikationen ) - ) -
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:  MitBremse
20W 5: 5 mm bis ASEL P: 1m NCO: Ohne Abdeckung
2.5: 2.5 mm 500: 500 mm S: 3m NM:  Umgekehrte Referenzposition
(Angabe in 50 mm-Schritten) M: 5m LA: Energiespar-Funktion

XOO: ifizierte L
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 6. SPAHEAD

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 2.5 ist und die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale
Beschleunigung.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung M Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung| Maximale Zuladung | Wirksame |  Hub Hub 50- 400
stung (W)| (mm) | Horiz. (kg)| Vert. (kg) |Langskraft (N} (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RCA2-SA4C--20-10-|®]-A1-[@]-[3)] 10 2 1 34 10 500
50-400
RCA2-SA4C--20-5-[®]-A1-[@] 20 5 4 | 15 | 68 |50.4% 5 250
50-mm-
RCA2-SA4C--20-2.5-(®]-A1-[@] 25 | 6 | 3 | 136 | Switen 25 125
Erklarung der Ziffern  [D]Hub Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
T Kabelcod:
i abelcode Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
P (1 m) Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
Standard . -
(Roboterkabel) S (3 m) Spiel 0.1 mm oder weniger
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) -X10 (10m) Zulassiges Lastmoment Ma: 3.04 Nm, Mb: 4.31 Nm, Mc: 5.00 Nm
Speziallangen | X11 (11m) -X15 (15m) Zulassige Auskragung Bis zu 120 mm
X16 (16 m) -X20 (20m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Lebensdauer 5.000 km
Richtung des zulassigen Lastmoments ]: Zulassige Auskragung
L
X M Mb M M: M
y ‘ : %
L
Option Code
Mit Bremse B
Ohne Abdeckung NCO
Umgekehrte Referenzposition NM
Energiespar-Funktion LA

2 1 RCA2-SA4C



RCAZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber

www.eu.robocylinder.de

unsere Internetseite herunterladen. g?
40,0
2-D T T
CAD , - © -7 nE
(Mit Abdeckung) —8- — - —-—8 - v - ol — 1L
© O
© el
N ' 2-62,5 H7 D5
43 0/ (20+ 0.02)
(Ohne Abdeckung) —
4-M3 D6 2-92,5H7 D5
(20 0.02)
108.5
26 233 Hub
St e fse
W% I
(Mit Abdeckung) | | |
™)
©) 9
mi*‘ (@) ‘ Y] H; —
L
A 108.5
10_ 23 Hub 26 23335
26 _J
- e Kse Homa/ R ME ("2
g I e i@
= = I |
\
(Ohne Abdeckung) « o !
© Q
Lr)**'l@ ‘ ©
! 105 15 ©x100 (M3 Gewinde) B 1
] -4 - 7j
(Beide) 5]”*** * —_— e g - B — - —
] + RN
F 02,5 H7 D5 vom Grundrahmen
35 M (02,5 Langloch) D-M3D5

2,5 H7 D5 von Grundrahmen

Detailansicht F

()
(*2)

Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 46)
Der Schlitten fahrt bei Ruckkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der

Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.

ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

40.5

Mit Bremse

( Die oben abgebildete Brems-)
einheit gehort zu @)

Motorgehause H: 51

Motorgehause H: 51

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Motor/Enkoder
Kabelanschluss (*1)

Hub | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400
OneBremse | 274 | 324 | 374 | 424 | 474 | 524 | 574 | 624
[ MitBremse [314.5]364.5[414.5/464.5]514.5]564.5[614.5|664.5
A 165.5(215.5(265.5[315.5|365.5[415.5[465.5(515.5
B 91 | 41 [ 91 [ 41 [ o1 [ 41 [ 91 | 41
C 0 1 1 2 2 3 3 4
D 4 6 6 8 8 [ 10 [ 10 | 12
M 91 | 141 [ 191 [ 241 [ 291 [ 341 | 391 | 441
Govicht (kg MitAtecking| 0.0 [ 1 [ 13 11 ]2 ]93] 1415
Ohne Abdeckung|  ©.8 0.9 1 1 1.1 1.2 1.3 1.3

Steuerung

Passende Steuerungen

Die RCA2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung | AulB3: | Merkmale |Anzah| Positionenl
Positioniertyp a ACON-C-20SI-NP-2-0 Unterstiitzung
| von bis zu 512 512
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20SI-NP-2-0 punkten
kategorie 2 erfilllt
3-Punkt- - _ Gleiche Steuerungs- 5
Pneumatik-Typ ACON-CY-20SI-NP-2-0 vo;gangewle bei einem
] neumatik-Zylinder
- Pulstreibertyp,
Pulstreiber-Typ L g
(Spezifikation diff. p ACON-PL-20SI-NP-2-0 | Uierstitat cnen
Leitungftreiber) I Leitungstreiber (=) DG24V
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20SI-NP-2-0 unterstiitzt einen
offener Kollektor) offenen Kollektor
Serieller - e
Kommunikations- ACON-SE-20SI-N-0-0 SEemeIIfurkser.lelle 64
typ | ommunikation
Netzwerk- Speziell fiir
modul-Typ m RACON-20S Feldbus-Netzwerke 768
. E Programmierbarer
Programm I ASEL-C-1-20SI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500
steuerungstyp Achsen steuern kann

5.1 Amax.
(Uber Achse)

Spannung |Str0mverbra chl

41
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RCAZ RoboCylinder

RCA2-SA5C

RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 50 mm, Servomotor,
Kupplungsspezifikation

miwt RCA2-SASC- | - 20 —[J-[1- a1 - [ -[]
Speziiancner Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental ~ 20: Servomotor 12: 12 mm 50: 50 mm A1: ACON N: Kein Kabel B:  Mit Bremse
20W 6: 6 mm bis ASEL P: 1m NCO: Ohne Abdeckung
3: 3mm  500: 500 mm S: 3m NM:  Umgekehrte Referenzpostion
(Angabe in 50 mm-Schritten) M: 5m LA: Energiespar-Funktion
Xoo: ifizierte L3
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 6. SpeEiE L2

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,

wenn die Steigung 3 ist und die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale
Beschleunigung.

Modellspezifikation
H Steigung und Zuladung

B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Motorlei- | Steigung | Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50- 500
stung (W) | (mm) | Horiz. (kg) | Vert. (kg) |Langskraft (N} (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten)
RCA2-SA5C--20-12-[@]-A1-[@)]-[@)] 12 | 3 1] 7 12 600
50-500
RCA2-SA5C--20-6-[®]-A1-[@] 20 | 6 6 | 15 | 34 |S050C 6 300
50-mm-
RCA2-SA5C--20-3-[®]-A1-[@)] 3 ° 3 | es | swin 3 150
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
vp Kabelcode Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
s P (1 m) Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
(Rolt)irt]grell(:gbel) S (3 m) Spiel 0.1 mm oder weniger
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) -X10 (10 m) Zulassiges Lastmoment Ma: 3.92 Nm, Mb: 5.58 Nm, Mc: 8.53 Nm
Speziallangen | X11 (11m) -X15 (15m) Zulassige Auskragung Bis zu 130 mm
X16 (16 m) -X20 (20m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Lebensdauer 5.000 km

Option Code
Mit Bremse B
Ohne Abdeckung NCO
Umgekehrte Referenzposition NM
Energiespar-Funktion LA

2 3 RCA2-SA5C

Richtung des zulassigen Lastmoments

Zulassige Auskragung
L
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RCAZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber
unsere Internetseite herunterladen.

www.eu.robocylinder.de

2-D
CAD . | =
(Mit Abdeckung) o =
2-02,5 H7 D5
(26+0.02)
39.5
o =
(Ohne Abdeckung) =l 1 )
I 2-92,5 H7 D5
4-M4 D8 | \(26:0.02)
A 97 Mit Bremse
33 10 2‘; Hub 28 2‘;@‘ 38.5 ( Die oben abgebildete Brems-)
6.5 ® einheit gehort zu @)
] we/|\se some/[\wEC2) |/ .
e [ =" | ES o] o)
. | 3
(Mit Abdeckung) & © é
© 9 S
LT s N :
H | =
<47 L
50 A 97
a3 10 25 Hub 28 4535 | 385
6.5 je
vE/ |\ SE Home /|| \ ME (*2) =
il H | ! | gl = [) 0]
=
3
ne eckun ~ 3
Ohne Abdeck B | 2
S
S
© C S
dte | a ! - ] gl
t ‘ 47 ‘ 10.5 15 _ Cx100 (M4 Gewinde) B _1
50
4 S 7j
(Beide) ﬁ1 —Ir — - — — b - -
<
o K 7:"
s
£ F
= 22,5 D5 vom Grundrahmen
% M (22,5 Langloch) D-M4 D7
S -
g | Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
8 Hub | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
z o ] Ohne Bremse|272.5]322.5|372.5[422.5|472.5[522.5|572.5|622.5]672.5|722.5
' Detailansicht F [witBremse | 312 | 362 | 412 | 462 | 512 | 562 | 612 | 662 | 712 | 762
A 175.5/225.5|275.5[325.5(375.5[425.5[475.5|525.5/575.5|625.5
B 96 | 46 | 96 | 46 | 96 | 46 | 96 | 46 | 96 | 46
(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 46) C 0] 1 1 2 2 3 3 4 4 5
(*2) Der Schlitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten D 2 6 6 8 8 10 [ 10 | 12 | 12 | 14
Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. M 96 | 146 | 196 | 246 | 296 | 346 | 396 | 446 | 496 | 546
ME: Mechanischer Endpunkt Gewicht (kg Mit 1.2 1.4 1.5 1.6 1.8 1.9 2 2.2 2.3 2.4
SE: Hub-Endpunkt lomeAbseckng] 1.1 | 1.3 | 1.4 | 1.5 | 16 | 1.7 | 1.8 ]| 19| 2 | 21

Passende Steuerungen

Die RCA2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung ‘ AuBenansicht ‘ Modell ‘ Merkmale ‘ Anzahl Positionen ‘
Positioniertyp r i ACON-C-20I-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten
kategorie 2 erfiillt
—
3-Punkt- ¥ Gleiche Steuerungs-
Pneum%?ik-T ACON-CY-20I-NP-2-0O vorgéange wie bei einem 3
P | Pneumatik-Zylinder
i Pulstreibert
Pulstreiber-Typ _ e ypP,
(Spezifikation diff. p ACON-PL-20I-NP-2-0 et
Leitungstreiber) Leitungstreiber (=)
Pulstreiber-Typ [ Pulstreibertyp,
(Spezifikation » ACON-PO-20I-NP-2-O unterstiitzt einen
offener Kollektor) offenen Kollektor
Serieller B Speziell fir seri
e aF. NLO- peziell fiir serielle 64
Komml.i;g(anons— I ACON-SE-20I-N-0-0 Kommunikation
Netzwerk- Speziell fiir
modul-Typ m RACON:20 Feldbus-Netzwerke 768
Programm- ' Programmierbarer
9 'l ASEL-C-1-20I-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500
steuerungstyp Achsen steuern kann

Spannung

DC24V

‘ Stromve!

5.1 Amax.
(Uber Achse)

‘ Referenzseite

41
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RCAZ RoboCylinder

R ‘ A Z — S A 6 ‘ RoboCylinder, Schlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 60 mm, Servomotor,
Kupplungsspezifikation

mwe RCA2-SA6C— | - 30 -[]- [ ] - Al - [ ] -[]
spezilikationen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  30: Servomotor 12: 12 mm 50: 50 mm A1: ACON N: Kein Kabel B:  MitBremse
30w 6: 6 mm bis ASEL P: 1m NCO: Ohne Abdeckung
3: 3mm 600: 600 mm S: 3m NM:  Umgekehrte Referenzposition
(Angabe in 50 mm- Schritten) M: 5m LA: Energiespar-Funktion
XOO: Spezifizierte La
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 6. (A E DY

(1) Wenn der Hub ansteigt sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische Geschwindigkeit fur
die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die untenstehende Tabelle fur die Modell-
spezifikation zur Prufung, ob die maximale Geschindkeit bei dem gewtinschten Hub ausreicht.

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

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Steigung | Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 50- 550 600
(mm) | Horiz. (kg) | Vert. (k) |Langskraft (N)  (mm) Steigung (In 50 mm-Schritten) (mm)
RCA2-SA6C--30-12-[@]-A1-[@)]-[@)] 12 | 4 | 15 | 26 12 600 540
50- 600
RCA2-SA6C--30-6-[®]-A1-[@] 30 | e 7 2 | 53 |50-60 6 300 270
50-mm-
RCAZ-SA6C-I-30-3--A1 - 3 10 4 105 | Schritten) 3 150 135
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
T Kabelcod
i abelcode Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Standard P (1 m) W|gderholgenawgke|t +0.05 mm :
(Roboterkabel) S3m) Spiel 0.1 mm oder weniger _
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) -X10 (10m) Zulassiges Lastmoment Ma: 4.31 Nm, Mb: 6.17 Nm, Mc: 10.98 Nm
Speziallangen | X11 (11 m) -X15 (15m) Zulassige Auskragung Bis zu 150 mm
X16 (16 m) - X20 (20m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Lebensdauer 5.000 km
Richtung des zulassigen Lastmoments J: Zulassige Auskragung
L
= M Mb Mc M Mc
Optionen ° ° %
L
Option Code
Mit Bremse B
Ohne Abdeckung NCO
Umgekehrte Referenzposition NM
Energiespar-Funktion LA

2 5 RCA2-SAGC



RCAZ RoboCylinder

Abmessungen
75
Sie konnen CAD-Zeichnungen iber :
. unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de . ’6155)%)
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Detailansicht F

(*1)
("2

Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 46)

Der Schlitten fahrt bei Ruckkehr zur Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub-Endpunkt

D-M5 D8

Hl Abmessungen und Gewicht pro Hub

39.5

Mit Bremse
Die oben abgebildete Brems-
einheit gehort zu @)

( )

[c]

[0)

Motorgehause H: 60,5

Motor/Enkoder
Kabelanschluss (*1)

Motorgehause H: 60,5

Hub | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Ohne Bremse|292.5[342.5(392.5|442.5(492.5(542.5592.5/642.5/692.5|742.5792.5[842.5

L [Twitremse| 332 | 382 | 432 | 482 | 532 | 582 | 632 | 682 | 732 | 782 | 832 | 882
A 180.5[230.5(280.5[330.5/380.5[430.5[480.5[530.5[580.5[630.5/680.5[730.5

B 101 | 51 [101 [ 51 [101 [ 51 [ 101 ] 51 [101 [ 51 [ 101 ] 51

c 0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6

D 4 6 6 8 8 [ 10 [ 10 [ 12 [ 12 | 14 [ 14 [ 16

M 101 | 151 | 201 | 251 | 301 | 351 | 401 | 451 | 501 | 551 | 601 | 651

; MitAbdeckung] 1.6 | 1.7 [ 1.9 | 21 | 23 [ 24 [ 26 [ 28 [ 29 | 31 [ 33 [ 35

Gewicht (kg)
Omeodeskng 1.5 | 16 [ 1.8 [ 1.9 [ 21 | 22 23 [ 25 [ 26 [ 28] 29 ] 31

Steuerung

Passende Steuerungen

Die RCA2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung ‘ AuBenansic Modell ‘ Merkmale ‘Anzahl Positionen‘
Positioniertyp n ACON-C-30I-NP-2-0 Unterstiitzung
i von bis 2u 512 512
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie 2 erfilllt
—
3-Punkt- ¥ Gleiche Steuerungs-
Pneu m:rt]i k-Typ ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgange wie bei einem 3
4 | Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation diff. p ACON-PL-30I-NP-2-0 et
Leitungstreiber) ; A
9 I Leitungstreiber (=) DC24V
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation » ACON-PO-30I-NP-2-0 unterstiitzt einen
offener Kollektor) offenen Kollektor
Serieller . e
Kommunikations- l ACON-SE-30I-N-0-0 Sﬁzf;enlli:ri;:{s:e 64
typ X
Netzwerk- Speziell fiir
modul-Typ m RACON-30 Feldbus-Netzwerke 7@
Programm- B Programmierbarer
9 I ASEL-C-1-30I-NP-2-0O Typ, der bis zu zwei 1500
steuerungstyp Achsen steuern kann

5.1 A max.
(Uber Achse)

Spannung ‘ Stromverbrauch ‘

4
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RCAZ RoboCylinder

R ‘ A z — I A 5 ‘ RoboCylinder, Tischschlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 55 mm, Servomotor,
Kupplungsspezifikation

mul.  RCA2-TASC— | - 20 - [ ]-[1- A1 - [ -[]

spemﬂkahonen Baureihe — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp ~ —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —  Optionen
I: Inkremental ~ 20: Servomotor 10: 10 mm 25:25 mm A1: ACON N: Kein Kabel B:  Mit Bremse
20W 5: 5 mm bis ASEL P: 1m NM:  Umgekehrte Referenzposition
25:25 mm  100: 100 mm S: 3m LA: Energiespar-Funktion
(Angabe in 25 mm-Schritten) M: 5m

) (m[mp ifizierte L2
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 6. SpEiEEiDIENge

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist fur horizontale und vertikale Anwendungen unterschiedlich.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn
die Steigung 2,5 ist und die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung | Maximale Zuladung | Wirksame Hub Hub 25- 100
stung (W)| (mm) | Horiz. (kg) | Vert. (kg) |Langskraft () (mm) Steigung (In 25 mm-Schritten)
RCA2-TA5C--20-10-[@]-A1-[@)] 10 | 2 1 34 10 465 (400)
25-100
RCA2-TA5C--20-5-[@]-A1{@]-[G) 20 | 5 | 35| 2 | es |2 O 5 250
25-mim-
RCA2-TA5C--20-2.5-[®]-A1-[@]-[3)] 25 | 5 3 | 137 | switen 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen * Werte in ¢ ) fur vertikale Anwendung (Einheit: mm/s)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ REleeeils Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Standard P (1 m) ngderholgenawgken +0.05 mm :
(Roboterkabel) S (3 m) Spiel 0.1 mm oder weniger .
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) -X10 (10m) Zulassiges Lastmoment Ma: 6.57 Nm, Mb: 9.32 Nm, Mc: 14.32 Nm
Speziallangen | X11 (11 m) -X15 (15m) Zulassige Auskragung -
X16 (16 m) -X20 (20m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Lebensdauer 5.000 km
Richtung des zulassigen Lastmoments

I 1 —TF 1] = o -
Option Code L%—M—H L — ?

Mit Bremse B
Umgekehrte Referenzposition NM
Energiespar-Funktion LA

3 3 RCA2-TA5C



RCAZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iber
unsere Internetseite herunterladen.

2-D
CAD

T Nut Detailansicht

www.eu.robocylinder.de

40.5
Mit Bremse
( Die oben abgebildete Brems»)
einheit gehort zu @)
Hub [ 1085
B 225
3 1 A
ME| | SE .3 50
[ Home || ME (*2) 47
I 1|
1 I
\ — o |
3
- o | o
4. D 18 «
o Motor/Enkoder
[a) Kabelanschluss (*1)
50 N
6 I
“ )|
=% : 3]
= @ oo
Tt
o [ R I -~ | E S —
= -
= © ° 9
== & &
5] [\ \ Exs0 F 1ls
05 H7 D5
J-M5 D10

M Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 25 50 75 100

L Ohne Bremse | 244 | 269 | 294 | 319

| Mit Bremse [284.5|309.5(334.5|359.5

A 103 | 128 | 153 | 178

B 113 | 138 | 163 | 188

€ 135.5|160.5|185.5|210.5

D 103 | 128 | 153 | 178
E 1 1 2 2
(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 46) F 43 68 43 68
(*2) Der Schlitten fahrt bei Ruckkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, G 1 1 2 2
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. H 4 4 6 6
ME: Mechanischer Endpunkt J 6 6 3 8
SE: Hub-Endpunkt Gewicht (kg) 1.2 1.4 1.5 1.7

Steuerung

Passende Steuerungen

Die RCA2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung ‘ AuBenansich

Modell

‘ Merkmale

‘Anzahl Positiol

Spannung

‘ Stromverbrauch ‘

‘ Referenzseite

DC24V

Positioniertyp T i ACON-C-20SI-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20SI-NP-2-0 punkten
kategorie 2 erfiillt
—
3-Punkt- ¥ Gleiche Steuerungs-
Pneumuart]ik-T P ACON-CY-20SI-NP-2-0 vorgénge wie bei einem 3
4 | Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ : unferstates chn
(Spezifikation diff. ACON-PL-20SI-NP-2-0 differentiellen
Leitungstreiber) Leitungstreiber (=)
Pulstreiber-Typ [ Pulstreibertyp,
(Spezifikation » ACON-PO-20SI-NP-2-0 unterstiitzt einen
offener Kollektor) offenen Kollektor
Serieller g e
Kommunikations- ACON-SE-20SI-N-0-0 Spenellfur_ser.lelle 64
typ | Kommunikation
Netzwerk- Speziell fiir
modul-Typ m RACON-20S Feldbus-Netzwerke 7eE
Programm- E Programmierbarer
'I ASEL-C-1-20SI-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500
steuerungstyp
Achsen steuern kann

5.1 A max.

(Uber Achse)

4

RCA2-TA5C

4



RCAZ RoboCylinder

R ‘ A z — I A 6 ‘ RoboCylinder, Tischschlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 65 mm, Servomotor,
Kupplungsspezifikation

v RCA2—-TA6C— | - 20 - [ |- [ 1 - A1 — [ -0

spezifikationen : - N -
Baureihne — Typ — Enkoder-Typ —  Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental ~ 20: Servomotor 12: 12 mm 25: 25 mm A1: ACON N: Kein Kabel B:  MitBremse
20 W 6: 6 mm bis ASEL P: 1m NM:  Umgekehrte Referenzposition
3: 3mm 150: 150 mm S: 3m LA: Energiespar-Funktion
(Angabe in 25 mm-Schritten) M: 5m

XOO: Sperzifizierte Lange

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 6.

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist fur horizontale und vertikale Anwendungen unterschiedlich.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist und die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung B Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung | Maximale Zuladung | Wirksame | Hub Hub 25150
stung (W)| (mm) | Horiz. (kg) | Vert. (kg) |Langskraft (N) (mm) Steigung (In 25 mm-Schritten)
RCA2-TA6C-I-20-12-[®]-A1-[@)] 12 | 2 | o5 | 17 12 560 (500
25-150
RCA2-TA6C--20-6-(®]-A1{@][G) 20 | 6 | 4 | 15 | 34 |2515C 6 300
25-mm-

RCA2-TA6C--20-3-[®]-A1-[@]-[3) 3 6 3 | es | swim 3 150

Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen * Werte in () fur vertikale Anwendung (Einheit: mm/s)

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
P (1 m) Wiederholgenauigkeit +0.05 mm
(Rc?tt)ecl)r;:s(fbel) S3m Spiel 0.1 mm oder weniger
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) -X10 (10 m) Zulassiges Lastmoment Ma: 7.26 Nm, Mb: 10.3 Nm, Mc: 18.25 Nm
Speziallangen | X11 (11m) -X15 (15m) Zulassige Auskragung -
X16 (16 m) -X20 (20m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Lebensdauer 5.000 km

Richtung des zulassigen Lastmoments

Ma Mb
o~

B o N
Option Code I———)

— S
- B

Mit Bremse B
Umgekehrte Referenzposition NM
Energiespar-Funktion LA

3 5 RCA2-TAGC



RCAZ RoboCylinder

Abmessungen

Sie konnen CAD-Zeichnungen iiber .
. unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de .

2-D 27 Gx50 H-M5 D8
CAD
= | 39.5
0
[a]
= Mit Bremse
© ( Die oben abgebildete Brems-)
L einheit gehort zu @
Hub C 97
B 265 |
3L 1 A ‘
ME| | SE 1.3 60
3-M6 D13 v Home | | ME (*2 | 57 | =
[
\ — (@ |
3 e — | N
wn
19|
3
o | /
17. D 195 : -
8] Motor/Enkoder
50 N Kabelanschluss (*1)
8w
— i ]
©) & oo
0|
9| - 94— 1 9 b
i o
U \© © oo
—q & s
T Nut Detailansicht sl \Eso | E Lls
25 H7 D5
J-M5 D10
M Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 25 | 50 | 75 | 100|125 | 150
L Ohne Bremse |24 4.5[269.5[294.5(319.5[344.5(369.5
| MitBremse | 284 | 309 | 334 | 359 | 384 | 409
A 108 [ 133 | 158 | 183 | 208 | 233
B 121 [ 146 [ 171 [ 196 | 221 | 246
C 147.5[172.5|197.5[222.5|247.5[272.5
D 110.5|135.5[160.5[185.5[210.5|235.5
E 1 1 2 2 3 3
(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 46) F 50.5| 755|505 [ 755|505 | 755
(*2) Der Schiitten fahrt bei Riickkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, 5 1 1 2 2 3 3
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht beruhrt. H 4 4 6 6 8 8
ME: Mechanischer Endpunkt J 6 6 38 8 10 10
SE: Hub-Endpunkt Gewicht (kg) 1.8 2 2.2 2.4 26 | 28

Steuerung

Die RCA2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung | AuBenansicht | Modell | Merkmale |Anzah| Positionen| Spannung | Stromverbrauch | |Referenzseite
Positioniertyp 2 ACON-C-20I-NP-2-0 Unterstiitzung
| von bis zu 512 512
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20I-NP-2-0 punkten

kategorie 2 erfiillt

Gleiche Steuerungs-

3-Punkt-
PneumL;tikayp | ACON-CY-20I-NP-2-0 vorgénge wie bei einem 3
! Pneumatik-Zylinder

Pulstreibertyp,

(Psulst_relb_er-T){p o= unterstiitzt einen
pezifikation diff. 8 ACON-PL-20I-NP-2-0 differentiellen
Leltung.strelber) Leitungstreiber (=) DC24V 51 A max. 41
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, (Uber Achse)
(Spezifikation A ACON-PO-20I-NP-2-0 unterstiitzt einen
offener Kollektor) offenen Kollektor
Serieller ol fiir cori
Kommunikations- ACON-SE-20I-N-0-0 Speatel lrserelle 64
typ ! ommunikation
Netzwerk- Speziell fiir
modul-Typ m RACON-20 Feldbus-Netzwerke 768
[ Programmierbarer
P -
e 'l ASEL-C-1-20I-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500
9styp Achsen steuern kann

RCA2-TA6GC



RCAZ RoboCylinder

R ‘ A z — I A 7 ‘ RoboCylinder, Tischschlitten-Ausfuhrung, Achsbreite 75 mm, Servomotor,
Kupplungsspezifikation

mudl RCA2—-TA7ZC— | - 30 - [ - [ 1 - A1 - [ -[]

spezifikationen . - - -
Baureihne — Typ — Enkoder-Typ — Motortyp — Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental ~ 30: Servomotor 12: 12 mm 25: 25 mm A1: ACON N: Kein Kabel B:  MitBremse
30W 6: 6 mm bis ASEL P: 1m NM:  Umgekehrte Referenzposition
3: 3mm 200: 200 mm S: 3m LA: Energiespar-Funktion
(Angabe in 25 mm-Schritten) M: 5m

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 6. 40k el R (2R

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist fur horizontale und vertikale Anwendungen unterschiedlich.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn
die Steigung 3 ist und die Achse vertikal arbeitet). Das ist die maximale Beschleunigung.

Modellspezifikation

M Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- | Steigung | Maximale Zuladung | Wirksame |  Hub Hub 25- 200
stung (W)| (mm) | Horiz. (kg) | Vert. (kg) |[Langskraft (N) (mm) Steigung (In 25 mm-Schritten)
RCA2-TA7C--30-12-[@]-A1-[@) 12 4 1 26 12 600 (580"
25-200
RCA2-TA7C--30-6-(®]-A1-[@]-[G)] 30 | 6 6 | 25 | 53 (2520 6 300
25-mm-
RCA2-TA7C--30-3-[@]-A1-[@]-[3)] 3 8 4 | 105 | switen 3 150
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen “Wepig Hiirveile Auerng — (EheiE mik)
Kabellangen Allgemeine Spezifikationen
Bezeichnung Beschreibung
Typ Feloslizaite Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Standard 2 g m; \éwz'adlerholgenawgken 301.05 mrrli :
(Roboterkabel) L pie -1 MM ocer weniger .
M (5 m) Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
X06 (6m) -X10 (10 m) Zulassiges Lastmoment Ma: 9.91 Nm, Mb: 14.13 Nm, Mc: 28.65 Nm
Speziallangen | X11 (11 m) -X15 (15m) Zulassige Auskragung -
X16 (16 m) -X20 (20m) Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Lebensdauer 5.000 km
Richtung des zulassigen Lastmoments
Ma Mb Mc
. P P
i o D i T
> K
Option Code || — | E— il H
Mit Bremse B
Umgekehrte Referenzposition NM
Energiespar-Funktion LA

3 7 RCA2-TA7C



RCAZ RoboCylinder

Abmessungen

. Sie konnen CAD-Zeichnungen tiber
unsere Internetseite herunterladen.

2-D
CAD

www.eu.robocylinder.de

T Nut Detailansicht

30 Gx50 H-M6 D10
395 _
4 -
‘ = j
Q fuere)
o] — . AN .- - -
P =
,é;,
- Mit Bremse
26 H7 D6 50 <=L O ( Die oben abgebildete Brems-)
3 einheit gehort zu @)
©l
L
Hub [0} 112
B 16.5]
15 A ‘
1.3 74
Home ME (*2] ‘ 71 | 0
— ~
= 1 1
— 4@ ) b
— ‘ B
/
195 D 3
8 Motor/Enkoder
50 ~ Kabelanschluss (*
7 T
S A
= D ) ﬂ;‘
o o
J—He—— ¢—b— — FJ-—H-—-—-—-—
HS— i
~ ~ o o
@
— ) @ q:‘
5 Exs0 | F J
26 H7 D6
J-M6 D12

M Abmessungen und Gewicht pro Hub

L Ohne Bremse [261.5(286.5[311.5[336.5(361.5|386.5[411.5[436.5

| Mit Bremse | 301 326 | 351 | 376 | 401 | 426 | 451 | 476

A 118 | 143 | 168 | 193 | 218 | 243 | 268 | 293

B 133 | 158 | 183 | 208 | 233 | 258 | 283 | 308

€ 149.5|174.5|199.5|224.5(249.5|274.5|299.5|324.5

D 110.5|135.5|160.5|185.5(210.5|235.5|260.5|285.5
E 1 1 2 2 3 3 4 4

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. 46) F 50.5 | 75.5 | 50.5| 75.5 | 50.5 | 75.5 | 50.5 | 75.5
(*2) Der Schlitten fahrt bei Ruckkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, G 1 1 2 2 3 3 4 4
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berihrt. H 4 4 6 6 8 8 10 10
ME: Mechanischer Endpunkt J 6 6 8 3 10 10 12 12

SE: Hub-Endpunkt Gewicht (kg) 2.1 2.3 2.5 2.8 3 3.2 3.4 3.6

Steuerung

Passende Steuerungen

Die RCA2-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Steuerung ‘ A Modell ‘ Merkmale ‘Anzahl Positionen ‘
Positioniertyp T ACON-C-30I-NP-2-0 Unterstiitzung
| von bis zu 512 512
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie 2 erfiillt
—
3-Punkt- & Gleiche Steuerungs-
Pneumatik-Typ | ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgange wie bei einem 3
| Pneumatik-Zylinder
E Pulstreibert:
Pulstreiber-Typ . ey
(spezifikation diff. ACON-PL-30I-NP-2-0 ey
Leitungstreiber) Leitungstreiber (=)
Pulstreiber-Typ [ Pulstreibertyp,
(Spezifikation I ACON-PO-30I-NP-2-O0 unterstitzt einen
offener Kollektor) offenen Kollektor
Serieller g ol fiir ceri
Kommunikations- ACON-SE-30I-N-0-0 Szem”fur.kser.'e”e 64
typ | ommunikation
Netzwerk- Speziell fiir
modul-Typ m RACON-30 Feldbus-Netzwerke 768
- B Programmierbarer
Programm 'I ASEL-C-1-30I-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1500
steuerungstyp
Achsen steuern kann

Spannung

DC24V

‘ Stromverbrauch ‘

‘ Referenzseite

5.1 Amax.

(Giber Achse)

41

RCA2-TA7C



Lastmoment-Berechnung

Die Lebensdauer einer Achse hangt neben dem Einhalten der max. Zuladung und Geschwindigkeit auch von der
Position des Werkstucks bzw. der Auskragung ab. Folgen Sie den Diagrammen unten, um fur die Gewichte im
statischen und dynamischen Zustand den Lastmomentwert zu errechnen. Uberpriufen Sie, ob bei der von Ihnen
ausgewahlten Achsausfuhrung sich die beiden Momentwerte innerhalb der zulassigen Grenzwerte befinden. Die

Lebensdauer der Achse verkiurzt sich drastisch, wenn sie jenseits der zulassigen Grenzen in Betrieb genommen
wird.

W: Gewicht

L: Strecke vom Angriffspunkt zum Lastschwerpunkt (L=T+H)
T: Strecke der Schlittenoberflache zum Lastschwerpunkt

H: Strecke vom Fuhrungs-Angriffspunkt zur Schlittenoberflache

GewichtW |
— Mc 'Gewwcm:ﬂ
GewichtW|  |ma

L Fuhrung

Mc | |Gewichtw ‘:Er?w‘s
W ;
L L | i

Tl By

Horizontal

©
=
= [Gewichtw| . .
3 — >Ma ‘ (Einheit: mm)
: ‘LJ [owen] e SA3 | SA4 | SA5 | SA6
" L i e
Boispiel D Belspel £ L Hlange | 29.5 | 36.5 | 43.5 | 47.0
W: Gewicht
L: Strecke vom Angriffspunkt zum Lastschwerpunkt (L=T+H)
T: Strecke der Schlittenoberflache zum Lastschwerpunkt
H: Strecke vom Fuhrungs-Angriffspunkt zur Schlittenoberflache
a: festgelegte Beschleunigung
———
e . |
c L
S TIL — L[ L
e [ Ma
B ;uhrut:\g N H ‘ L
ngriffspun Gewicht:W|
T — =]
i
©
=
= m v (Einheit: mm)
>
il SA3 | SA4 | SA5 | SA6
Bl H Lange | 29.5 | 36.5 | 43.5 | 47.0

Versichern Sie sich, dass sich die Summe von M1 (statisches Moment) und M2 (dynamisches Moment) im zulassigen Bereich befindet
wie unten aufgefuhrt.

Wenn sie Uber dem zulassigen Wert liegt, wahlen Sie eine groBere Achsausfuhrung oder setzen Sie eine zusatzliche Fuhrung ein.

B Zulassige Lastmomentwerte

SA3C|SA4C|SA5C|SA6C
Ma (N-m) |1.96 3.04|3.92 | 4.31
Mb (N+:m) | 284|431 558|6.17
Mc (N m) |3.14|5.00|8.53 10.98

39




Tischschlitten-Typ

W: Gewicht
L: Strecke vom Angriffspunkt zum Lastschwerpunkt

Beispiel A,B L=T+HO+Hub
Beispiel C,D,E L=T+HO
GevihtW M} / [omonn]
E GewichtW- Ma 4’_‘ L
IS i S taouY 1
5 |
| ooy m—
H1 T ;
Beispiel A [Beispel B] He T Beispiel C T =
1
(Einheit: mm)
g TA5 | TA6 | TA7
©
o HA1 49.0 | 54.5|61.5
GeicttW| | Mo
i E H2 |50.0 | 60.0  74.0
i DI E T H3 | 135|155|17.5
W: Gewicht
L: Strecke vom Angriffspunkt zum Lastschwerpunkt
Beispiel A,B L=T+HO+Hub
Beispiel C,D,E L=T+HO
a: festgelegte Beschleunigung
Mb T
_ e (e |
g m— i ; Mbé‘w
c TI ’7 ‘ H2 iewict '
R $ ] R E— r Vo lTo
S| e al L2, h
£ @j @ £
e
Beispiel A
——
g (Einheit: mm)
T
T TA5C | TA6C | TA7C
= ] | w
— —= H2 |50.0|60.0]74.0
sl oL - I H3 | 135|155 175

Versichern Sie sich, dass sich die Summe von M1 (statisches Moment) und M2 (dynamisches Moment) im zulassigen Bereich
befindet wie unten aufgefuhrt.

Wenn sie Uber dem zulassigen Wert liegt, wahlen Sie eine groBere Achsausfuhrung oder setzen Sie eine zusatzliche Fuhrung ein.

B Zulassige Lastmomentwerte

TA5C | TA6C | TA7C
Ma (N*m) |6.57|7.26|9.91
Mb (N*m) |9.32|10.3 14.13
Mc (N-m) [14.32/18.25/28.65
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RCAZ Steuerungen

RCA2 Steuerungen

RACON
Typ ASEL
© cG cy PL/PO SE (ROBONET)
Bezeich- e Sicherheits- 3-Punkt- I Serieller K Programm-
nung Positionier-Typ positionier-Typ Pneumatik-Typ Pulstreiber-Typ Kommunikationstyp Netzwerkmodul-Typ steuerungstyp
- = . _ |
|
AuBen- |
ansicht i i I
L1 1]
|
; ; L /]
- = - ==
Unterstitzung von Positioniertyp, der die | Gleicher Funktions- Pulstreibertyp, Speziell fur serielle | Speziell fur Netzwerke,| Programmierbarer
Beschrei- bis zu 512 Sicherheitskategorie 2 umfang wie bei | unterstitzt einen diff.| Kommunikation ansteuerbar Uber Typ, der bis zu zwei
bung Positionierungs- erfullt Ansteuerung von | Leitungstreiber bzw. DeviceNet, CC-Link | Achsen Bahn oder un-
punkten Pneumatikzylindern | offenen Kollektor oder ProfiBus abhangig steuern kann

Modelle

[ACON Steuerung]

ACON - [ |-[ JIL[ J-| -] -0 - []

Typ Motor-/Enkoder-Typ E/A-Typ E/A-Kabellange Spannungsversorgung Absolut-Einheit

Fur SA3C

NPN Spezif. (Standard) Ohne Kabel (Typ SE) Mit Absolut-Einheit

Positionier-Typ
Positionier-Typ,

Sicherheitskategorie 2
3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Pulstreiber-Typ
(Diff. Leitungstreiber/Offener Kollektor)|

Fur SA4C/TA5C PNP Spezifikation BSLITY Ohne Absolut-Einheit,

Fur SA5C/TA6C Ohne E/A (Typ SE)

Fur SA6C/TA7C

Serieller
Kommunikationstyp

Energiespar-Funktion

[RACON Steuerung]
RACON - | | — | |

Motor-/Enkoder-Typ  Absolut-Einheit

Fur SA3C J

* Die Verwendung von RACON erfordert ein Gateway
als Verbindung zum Netzwerk.
N[LI3 Ohne Absolut-Einheit Weitere Details im ROBONET-Prospekt.

LS N Fur SA4C/TASC Mit Absolut-Einheit

SA5C/TA6C
SA6C/TA7C

[ASEL Steuerung]
ASEL c-_ |I-JrJ-(—Jrnh-rJ-L1]l-0

Anzahl Achsen Motor-/Enkoder-Typ Motor-/Enkoder-Typ E/A-Typ E/A-Kabel- Spannungs-
(1. Achse) (2. Achse)* lange  versorgung
(o DC 24V |
(1] DC24V

Ohne Kabel

Fur SA5C/TA6C

Eine Achse Fur SA3C

NPN Spezif. (Standard)

Fur SA6C/TA7C

Zwei Achsen Fur SA4C/TA5C

PNP Spezifikation

Bremse

Energiespar-Funktion

* Beim 1-Achs-Typ bitte
das Kastchen fir 2. Achse
nicht ausfullen
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RCAZ Steuerungen

Technische Daten

Parameter Spezifikation
ACON RACON
Steuerung c cG cv PL_| PO SE (ROBONET) ASEL
Anzahl
S ENE e ACEER 1 Achse 16 Achsen 2 Achsen
Betriebsart Positionier-Typ 3-Punkt-Pneumatik-Typ Pulstreiber-Typ Serieller Typ| Netzwerkmodul-Typ | Programmierbarer Typ
Anzahl der Positionen 512 3 - 64 768 1500
E/A-Stecker 14-polig 12-polig 14-polig - - 34-polig
) . o . 4 Eingange/ — . _ 24 Eingange/
Anzahl der Ein-/Ausgange | 16 Eingange/16 Ausgange 6 Ausgange 4 Eingange/4 Ausgange — 8 Ausgange
Serielle Kommunikation RS 485 (Modbus RTU) RS232
Verbindungskabel ) ) CB-PACY CB-RCB _ CB-DS -
S CB-PAC-PIOLICI] PIOCIO] CB-PACPU-PIOCICIC] CTLOO2 PIOO00
Eingabemethode fiur Steuerimpulse - Differenzialtreiber| Offener Kollektor -
Maximale Eingangsimpulsfrequenz — 200 kpps 60 kpps —
Positionserfassung Inkrementaler Enkoder
Motor-/Enkoderkabel CB-ACS-MPA OOO (20 m max.)
Spannungsversorgung Eingange 24 VDC *10%
Stromaufnahme 5,1 A max. | 5,1 Amax. (%) 6,2 A max.
Dielektrische 500 VDC, 10 MQ
Spannungsfestigkeit 500 VDC, 1 MQ oder mehr
Umgebungsbedingungen Temperatur: 0-40°C, Luftfeuchtigkeit: 10-95% (nicht kondensierend), keine aggressiven Gase
Schutzklasse IP 20
Gewicht Ca.300¢g Ca. 130 g \ Ca.200g \ Ca.450¢g
(3%¢) Der Betrieb erfordert 5,1 A x Anzahl der Steuerungsmodule zuzuglich Stromverbrauch des Gateway-Moduls (0,6 A)
AuBenmaBe
ACON-C/CG

ACON-CY/PL/PO/SE
35 @5

68.1
68.1
F P
T :‘ [ g
= :[
=
s
88 I 8¢ [
T 5
RACON ) (160) ASEL
= £ o (80) " 110
g i _‘,
§ =y *
g :
@
——
1\"KannanderHul- % ,E_ 5 fimg H HA H
] schiene (35 mm)
befestigt werden
== = =
(0.5) 34 -
000000800 N
T I} S e T o, T S
lin=imit =
(69.3 zur Hutschienenoberkante) [
73.3
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RC P3/RCA2 Optionen

Optionen )

{Handprogrammierger"c'lte] Zur Eingabe von Positionen, Testlaufen und Uberwachung

Parameter RCM-E RCM-P CON-T-ENG SEL-T-J SEL-TD-J
(113.5) 151262 63 MW 66.6 66.6
Bl E RS
[ER =R
AuBenabmessungen |¥ (5888 @ z z
7] 7JéL5 (34) 469 - — =
Passende Steuerungen PCON/ACON/RPCON/RACON PSEL/ASEL
Positionseingabe O O O O O
Programmierbar = = = O O
Achsbewegungen O - O O O
Display 16 Zeichen x 2 Zeilen LCD 20 Zeichen x 4 Zeilen LCD
3 Position Freigabe-Schalter — - — - O
ANSI kompatibel = = = = O
CE Mark kompatibel — - ©) O O
UL kompatibel = = = = O
Kabellange 5m
Umgebungsbedingungen Temperatur: 0-40 °C  Feuchtigkeit: max. 85% RH
Schutzklasse - - IP54
Gewicht ca. 400 g ca. 360 g ca. 400 g ca. 400 g ca. 400 g
[PC Software (nur Windows)] Vorteile: PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen,

Testablaufen und Uberwachung. Erweiterte Funktionen
zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

[PC Software fur PCON/ACON/RPCON/RACON (RS232-Verbindung)]
I Modell RCM —101-MW—-EU (mit RS-232-Adapter und Kommunikationskabel)

. . RS232-Adapter
I Konfiguration RCB-CV-MW ﬁ
Y 0.3
Y o0— ]+ o ——— —

0.3m Kommunikationskabel
CB—RCA—-SIO050

{3

PC-Software (CD

[PC Software fur PCON/ACON/RPCON/RACON (USB-Verbindung)]

I Modell RCM —101-USB—-EU (mit Kommunikationskabel, USB-Adapter und USB-Kabel) s
I Konfi i USB-Adapt
iguration - RCB—C\?ESSB ﬁ
"‘-*‘- - 1m 5 m 5
€ mm O |<D 0 L]

Kommunikationskabel
PC-Software (CD) CB—SEL—USBO10 CB—RCA-SIO050

[PSEL/ASEL PC Software (RS232-Verbindung)]
I Modell IA—101—X—MW—J (mit RS232C-Kabel und Stecker-Adapterkabel)

I Konfiguration
I%K 5m 0 0.2 m

RS232C-Kabel Stecker-Adapterkabel
CB—ST—E1MWO50—EB CB—SEL—SJ002

PC-Software (CD

o

[ PSEL/ASEL PC Software (USB-Verbindung) ]
I Modell IA—101—X—USB (mit USB-Kabel)

Blindstecker

I Konfiguration pPs
S - 1m =
C9y mm . =
USB-Kabel
PC-Software (CD) CB—SEL—USBO10
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RC P3/RCA2 Ersatzteile

Ersatzteile

)

[Motor-/Enkoderkabel]

RCP3 Motor-/Enkoderkabel

Modell CB'PCS'M PA I:‘ I:l I:‘

*Kabellange (L) eintragen in OO0, max. 20 m

Beispiel: 080 =8 m

(Farbe)
B Bl —mm Schwarz — At A
VMM | A2 WeiB B1_| VMM
/A | Al Rot A2 | /A
B B3 Grun B2 B
= i VMM | B2 Gelb A3 | VMM
‘ /B A3 Braun B3 /B
8 _ 5 A4 | NC
— a (18) i i B4 | NC
QID e = BK+ | 14 |—+——— Pfirsich (Rot) —+——— A5 | BK+
=8 (o) 5 BK— | 18 |—t—— Pfirsich (Blau) ———— B5 | BK—
& ‘ < LS+ | 16 | ——T— WeiB(Rot) —T—| A6 | LS+
® . LS— | 15 ——— WeiB(Blaw) —+—— B6 | L5—
= 23) A+ 12— Orange (Rots) T A7 A+
- " A- 11— O Blauy ——+— B7 A—
(Vorderansicht) (8) (Vorderansich) B+ 10 —%—%— 2;%6((;{;‘;) —%—%— A8 B+
B o | | | Grau@as | | [B8 B
NC 8 i ——— A9 | NC
VPS 7 | Orange (Rotelinie) —————| B9 VPS
vce 6 | Grau(RoteLini) —————— A10 | VCC
GND | 5 |—+—+— Orange (BlausLini) ———— B10 | GND
NC 4 - L Al NC
FG 17— Abschirmung —————{ B11 [ FG
RCA2 Motor-/Enkoderkabel
* Kabellange (L) eintragen in OO0O, max. 20 m
Modell CB'ACS'M PA |:| I:‘ |:| Beispiel: 080 = 8 m
(Farbe)
u 1 Rot —{ A1 u
v 2 Gelb B1 v
w 3 Schwarz A2 w
B2 | NC
| /£ S Y A3 | NC
I i B3 | NC
_ BK+ | 16 |——— Gelb(Rot) —F—— A4 | BK+
o (18) BK- | 15 |—r—— Gelb(Blauy — | B4 | BK—
Q = LS+ | 18 |———— Pfirsich(Rot) ——— A5 | LS+
s LS— | 17 |———— Pfirsich (Blaus) —+——— B5 | LS—
& ‘ e A 14 [ ——+— WeiB (Rot) ——+— A6 | A+
= ¥ 13 |—+——— WeiB(Blaw) ————1 B6 | A-
3) A 12 % Orange (Rot+) % A7 [ B+
" Vorderansicht) - F——=— o0 ) ——+— B B-
(Vorderansicht) (8) ( or ransu: ) B :; ——— g;ie(gil;) — A; P
+ 9 [+ Grau(Blau) ———_B8 zZ-
B 8 | Orange (Rotelinie) —————— A9 -
- 7 T+ Orange (BlawLinie) ———— B9 | /PS
z 6 [ Grau(RoteLini) ————— A10 | VCC
+ 5 7 Gau(Bawling ———| B10 [ GND
z Vo L A1l | NC
- 1 |7~ Abschimung ——7—1 B11 FG
[ Austauschmotoren]
Motortyp
Achstyp Ohne Bremse Mit Bremse
Typ Typ
SA3C RCP3-MU1A RCP3-MU1A-B
Schiitten SA4C RCP3-MU2A RCP3-MU2A-B
SA5C RCP3-MU3A RCP3-MU3A-B
RCP3 SA6C RCP3-MU3A RCP3-MU3A-B
TA5C RCP3-MU2A RCP3-MU2A-B
Tischschlitten TA6C RCP3-MU3A RCP3-MU3A-B
TA7C RCP3-MU3A RCP3-MU3A-B
SA3C RCA2-MU1TA RCA2-MU1A-B
Schiitten SA4C RCA2-MUZ2A RCA2-MU2A-B
SA5C RCA2-MU3A RCA2-MU3A-B
RCA2 SA6C RCA2-MU4A RCA2-MU4A-B
TA5C RCA2-MUZ2A RCA2-MU2A-B
Tischschlitten TA6BC RCA2-MU3A RCA2-MU3A-B
TA7C RCA2-MU4A RCA2-MU4A-B
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RCP3&RCA2-Serie ﬁ&

(Tisch-)Schlitten-Typ E— | 1S
Katalog-Nr. 0608-D 1S0 9001 | iitihine
008
Anderungen als Folge des technischen Providing quality products
Fortschritts vorbehalten since 1986

1A1

B Schiiter
B Luemation,

Ilhr Partner fur IAl-Produkte:

Schluter Automation und Sensorik GmbH
Bergstr. 2

D-79674 Todtnau

Tel.: +49 (0) 7671 99256 - 0 Fax: -50
Hotline: 0180-2-LINEAR (6 ct./Anruf)
E-Mail: anfragen@schlueter-automation.de

www.linearachsensysteme.de

1A, das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, IntelligentActuator™ und das IntelligentActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der 1Al Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China oder Deutschland
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