
R C A
m i t  z u g e h ö r i g e n  S t e u e r u n g e n
A C O N  u n d  A S E L

24 VDC
Servomotor 

Servo-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA 
Serie

 
Schlitten

49

51

53

55

57

59

61

63

65

67

69

71

Motor mit Kupplung Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCA-SA4C

   Breite 52mm RCA-SA5C

   Breite 58mm RCA-SA6C

Einbaumotor
(direkt gekoppelt) 

Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCA-SA4D

   Breite 52mm RCA-SA5D

   Breite 58mm RCA-SA6D

 Stahlrahmen  Breite 40mm RCA-SS4D

   Breite 52mm RCA-SS5D

   Breite 58mm RCA-SS6D

Abgewinkelter Motor Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCA-SA4R

   Breite 52mm RCA-SA5R

   Breite 58mm RCA-SA6R

RCA 
Serie

Schub-
stange

125

127

129

131

133

135

137

139

141

143

145

147

149

151

Standard Motor mit Kupplung ø 32mm RCA-RA3C

  ø 37mm RCA-RA4C

 Einbaumotor
(direkt gekoppelt)

ø 32mm RCA-RA3D

  ø 37mm RCA-RA4D

 Abgewinkelter Motor ø 32mm RCA-RA3R

  ø 37mm RCA-RA4R

Einzelführung Motor mit Kupplung ø 32mm RCA-RGS3C

  ø 37mm RCA-RGS4C

 Einbaumotor
(direkt gekoppelt)

ø 32mm RCA-RGS3D

  ø 37mm RCA-RGS4D

Doppelführung Motor mit Kupplung ø 32mm RCA-RGD3C

  ø 37mm RCA-RGD4C

 Einbaumotor
(direkt gekoppelt)

ø 32mm RCA-RGD3D

  ø 37mm RCA-RGD4D

RCA 
Serie

 
Arm

189

191

193

Arm-Typ Breite 40mm RCA-A4R  

 Breite 52mm RCA-A5R

 Breite 58mm RCA-A6R

RCACR 
Serie

Reinraum-
geeignet

Motor mit Kupplung Aluminium-Rahmen Breite 40mm RCACR-SA4C

   Breite 52mm RCACR-SA5C

   Breite 58mm RCACR-SA6C

Einbaumotor
(direkt gekoppelt)

Aluminium-Rahmen Breite 52mm RCACR-SA5D

   Breite 58mm RCACR-SA6D

243

245

247

249

251

RCAW
Serie

 

Schubstangen-Typ Motor mit Kupplung Breite 32mm RCAW-RA3C

 Einbaumotor (direkt gekoppelt) Breite 32mm RCAW-RA3D

 Abgewinkelter Motor Breite 32mm RCAW-RA3R

Schubstangen-Typ Motor mit Kupplung Breite 37mm RCAW-RA4C

 Einbaumotor (direkt gekoppelt) Breite 37mm RCAW-RA4D

 Abgewinkelter Motor Breite 37mm RCAW-RA4R

279

281

RCA mit 24 VDC Servomotor  

19(20) 103(104) 187(188)
229(230) 269(270)

ROBO CYLINDER LINE UP CATALOG

ROBO Cylinder General Catalog 2007
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RCA    RoboCylinder 

R C A - S A 4 C  RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor,  
Kupplungs-Spezifikation 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt. 

A1 : ACON 
ASEL 

N    :  Kein Kabel  
:  1 m P  

S  : 3  m  
M :  5 m 
X  : Spezifizierte Länge 
  R  :  Roboterkabel 

50:50  mm 

~ 

400:40 0 mm 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen 

RCA-SA4C-      -20-5- 2 - - - 

Steigung 
(mm) 

 Motorlei- 
stung (W) 

10 

2.5 

4 

8 

Modell 

1 

5 

19.6 

78.4 

39.2 6 20 2.5 

4.5 

Hub 
(mm) 

Wirksame
Längskraft (N)

50 ~ 400 

665 

330 

165 

10 

5 

2.5 

RCA-SA4C-      -20-10- 2 - - - 

RCA-SA4C-      -20-2.5- 

A1 

A1 

A1 2 - - - 

50 ~ 400 

Hub und maximale Geschwindigkeit 

L 

L 

Ma Ma Mb Mc Mc 

Ty p Enkoder-Typ 

20 A1 SA4C RCA 
M otortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge O ptionen Baureihe 

1 

1 

1 

49    RCA-SA4C 

3 4 

3 4 

3 4 

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub. 

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.  

I: Inkremental 
A: Absolut 
 

20: Servomotor 
 20 W 

B:  Bremse 
FT:  Montagefuß 
HS: Home-Sensor 
NM: Umgekehrte Referenzposition 
SR:  Schlittenroller-Spezifikation 
SS:  Schlitten-Abstandshalter 

1  Enkoder-Typ 2  3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

 10: 10 mm 
 5: 5 mm 
 2.5: 2.5 mm 

Optionen 

Code Seite Name 
B 381 

FT 383 
Bremse 
Montagefuß 
Home-Sensor HS 385 

NM 385 
SR 388 

SS 388 Schlittenabstandshalter 

PUNKT
             

  
  

  
  

              
Auswahl- 

punkte 

Horizontal (kg) Vertikal (kg) 
Maximale Zuladung (Hinweis 1) 

(Angabe in  
50 mm- Schritten) 

(Angabe in 50 mm- Schritten) 

Hub 

Steigung 

(Einheit: mm/s) Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

Beschreibung 
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10 
±0.02 mm 
0.1 mm oder weniger 

Ma: 2.7N • m  Mb : 3.9N • m MC : 6.8N  • m 
Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger 
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend) 

Antriebssystem 

Spiel 
Material: Aluminium, hell eloxiert  Grundrahmen 

Zulässiges Lastmoment 
Zulässige Auskragung 

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung 

Schlittenroller-Spezifikation 
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Modellspezifikation 
Steigung und Zuladung 

Wiederholgenauigkeit 

Umgekehrte Referenzposition 

Allgemeine Spezifikationen 

Bezeichnung 

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 



Kabelverbindungs-
stecker *1

Sicherstellung 100
oder mehr. 

Justier-
Schlitz

Ø8 Loch

36.5

21

4-Ø3.6
Ø6.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 3.7
(zur Montage des Achse) 4-M3, Tiefe 72-Ø3H7, Tiefe 5

20

(240)11.8M11.810.2

3.
2

(40)
(37)

4

 0+0
.0

10
3

A Unterseite des Rahmens

M
ot

or
hö

he
: 4

5
1

Motorbreite: 46

33 Achsbreite: 40
37

25
155

S
ch

lit
te

nh
öh

e

1

32

31
.2

22
.5

32
24

160.02

9

Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens
L

SEME ME *2Home

23
3

Hub 70
Inkremental- Spezifikation 108.2 (147.2 bei Typen mit Bremse)
Absolut-Spezifikation 123.2 (162.2 bei Typen mit Bremse)12.8

3

Detailansicht des Justier-Schlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition

Detailansicht
des Langlochs

P (Ø3 Loch und Langloch-Abstand)
N (Ø3 Lochabstand)

 2-Ø3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
m-M3, depth 5

Langloch, Tiefe 5 auf der 
Unterseite des Rahmens

21
11.8 11.8

Endfläche des 
Rahmens

Endfläche des 
Rahmens

Endfläche des Rahmens
R

50 (Hub 50)
UX100P (Hub außer 50) 50

Zur Positionseinstellun
g

   Zur Positionseinstellun
g

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Referenz-
fläche

(P
as

su
ng

s-
to

le
ra

nz
 ±

 0
,0

2)

Offset-Referenz-
position für 
Ma/Mc-Moment *3

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA4C    50

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400

L

M

Hub

Ohne Bremse
Mit Bremse

Ohne Bremse
Mit Bremse

Inkremental

Absolut

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

264
303
279
318
122
50
35
22
-
4

0.7

314
353
329
368
172
100
85
22
1
4

0.8

364
403
379
418
222
100
85
72
1
4

0.9

414
453
429
468
272
200
185
22
2
6

1

464
503
479
518
322
200
185
72
2
6

1.1

514
553
529
568
372
300
285
22
3
8

1.2

564
603
579
618
422
300
285
72
3
8

1.3

614
653
629
668
472
400
385
22
4
10

1.4

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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Schritt-

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale 

Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. Wenn die Montagelöcher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 
200 mm oder weniger. 

RRCA RoboCylinder

Abmessungen



RCA    RoboCylinder

R C A - S A 5 C RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungs-Spezifikation

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 A1SA5CRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20 W

B:  Bremse
FT:  Montagefuß
HS: Home-Sensor
NM: Umgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

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

RCA-SA5C-      -20-6- 2 - - -

Steigung
(mm)

 Motorlei-
stung (W)

12

3

Horizontal (kg)

4

12

Vertikal (kg)
Maximale Zuladung (Hinweis 1)

Modell

1

6

16.7

65.7

33.3620 2

4

Hub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

Hub

Steigung
50 ~ 450

(In 50 mm-Schritten)

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

12

6

3

RCA-SA5C-      -20-12- 2 - - -

RCA-SA5C-      -20-3-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 500
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

51    RCA-SA5C

Optionen

Code SeiteName
B 381

FT 383
Bremse
Montagefuß
Home-Sensor HS 385

NM 385
SR 388

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 2.7N • m  Mb : 3.9N • m MC : 6.8N  • m
Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Schlittenroller-Spezifikation

Wiederholgenauigkeit

Umgekehrte Referenzposition

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit



48

 0+0
.0

12
4

5

A

5

(52)
(50)

50

40
30

190.02

9

10.2 14.5 14.5M

L

26 26

1

32
20

40
26

1

ME SE
3

23.7 Hub 94 13.5
3
ME *2Home

39

26

14.5 14.5R 50

Sicherstellung 100 
oder mehr

Justier-
Schlitz

Ø8 Loch

4-Ø4.5
Ø8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 4.5
(zur Montage der Achse) 4-M4, Tiefe 9

m-M4, Tiefe 7

2-Ø4H7, Tiefe 6

(240)

Unterseite des Rahmens

M
ot

or
hö

he
: 4

8

Motorbreite:52

Endfläche des Rahmens

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-
Moment *3

Inkremental-Spezifikation 84.2 (123.2 bei Typen mit Bremse)
Absolut-Spezifikation 99.2 (138.2 bei Typen mit Bremse)

Detailansicht des
Langlochs P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø4 hole pitch)
 2-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Langloch, Tiefe 5 auf der 
Unterseite des Rahmens

Endfläche des
Rahmens

Endfläche des
Rahmens

Endfläche des Rahmens50 (Hub 50)
UX100P (Hub other than 50)

For position adjustment
 

For position adjustment
 

Referenz-
Fläche

S
ch

lit
te

nh
öh

e:
50

Achsbreite:52

Abmessungen und Gewicht pro Hub
40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400

L

M

Hub

Ohne Bremse
Mit Bremse

Ohne Bremse
Mit Bremse

Inkremental

Absolute

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

265.4
304.4
280.4
319.4
142
50
35
92
-
4

1.3

315.4
354.4
330.4
369.4
192
100
85
42
1
4

1.4

365.4
404.4
380.4
419.4
242
100
85
92
1
4

1.5

415.4
454.4
430.4
469.4
292
200
185
42
2
6

1.6

465.4
504.4
480.4
519.4
342
200
185
92
2
6

1.7

515.4
554.4
530.4
569.4
392
300
285
42
3
8

1.8

565.4
604.4
580.4
619.4
442
300
285
92
3
8

1.9

615.4
654.4
630.4
669.4
492
400
385
42
4

10

2

450

665.4
704.4
680.4
719.4
542
400
385
92
4
10

2.1

500

715.4
754.4
730.4
769.4
592
500
485
42
5
12

2.2

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Kabelverbindungs-
stecker *1

Detailansicht des Justier-
Schlitzes zur Einstellung der 

Schlittenposition

(P
as

su
ng

s-
T

ol
er

an
z 

± 0
.0

2)

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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale 

Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. Wenn die Montagelöcher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 
200 mm oder weniger. 

RCA RoboCylinder

Abmessungen

RCA-SA5C    52

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w



RCA-SA6C-      -30-6- 2 - - -

12

3

4

12

1.5

6

24.2

96.8

48.4630 3

6

Hub

Steigung
50 ~ 450

(In 50 mm-Schritten)

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

10

5

2.5

RCA-SA6C-      -30-12- 2 - - -

RCA-SA6C-      -30-3-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 600
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

Steigung
(mm)

 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

RCA    RoboCylinder

R C A - S A 6 C RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 58 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungs-Spezifikation

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

30 A1SA6CRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

30: Servomotor
 30 W

B:  Bremse
FT:  Montagefuß
HS: Home-Sensor
NM: Umgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

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

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

53    RCA-SA6C

Optionen

Code SeiteName
B 381

FT 383
Bremse
Montagefuß
Home-Sensor HS 385

NM 385
SR 388

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±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% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Schlittenroller-Spezifikation

Wiederholgenauigkeit

Umgekehrte Referenzposition

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit



52

ME SE
3

A

5

(58)
(56)

5

 0+0
.0

12
4

31

60
50

32±0.02

21

L

23.7 Hub 115 18.5

ME *2Home
3

1

43
28

56

1

39
23

40
31

10.2 8 R 8

Justier-
Schlitz

Ø8 Loch

4-M5, Tiefe 9

m-M5, Tiefe 8

2-Ø5H7, Tiefe 6

(240)

Unterseite des Rahmens

M
ot

or
hö

he
:5

1

Motorbreite:58

Endfläche des Rahmens

Inkremental-Spezifikation 99.2 (136.2 by Typen mit Bremse)
Absolut-Spezifikation 114.2 (153.2 bei Typen mit Bremse)

P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)
N (Ø4 Lochabstand)

3-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Langloch, Tiefe 5 from
Unterseite des Rahmens

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens
UX100P

For position adjustment

For position adjustment

Referenz
Fläche-

S
ch

lit
te

nh
öh

e:
53

Achsbreite:58

100 (Ø4 Lochabstand)

Abmessungen und Gewicht pro Hub
40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400

L

Hub

Ohne Bremse
Mit Bremse

Ohne Bremse
Mit Bremse

Inkremental

Absolut

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

306.4
345.4
321.4
360.4

81
66
81
1
6

1.4

356.4
395.4
371.4
410.4
131
116
31
2
8

1.6

406.4
445.4
421.4
460.4
181
166
81
2
8

1.8

456.4
495.4
471.4
510.4
231
216
31
3
10

2.0

506.4
545.4
521.4
560.4
281
266
81
3
10

2.2

556.4
595.4
571.4
610.4
331
316
31
4
12

2.4

606.4
645.4
621.4
660.4
381
366
81
4
12

2.6

656.4
695.4
671.4
710.4
431
416
31
5

14

2.8

450

706.4
745.4
721.4
760.4
481
466
81
5
14

3.0

500

756.4
795.4
771.4
810.4
531
516
31
6
16

3.2

550

806.4
845.4
821.4
860.4
581
566
81
6
16

3.4

600

856.4
895.4
871.4
910.4
631
616
31
7
18

3.6

Sicherstellung 100 
oder mehr

Kabelverbindungs-
stecker *1

Detailansicht des
LanglochsDetailansicht A

(Montageloch und Referenzfläche)

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-
Moment *3

Detailansicht des Justier-
Schlitzes zur Einstellung der 

Schlittenposition

(P
as

su
ng

s-
T

ol
er

an
z 

± 0
.0

2)

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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-30I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale 

Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. Wenn die Montagelöcher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 
200 mm oder weniger. 

RCA RoboCylinder

Abmessungen

RCA-SA6C    54

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w



RCA-SA4D-      -20-5- 2 - - -

10

2.5

4

8

1

5

19.6

78.4

39.2620 2.5

4.5

Hub

Steigung
50 ~ 300

(In 50 mm-Schritten)

665

330

165

10

5

2.5

RCA-SA4D-      -20-10- 2 - - -

RCA-SA4D-      -20-2.5-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 300
1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

Steigung
(mm)

 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

(In 50 mm-Schritten)

RCA    RoboCylinder

R C A - S A 4 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungsloser-Einbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

300:300 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 A1SA4DRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20 W

BE:  Bremse Kabelausgang Ende
BL:  Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
FT:  Montagefuß
NM: Umgekehrte Referenzposition

 10: 10 mm
 5: 5 mm
 2.5: 2.5 mm

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

55    RCA-SA4D

Optionen

Code SeiteName
BE 381
BL 381

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts BR 381

FT 383
NM 385

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 2.7N • m  Mb : 3.9N • m MC : 6.8N  • m
Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Umgekehrte Referenzposition

Wiederholgenauigkeit

Montagefuß

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit



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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale 

Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. Wenn die Montagelöcher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 
200 mm oder weniger. 

RCA RoboCylinder

Abmessungen
7

46
.5

A

40 32

40
37

1313.3 44

R: Bremskabelausgang
 rechts

E: Bremskabelausgang
 Ende

L: Bremskabelausgang
 links

13.3

13
.5

31
.5

40

41
.5

1.
5

53
.5

3.
5

38

13.3

46
.5

5.1

13
.5

Abmessungen der Bremse

5

0.
5

1

31
.2

1.
5

37
40

B Inkremental-Spezifikation 41.5
Absolut-Spezifikation 43

Inkremental-Spezifikation 80.5
Absolut-Spezifikation 86.5

Inkremental-Spezifikation 92.5
Absolut-Spezifikation 98.5

4-Ø3.6
Ø6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.5 (zur Montage)2-Ø3H7, effektive Tiefe 5

4-M3, Tiefe 7

m-M3, Tiefe 5
Detailansicht des

Langlochs P (Ø3 Loch und Langloch-Abstand)
N (Ø3 Lochabstand)

 2-Ø3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

Endfläche des RahmensEndfläche des Rahmens 50 (Hub 50)
UX100P (Hub andere als 50)

Referenz-
Fläche

Unterseite

2
ME SE ME *2

2.2

Home

21

70

53
.5

160.02

9 11.511.5

24

L

28 M

A16

13 Hub 1370

20

21

11.8 R 11.850

4

 0+0
.0

10
3

* Modelle mit Bremse haben eine um 28 mm 
erweiterte Gesamtlänge (L) (41,3 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0,2 kg höheres Gewicht. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA4D    56

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

* Bei umgekehrter 
Referenzposition (Option 
NM) liegt die Home-Position 
ca. 2,2 mm vom ME auf der 
gegenüberliegenden Seite 
zum Motor. 

50 100 150 200 250 300

L

M

Hub
Inkremental

Absolut

N
P
R
U
m

Gewicht(kg)

242.5
248.5

122
50
35
22
-
4

0.6

292.5
298.5

172
100
85
22
1
4

0.7

342.5
348.5

222
100
85
72
1
4

0.8

392.5
398.5

272
200
185
22
2
6

0.9

442.5
448.5

322
200
185
72
2
6

1.0

492.5
498.5

372

A 146 196 246 296 346 396

300
285
22
3
8

1.1

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-
Moment *3

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Kabelverbindungs-
stecker *1

(P
as

su
ng

s-
T

ol
er

an
z 

± 0
.0

2)

Detailansicht A



(In 50 mm-Schritten)
RCA-SA5D-      -20-6- 2 - - -

12

3

4

12

1

6

16.7

65.7

33.3820 2

4

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

12

6

3

RCA-SA5D-      -20-12- 2 - - -

RCA-SA5D-      -20-3-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 500
1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

(In 50 mm-Schritten)

RCA    RoboCylinder

R C A - S A 5 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungsloser Einbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 A1SA5DRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20 W

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

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

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

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

57    RCA-SA5D

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 4.9N • m  Mb : 6.8N • m MC : 11.7N  • m
Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

BE:  Bremse Kabelausgang Ende
BL:  Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
FT:  Montagefuß
NM: Umgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Code SeiteName
BE 381
BL 381

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts BR 381

FT 383
NM 385
SR 388

Umgekehrte Referenzposition
Schlittenroller-Spezifikation

Montagefuß



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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der 
 Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite 
 des Rahmens befestigt ist, kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale 
 Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. Wenn die Montagelöcher 
 an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm 
 oder weniger. 

RCA RoboCylinder

Abmessungen

13
.3

5.1

41.513.3

1

5.
5

46
.5

17

52
50

50

14

35

17

39

A

4

50
52

2.7

ME *2HomeSEME

3

1

26

6
20

6

L
15 A

14 Hub 1494

30 M
15.5915.5

30
190.02

50 40

52
50

26

26

14.5 R 50 14.5

14
(3)

Home ME *2

5

 0+0
.0

12
4

R: Bremse Kabelausgang rechts

E: Bremse Kabelausgang Ende

L: Bremse Kabelausgang links

Abmessungen der Bremse

Inkremental Spezifikation 60.5

Inkremental Spezifikation 75.5
Absolut Spezifikation 78

4-Ø4H7 Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

2-Ø4H7, effektive Tiefe 64-Ø4.5 Durchgangsbohrung, 
Ø8 Senkbohrung, Tiefe 4.5

4-M4, Tiefe 9

m-M4, Tiefe 7 P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)
N (Ø4 Lochabstand)Langloch, Tiefe 5 von der

Unterseite des Rahmens

Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

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

Detailansicht von A

Referenz-
Fläche

Detailansicht des
Langlochs

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA5D    58

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300

L

M

Hub
Inkremental

Absolut

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

247.5
250

142
50
35
42
-
4

1.2

297.5
300

192
100
85
42
1
4

1.3

347.5
350

242
100
85
92
1
4

1.4

397.5
400

292
200
185
42
2
6

1.5

447.5
450

342
200
185
92
2
6

1.6

497.5
500

392

A 172 222 272 322 372 422

300
285
42
3
8

1.7

350 400 450 500

547.5
550

442
300
285
92
3
8

1.8

597.5
600

492
400
385
42
4
10

1.9

647.5
650

542
400
385
92
4
10

2.0

697.5
700

592

472 522 572 622

500
485
42
5

12

2.1

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Sicherstellung 100 
oder mehr

Kabelverbindungs-
stecker *1

Sicherstellung 100 
oder mehr

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-
Moment *3

(P
as

su
ng

s-
T

ol
er

an
z 

± 0
.0

2)

* Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm 
erweiterte Gesamtlänge (L) (39.8 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0,3 kg höheres Gewicht. 



Code SeiteName
BE 381
BL 381

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts BR 381

FT 383
NM 385
SR 388

Umgekehrte Referenzposition
Schlittenroller-Spezifikation

Montagefuß

RCA-SA6D-      -30-6- 2 - - -

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3

6

Hub

Steigung
50 ~ 450

(Set in 50-mm steps)

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

12

6

3

RCA-SA6D-      -30-12- 2 - - -

RCA-SA6D-      -30-3-

A1

A1

A12 - - -

50 ~ 600
(Set in 50-mm steps)

1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    RoboCylinder

R C A - S A 6 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor, 
kupplungsloser Einbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

30 A1SA6DRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

30: Servomotor
 30 W

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

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

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

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

59    RCA-SA6D

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 8.9 N • m  Mb : 12.7 N • m MC : 18.6 N  • m
Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

BE:  Bremse Kabelausgang Ende
BL:  Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
FT:  Montagefuß
NM: Umgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation



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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-30I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der
 Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments 

RCA RoboCylinder

Abmessungen
53 43

58
56

1

13
.3

5.1
1441.513.3

1

55

58

19 6

53 3750

40

19

A

4

56

58

3

Home ME *2

3

SEME

8
23

8

31

19.52119.5

50
320.02

L

15 A

14 Hub 19115

31

15.5 8 R 8 76

19
(3)

ME *2Home

5

 0+0
.0

12
4

Abmessungen der Bremse

Detailansicht
 von A P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)

N (Ø4 Lochabstand)
 3-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens
UX100P

Referenz-
Fläche

* Bei umgekehrter 
Referenzposition (Option 
NM) liegt die Home-Position 
ca. 3 mm vom ME auf der 
gegenüberliegenden Seite 
zum Motor. 

Detailansicht A

N (Ø4 Lochabstand)

Inkremental-Spezifikaton 75.5

Absolut-Spezifikaton 79.5

2-Ø5H7, effektive Tiefe 64-M5, Tiefe 9

m-M5, Tiefe 8

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA6D    60

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300

L

Hub
Inkremental

Absolut

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

288.5
292.5

81
66
81
1
6

1.3

348.5
342.5

131
116
31
2
8

1.5

388.5
392.5

181
166
81
2
8

1.7

438.5
442.5

231
216
31
3
10

1.9

488.5
492.5

281
266
81
3

10

2.1

538.5
542.5

A 198 248 298 348 398 448

331
316
31
4
12

2.3

350 400 450 500 550 600

588.5
592.5

381
366
81
4

12

2.5

638.5
642.5

431
416
31
5
14

2.7

688.5
692.5

481
466
81
5

14

2.9

738.5
742.5

531
516
31
6
16

3.1

788.5
792.5

581
566
81
6

16

3.3

838.5
842.5

498 548 598 648 698 748

631
616
31
7
18

3.5

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

Sicherstellung 100 
oder mehr

Sicherstellung 100 
oder mehr

Kabelverbindungs-
stecker *1

(P
as

su
ng

s-
T

ol
er

an
z 

± 0
.0

2)

R: Bremskabelausgang 
 rechts

E: Bremskabelausgang
 Ende

L: Bremskabelausgang
 links

* Modelle mit Bremse haben eine um 26.5 mm 
erweiterte Gesamtlänge (L) (39.8 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0,3 kg höheres Gewicht. 



RCA-SS4D- I -20-5- 2-- -

10

2.5

4

8

1

5

19.6

78.4

39.2620 2.5

4.5

50 ~ 300
(In 50 mm-Schritten)

665

330

165

10

5

2.5

RCA-SS4D- I -20-10- 2-- -

RCA-SS4D- I -20-2.5-

A1

A1

A1 2-- -

50 ~ 300
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

3

3

3

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    RoboCylinder

R C A - S S 4 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung mit Stahlrahmen, Achsbreite 40 mm, 
24-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

300:300 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 A1SS4DRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20 W

 10: 10 mm
 5: 5 mm
 2.5: 2.5 mm

Schritt-
Motor

20w
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60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

61    RCA-SS4D

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø 8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 2.7 N • m  Mb : 3.9 • m MC : 6.8 N  • m
Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Stahl, speziallegiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

BE:  Bremse Kabelausgang Ende
BL:  Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
NM: Umgekehrte Referenzposition

Code SeiteName
BE 381
BL 381

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts BR 381

NM 385Umgekehrte Referenzposition



* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation. 

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht 

berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

RCA RoboCylinder

Abmessungen

8.5

1813.3 4813.3

12
.5

30
.5

40

41
.5

1.
5

53
.5

1.
5

40

13.3

46
.5

12
.5

31
.2

21

50

41.5

7
46

.5

40 32

40

33

21 20

24
70

105M33

11.511.5 9

L

ME SE

2
18

16 A 88

Hub 70

ME *2Home

2.2

18

Abmessungen der Bremse

4-3.6 gebohrt, Ø6.5 Senkbohrung 4-M3, Tiefe 7

2-M3, Tiefe 5

Referenz-
Fläche

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SS4D    62

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300Hub

L
A
M

Gewicht (kg)

260
156
122

1.1

310
206
172

1.2

360
256
222

1.3

410
306
272

1.4

460
356
322

1.5

510
406
372

1.6

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

Kabelverbindungs-
stecker *1

R: Bremse Kabelausgang rechts

E: Bremse Kabelausgang Ende

L: Bremse Kabelausgang links

* Modelle mit Bremse haben eine um 32 mm 
erweiterte Gesamtlänge (L) (45.3 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0.2 kg höheres Gewicht. 

* Bei umgekehrter 
Referenzposition (Option 
NM) liegt die Home-Position 
ca. 2,2 mm vom ME auf der 
gegenüberliegenden Seite 
zum Motor. 



(In 50 mm-Schritten)
RCA-SS5D- I -20-6- 2-- -

12

3

4

12

1

6

16.7

65.7

33.3820 2

4

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

12

6

3

RCA-SS5D- I -20-12- 2-- -

RCA-SS5D- I -20-3-

A1

A1

A1 2-- -

50 ~ 500
1

1

1

3

3

3

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

(In 50 mm-Schritten)

RCA    RoboCylinder

R C A - S S 5 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung mit Stahlrahmen, Achsbreite 52 mm, 
24-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 A1SS5DRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20 W

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

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

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

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

63    RCA-SS5D

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 4.9N • m  Mb : 6.8N • m MC : 11.7N  • m
Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Stahl, speziallegiertGrundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

BE:  Bremse Kabelausgang Ende
BL:  Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
NM: Umgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Code SeiteName
BE 381
BL 381

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts BR 381

NM 385
SR 388

Umgekehrte Referenzposition
Schlittenroller-Spezifikation



DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation. 

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

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments

RCA RoboCylinder

Abmessungen

39

1

50 40

52
42

26

80.540 M
94

323032

SEME
2.7

ME *2Home

19 94

3

20
L

A 60.5
19

15.5 15.59

26

C 50

626

13.3

19
44

13.3

33
.54

13.3 52

15
.545

64

26

1

50

42

SEME
2.7

Hub

Abmessungen der Bremse

4-4.5 gebohrt, 8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 4.5

4-M4, Tiefe 9

2-M4, Tiefe 5

Referenz-
Fläche

4-4.5 gebohrt, 8 tiefe Senkbohrung, Tiefe 4.5

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SS5D    64

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300Hub

L
A
M

Gewicht (kg)

262.5
182
142

1.4

312.5
232
192

1.5

362.5
282
242

1.6

412.5
332
292

1.7

462.5
382
342

1.8

512.5
432
392

1.9

350 400 450 500

562.5
482
442

2.0

612.5
532
492

2.1

662.5
582
542

2.2

712.5
632
592

C 92 142 192 242 292 342 392 442 492 542

2.3

Pulse
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Kabelverbindungs-
stecker *1

Sicherstellung 100 
oder mehr

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

R: Bremskabelausgang
 rechts

E: Bremskabelausgang
 Ende

L: Bremskabelausgang
 links

* Modelle mit Bremse haben eine um 24 mm 
erweiterte Gesamtlänge (L) (37,3 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0.3 kg höheres Gewicht. 



RCA-SS6D- I -30-6- 2-- -

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3

6

12

6

3

RCA-SS6D- I -30-12- 2-- -

RCA-SS6D- I -30-3-

A1

A1

A1 2-- -

50 ~ 600
1

1

1

3

3

3

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    RoboCylinder

R C A - S S 6 D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung mit Stahlrahmen, Achsbreite 58 mm, 
24-V Servomotor, kupplungsloser Einbaumotor

(In 50 mm-Schritten)

(In 50 mm-Schritten)

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

30 A1SS6DRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

30: Servomotor
 30 W

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

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

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

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

65    RCA-SS6D

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 8.9 N • m  Mb : 12.7 N • m MC : 18.6 N  • m
Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Stahl, speziallegiertGrundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

BE:  Bremse Kabelausgang Ende
BL:  Bremse Kabelausgang links
BR: Bremse Kabelausgang rechts
NM: Umgekehrte Referenzposition
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Code SeiteName
BE 381
BL 381

Bremse Kabelausgang Ende
Bremse Kabelausgang links
Bremse Kabelausgang rechts BR 381

NM 385
SR 388

Umgekehrte Referenzposition
Schlittenroller-Spezifikation



DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-30I-NP-0-0

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

* Die ASEL Typenbezeichnung beruht auf einer 1- Achs-Spezifikation. 

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

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments 

RCA RoboCylinder

Abmessungen

40

4-M5, Tiefe 9

D-M5, Tiefe 6
(zur Montage)

2-Ø5H7, effektive Tiefe 6

3-Ø4H7, Tiefe 4

SE : Hub-Endpunkt
ME : Mechanischer Endpunkt

8
23

8

31

1

3

100C

50

32

31

PEX100B 13.513.5

ME SE ME *2Home
3

21 19.519.5

53 43

56

49

L

A20 75.5

19 Hub 24115

13.3

12.8

36

5

12.8

49
18

19
44

1

3

ME SE

53

56

49

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SS6D    66

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300Hub

L
A
B

Gewicht (kg)

303.5
208
81

2.4

353.5
258
131

2.6

403.5
308
81

2.8

453.5
358
131

3.0

503.5
408
81

3.2

553.5
458
131

3.4

350 400 450 500

603.5
508
81

3.6

653.5
558
131

3.8

703.5
608
81

4.0

753.5
658
131

C 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531

4.2

550 600

803.5
708
81

4.4

853.5
758
131

581 631

D 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14
E 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5

16 16
6 6

4.7

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

Referenz-
Fläche

Sicherstellung 100 
oder mehr

Kabelverbindungs-
stecker *1

R: Bremskabelausgang
 rechts

E: Bremskabelausgang
 Ende

L: Bremskabelausgang
 links

* Modelle mit Bremse haben eine um 24 mm 
erweiterte Gesamtlänge (L) (37,3 mm bei 
endseitigem Bremskabelausgang) und ein 
um 0.3 kg höheres Gewicht. 



10

2.5

4

8

1

5

19.6

78.4

39.2620 2.5

4.5

50 ~ 400

665

330

165

10

5

2.5

50 ~ 400RCA-SA4R-      -20-5- 2 - - -

RCA-SA4R-      -20-10- 2 - - -

RCA-SA4R-      -20-2.5-

A1

A1

A12 - - -

1

1

1

3 4

3 4

3 4

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm (In 50 mm-Schritten)

(In 50 mm-Schritten)

RCA    RoboCylinder

R C A - S A 4 R RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

400:400 mm
(Angabe in 50  mm- Schritten)

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 A1SA4RRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20 W

B:  Bremse
HS: Home-Sensor
NM: Umgekehrte Referenzposition
R      : Motor  auf  entgegengesetzter Seite
SR:  Schlittenroller-Spezifikation
SS:  Schlitten-Abstandshalter

 10:   10 mm
 5:      5 mm
  2.5: 2.5 mm

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

67    RCA-SA4R

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø 8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 2.7 N • m  Mb : 3.9 N • m MC : 6.8 N  • m
Ma: 120 mm oder weniger, Mb/Mc: 120 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

Code SeiteName
B 381
HS 385

Bremse 
Home-Sensor
Umgekehrte Referenzposition NM 385

R 387
SR 388
SS 388Schlitten-Abstandshalter

Motor auf entgegengesetzter Seite
Schlittenroller-Spezifikation



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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der 
 Rahmen verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. Wenn die Montagelöcher an der
 Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. 

RCA RoboCylinder

Abmessungen

L

3
23 Hub 53.713

3
70

53.910.2 11.8 M 11.8

3.2

(4
0)

(3
7)

4

 0+0
.0

10
3

SE ME *2HomeME

23

93

46
7

45

5

36
.537 2515

A
22.5
1

32

31.2

93

21

32
24

16 0.02

9

20

21

11.8 11.8R 50

98 (137 bei Typen mit Bremse)

4-Ø3.6
Ø6.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 3.7
(zur Montage der Achse) 4-M3, Tiefe 72-Ø3H7, Tiefe 5Unterseite des

Rahmens

Schlittenhöhe:40

A
ch

se
nb

re
ite

:4
0

Endfläche des Rahmens

Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition

P (Ø3 Loch and Langloch Abstand)
N (Ø3 Loch Abstand)

 2-Ø3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmensm-M3, Tiefe 5

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

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

For position adjustment 

For position adjustment 

Referenz-
Fläche

Justierschlitz

Ø8 Loch

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA4R    68

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400

M

Hub

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

122
50
35
22
-
4

0.8
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100
85
22
1
4

0.9
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1
4

1.0
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200
185
22
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1.1
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200
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2
6

1.2
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285
22
3
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1.3

422
300
285
72
3
8

1.4

472

L 209.7 259.7 309.7 359.7 409.7 459.7 509.7 559.7

400
385
22
4
10

1.5

Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Detailansicht
des Langlochs

Sicherstellung 100 
oder mehr

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

(P
as
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ng

s-
T

ol
er

an
z 

± 0
.0

2)



40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

RCA    RoboCylinder

12

3

4

12

1

6

16.7

65.7

33.3820 2

4

500
(mm)

760

380

190

50 ~ 450

800

400

200

12

6

3

50 ~ 500RCA-SA5R-      -20-6- 2 - - -

RCA-SA5R-      -20-12- 2 - - -

RCA-SA5R-      -20-3-

A1

A1

A12 - - -

1

1

1

3 4

3 4

3 4

(In 50 mm-Schritten)

(In 50 mm-Schritten)

R C A - S A 5 R RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 A1SA5RRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

20: Servomotor
 20 W

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

Schritt-
Motor
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60w

100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

69    RCA-SA5R

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 4.9N • m  Mb : 6.8N • m MC : 11.7N  • m
Ma: 150 mm oder weniger, Mb/Mc: 150 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

B:  Bremse
HS: Home-Sensor
NM: Umgekehrte Referenzposition
R      : Motor auf entgegengesetzter Seite
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Code SeiteName
B 381
HS 385

Bremse 
Home-Sensor
Umgekehrte Referenzposition NM 385

R 387
SR 388

Motor auf entgegengesetzter Seite
Schlittenroller-Spezifikation



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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-20I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, kann sich der 
 Rahmen verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. Wenn die Montagelöcher an der 
 Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm oder weniger. 

RCA RoboCylinder

Abmessungen

L
34.513.723.7

3 3
Hub 94

10.2 34.7M14.5 14.5

 0+0
.0

12
4

5

5

(5
2)

(5
0)

23

Home ME *2SEME

47

11
2

52
811

2

50 483220

A
40

26
1

40

26 26

190.02

9

30

39

26

14.5 14.5R 50

Inkremental-Spezifikation 77 (116 bei Typen mit Bremse)
Absolut-Spezifikation 92 (131 bei Typen mit Bremse)

4-Ø4.5Ø8 tiefe Senkbohrung, 
Tiefe 4.5
(zur Montage der Achse)

4-M4, Tiefe 9Unterseite
 des Rahmens

Schlitten-Höhe:50
A

ch
se

nb
re

ite
:5

2

Endfläche des Rahmens

P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)
N (Ø4 Lochabstand)

 2-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens
m-M4, Tiefe 7

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

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

For position adjustment 

For position adjustment 

Referenz-
Fläche

Ø8 Loch

Justierschlitz

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA5R    70

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400

M

Hub

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)
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-
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100
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1
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1.7
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1.9
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3
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2.0
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3
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2.1
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400
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4
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450 500
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615.9 665.9

500
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5
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Schritt-
Motor

20w

30w

60w

100w

150w

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

Sicherstellung 100 
oder mehr
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± 0
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2)

Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition



RCA    RoboCylinder

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3

6

12

6

3

50 ~ 600RCA-SA6R-      -30-6- 2 - - -

RCA-SA6R-      -30-12- 2 - - -

RCA-SA6R-      -30-3-

A1

A1

A12 - - -

1

1

1

3 4

3 4

3 4

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm (In 50 mm-Schritten)

(In 50 mm-Schritten)

R C A - S A 6 R RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

A1 : ACON
ASEL

N  : Kein Kabel 
: 1 mP

S : 3 m 
M : 5 m
X : Spezifizierte Länge
 R : Roboterkabel

50:50 mm

~

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

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

30 A1SA6RRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

30: Servomotor
 30 W

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

Schritt-
Motor
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100w

150w
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Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

PUNKT
             

  
  

  
  

             

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die 
Tabelle für die Modellspezifikation unten zur Prüfung der maximalen 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub.

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 
0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

1  Enkoder-Typ 2  3 4Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

71    RCA-SA6R

Optionen

Beschreibung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger

Ma: 8.9 N • m  Mb : 12.7 N • m MC : 18.6 N  • m
Ma: 220 mm oder weniger, Mb/Mc: 220 mm oder weniger
0~40°C, 85% RH oder darunter (nicht kondensierend)

Antriebssystem

Spiel
Material: Aluminium, hell eloxiert Grundrahmen

Zulässiges Lastmoment
Zulässige Auskragung

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Wiederholgenauigkeit

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

(mm)
 Motorlei-
stung (W) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximale Zuladung (Hinweis 1)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

B:  Bremse
HS: Home-Sensor
NM: Umgekehrte Referenzposition
R      :Motor auf entgegengesetzter Seite
SR:  Schlittenroller-Spezifikation

Code SeiteName
B 381
HS 385

Bremse 
Home-Sensor
Umgekehrte Referenzposition NM 385

R 387
SR 388

Motor auf entgegengesetzter Seite
Schlittenroller-Spezifikation



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

DC24V
Nominal:  1.3A

Spitze:  5.1A

( - )

315

345

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

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

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

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

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

ACON-SE-30I-NP-0-0

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

Passende Steuerungen

Steuerung

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

Bezeichnung Außenansicht Modell Merkmale Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauch

512 Punkte

3 Punkte

64 Punkte

1.500 Punkte

Positioniertyp, 
der die Sicherheits-

kategorie erfüllt

Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp Unterstützung 
von bis zu 512 

Positionierungs-
punkten

Passender serieller 
Kommunikations-

typ

Serieller 
Kommunikations-

typ

3-Punkt-
Pneumatik-Typ

Programmierbarer 
Typ, der bis zu zwei

Achsen steuern kann

Gleiche Steuerungs-
vorgänge wie die für
Pneumatik-Zylinder

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

offener Kollektor)

Pulstreibertyp,
der einen offenen

Kollektor unterstützt

Pulstreiber-Typ
(Spezifikation

diff. Leitungstreiber)

Pulstreibertyp,
der einen differen-

tiellen Leitungs-
treiber unterstützt

Steuerungen
Wasser-

geschützer Typ
Reinraum

-
Typ

Arm
/Flach-
Typ

Schub-
stangen-Typ

Schlitten-
Typ

Greifer
Rotation

Integrierte
Steuerung

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 
*2 Der Schlitten fährt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile 
 nicht berührt. 
 ME: Mechanischer Endpunkt SE: Hub-Endpunkt
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments
*4 Wenn die Achse nur an den dafür vorgesehenen Montagelöchern an der Oberseite des Rahmens befestigt ist, 
 kann sich der Rahmen verwinden, was abnormale Schlittenbewegungen verursacht oder Geräusche erzeugt. 
 Wenn die Montagelöcher an der Oberseite des Rahmens genutzt werden, fahren Sie einen Hub mit 200 mm 
 oder weniger. 

RCA RoboCylinder

Abmessungen
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10.2 8 R 8

4-M5, Tiefe 9
Unterseite

des Rahmens

Schlittenhöhe:53

A
ch

se
nb

re
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Offset-Referenz-
Position für Ma/Mc-Moment *3

P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)
N (Ø4 Lochabstand) 100 (Ø4 Lochabstand)

3-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

m-M5, Tiefe 8

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens
UX100P 

For position adjustment 

For position adjustment 

Ø8 Loch

Slit

Inkremental-Spezifikation 92 (131 bei Typen mit Bremse)
Absolut-Spezifikation 107 (146 bei Typen mit Bremse)

Referenz-
Fläche

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA6R    72

40
mm

52
mm

58
mm

60
mm

68
mm

73
mm

80
mm

50 100 150 200 250 300 350 400Hub

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)
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1.9
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2.5
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31
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2.7
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4
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2.9
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31
5
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3.1

450 500
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14

3.3

641.4 691.4
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31
6
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3.5

550 600
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741.4 791.4
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31
7
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3.9

Schritt-
Motor
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Sicherstellung 
100 oder mehr

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)
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Detailansicht des 

Justierschlitzes
zur Einstellung der 

Schlittenposition




