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Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

R ‘ A — R A 3 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @32 mm,
24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

W Modelispezikatonon RCA — RA3C— I — 20 — [ 11— [ ] — A1 -— L1 — [

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 Siehe Optionen
20W 5. 5mm ] ASEL SP ;’m Tabelle unten.
2.5:2.5mm M oiem
200:200 mm- XOO: Sperifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN i Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
> die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem

gewiunschten Hub ausreicht.

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

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

punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-|Steigung|___Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)]  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)

RCA-RA3C- | -20-10- -A1- - 10 4.0 1.5 36.2 10 500
RCA-RASC- | -20-5- - Al- 20 5 9.0 3.0 724 ?En;abze?,? 5 250

50 mm- Schritten)

RCA-RA3C- | -20-2.5- -Al- 25 18.0 6.5 144.8 25 125

Erklarung der Ziffern Hub Kabelldnge Optionen (Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Flansch FL 382 Spiel 0,05 mm oder weniger
Home-Sensor HS 385 Grundrahmen Material: Aluminum oberflachenbehandelt
Scharniergelenk NJ 385 Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Vordere FuBhalterung TRF 388 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
Hintere FuBhalterung TRR 389
125
RCA-RA3C




RCA RoboCylinder

Abmessungen

[Ohne Bremse]

[Mit Bremse]

M8X1.25

M26X1.5
(effektiver Gewindebereich15.5)

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

M35X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5)

(effektiver Gewindebereich16)

Hub

N
©

3

E Homej

016 ( Schubstangen-
AuBendurchmesser)

-

Kabelverbin-

Sicherstellung
von 100 oder mehr

dungsstecker *1,
Hub 49 ‘ 0 17 124.5
3 Mutter A ‘ 43 ‘
ME E ;
Home, & 2
= - S
.
<+

14 (Schlusselweite)

\ 40 (Schlusselweite)

\ 32 (Schlusselweite)
Mutter B 14

Abmessungen Mutter A

M26X1.5

Abmessungen Mutter B

Abmessungen Mutter C

= Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RA3C (ohne Bremse)

M35X1.5

§

M8X1.25

&
"H‘* 13

15.01

Hub 50 100 150 200
L 283.5 | 333.5 | 383.5 | 433.5
0 132 182 232 282
Gewicht (kg)| 07 | 08 | 09 | 1.0
RCA-RA3C (mit Bremse)
Hub 50 100 150 200
L 322.5 | 372.5 | 4225 | 472.5
0 132 182 232 282
Gewicht (kg)| 09 | 1.0 | 1.1 1.2

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung

AuBenansicht

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Referenzseite

Positioniertyp

ACON-C-20S-NP-2-0

Achsen steuern kann

| Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-punk Gleiche Steuerungs-
-Punkt- ACON-CY-205-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.7A,
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, DC24V Spitze: 5.1A
P - der einen differen- pitze: 5.
; (Spgnﬂkatlop ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstitzt
Serieller | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-205-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ j typ
Programmierbarer
Programm- " q
steuerungstyp II ASEL-C-1-20S -NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte

—315

—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R A 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @37 mm,
24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

W Modelispezifiiaoon RCA “"RA4C— I — L | — [ |- [ 1 — A1 - L1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen

. A:Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :lm Tabelle unten.
E 30: Servomotor 3: 3mm L !%/I ;’m
S o g
c= B0l 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange

£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN i Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
> die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem

gewiunschten 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). Das ist die maximale Beschleunigung.

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

punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)

RCA-RA4C--20-12--A1 —@ 12 3.0 1.0 18.9 12 600
RCA-RA4C -20-6-- Al - 20 6 6.0 2.0 37.7 6 300
RCA-RA4C-[(D)]-20-3{@)- A1 3| 120 a0 | 74 | o 3 150
RCA-RA4C-[D)]-30-12{@)- A1 {@H@)] 12 40 15 283 | et (ELCBENTES
RCA-RA4C{D)]-30-6{2)-A1{B)] 0 |6 9.0 30 | s66
RCA-RA4C-[(D)]-30-3{@)- A1 3| 180 65 | 1131

Erkldrung der Ziffern Hub Kabellange Optionen

Allgemeine Spezifikationen

m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm

m Flansch FL 382 Spiel 0,05 mm oder weniger
Home-Sensor HS 385 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Scharniergelenk NJ 385 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Vordere FuBhalterung TRF 388 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
Hintere FuBhalterung TRR 389

127
RCA-RA4C




RCA £5
RoboCylinder o8
M=

=g

Abmessungen )
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. »

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die =3

umgebenden Teile nicht beruhrt. S =

ME: Mechanischer Endpunkt s F

SE: Hub-Endpunkt M40X1.5 E]

M30X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5)

effektiver Gewindebereich19.5)

M10X1.25

(
Ohne Bremse
[ ] LA . -
3
LAJ _22 | =5
L 5
(=]
st 56 | 0 19 m =
=3 3 g Mutter A
k] =
HLW? g 36(Schlusselweite ==
ME *2 3 8 2
é—j & 8 % 52
C EHEH e e
- 7 s 2 g
Mutter 2 | - 53
=
. " o =
19(Schlusselweite) 9 10 Mutter B 16_| \47(Schlusselweite; % § 3
‘ L—J £
. S =
Kabelverbin- 5= e
dungsstecker *1 / § =
Vo =153
ge
L =%
Hub 56 | 0 _19 m =
. oW
[Mit Bremse] <] jié utter A ‘ ‘L‘\ s
ME Home, 36(Schlusselweite =
SE ME *2 S
P~ =3
) < S Q ] £ @
T 54 &L )
T Z
Mutter + z
Mutter A ‘ ‘ Abmessungen Mutter B ‘ 19(SCh|USSe|
M30X1.5 o M4oX1s weite) /{9 slﬂle MutterB/ | 1g
4 ®5’L§ 47(Schlusselweite
Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RA4C (ohne Bremse) RCA-RA4C (mit Bremse)
Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 800
8 38 ho 50 279.5 | 329.5 | 379.5 | 429.5 [ 479.5 | 529.5 3225 | 3725 | 4225 | 4725 [ 5225 | 5725
. 20W Pabcolut | 292.5 | 342.5 | 3925 | 442.5 | 4925 | 5425 . 20W Pabsolut | 335.5 | 385.5 | 435.5 | 4855 | 5355 | 5855
oW 2045 | 344.5 | 3945 | 4445 | 4945 | 5445 oW 337.5 | 387.5 | 437.5 | 487.5 | 537.5 | 587.5
ungen Mu
o Absolut | 307.5 | 357.5 | 407.5 | 457.5 | 507.5 | 557.5 Absolut | 350.5 | 400.5 | 450.5 | 500.5 | 550.5 | 600.5
& 0 137 | 187 | 237 | 287 | 337 | 387 0 137 | 187 | 237 | 287 [ 337 | 387
M10X1.25 o 67.5 1105
= 20W 20W
m Absolut 80.5 m Absolut 123.5
% 82.5 125.5
W W
SOW I psolut 95.5 SOW I bsolt 138.5
JQL 17, Gewicht (kg) 1112|1415 |17 ] 18 Gewicht (kg) 13 [ 14 | 16 [ 17 | 19 | 20

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp e ACON-C-20I-NP-2-0
ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-201-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
20W
3-punkt- [ ACON-CY-201-NP-2-0 ‘/G;f;;';zit;ﬁ':’d“lzgfzr 3 Punkte Ratingz 13A,
Pneumatik-Typ ACON-CY-30KNP-2:0 Pneumatik-Zylinder Peak:5.1A —315
iber- Pulstreibertyp, DC24V
Puslstrel‘lrt:(er‘Typ - ACON-PL-20I-NP-2-0 der einen differen-
 (Sperifikation o ACON-PL-301-NP-2-0 tiellen Leitungs- 30w
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt ) Rating: 1.3A,
Pulstreiber-Typ ACON-PO-201-NP-2-0 Pulstreibertyp, Peak:5.1A
(Spezifikation der einen offenen
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller - ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P - -C-1- _NP-2-
rograrmm I ASEL-C-1 20% NP-2-0 Typ,der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
ERP MDA Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

e | 28




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R A 3 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @32 mm,
24-V Servomotor, Einbaumotor-(direkt gekoppelt)-Spezifikation

MW Modelispezikatoon RCA — RA3D— I - 20 — [ 1— [ ] — A1 - L1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

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 Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
E 25:25mm ! D BEm
S o DL M :5m
L= 200:200 mm XOO: Speifizierte Lange

] (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=)
=
S
S
H
b7
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
JN s Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
Q » die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewiinschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
punkte wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt, auBer in Bewegungsrichtung.
(4) Beachten Sie, daB fur die Einbaumotor-Spezifikation keine Bremse erhaltlich ist.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-|Steigung|___Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)]  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RA3D- | -20-10- -Al- - 10 4.0 15 36.2 10 500
50 ~ 200
RCA-RA3D- | -20-5- - Al- 20 5 9.0 3.0 724 (Angabe in 5 250
50 mm- Schritten)
RCA-RA3D- | -20-2.5- -Al- 25 18.0 6.5 144.8 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montageful3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Scharniergelenk NJ 385 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Vordere FuBhalterung TRF 388 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Hintere FuBhalterung TRR 389 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

A\
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[Ohne Bremse]

M8X1.25

(effektiver Gewindebereich16)

M26X1.5

(effektiver Gewindebereich15.5)

SE: Hub-Endpunkt

M35X1.5

effektiver Gewindebereich17.5)

7 32

Abmessungen Mutter A

Abmessungen Mutter B

Abmessungen Mutter C

dungsstecker *1 7

RCA H
RoboCylinder =8
= @

S =

Abmessungen =

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 2

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten o=

die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=

ME: Mechanischer Endpunkt =

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

M26X1.5 o - RCA-RA3D (ohne Bremse)
0 ; Hub 50 100 150 200
- L 264.5 | 314.5 | 364.5 | 414.5
0 132 182 232 282
Gewicht (kg) | 0.7 | 08 | 09 | 10

Das RCA-RA3D Modell

ist nicht mit Bremse erhaltlich.

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp - ACON-C-20S-NP-2-0
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
u y ACON-CY-20S-NP-2-0 vorginge wie die fir 3 Punkte 315
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder |
- Nominal: 1.7A,
Pulstreiber-Typ d eﬁ‘:elisr:reer:%?frftgr%n- DCaav Spitze:5.1A
; (Spgnﬂkatlop P ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstutzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller " | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-205-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
' Programmierbarer
P .
et I ASEL-C-1-205-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei [SCEEDRE —HE
gstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RA3D 1 3
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R A 4 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @37 mm,
24-V Servomotor, Einbaumotor- (direkt gekoppelt-) Spezifikation

W Modelispezifiiaoon RCA "RA4D— 1 — L | — [ |- [ | — A1 - L1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen

. A:Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :lm Tabelle unten.
E 30:Servormotor 3: 3mm L !%/I : ;’m
S o g
c= B0l 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange

£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN i Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
> die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem

gewiunschten 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). Das ist die maximale Beschleunigung.

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

punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)

RCA-RA4D--20-12--A1 —@ 12 3.0 1.0 18.9 12 600
RCA-RA4D{®D)] -20-6(@)- A1 {®H@) 20 | 6 6.0 20 | 877 6 300
RCA-RA4D-[(D)]-20-3{@)- A1 3| 120 a0 | 74 | o 3 150
RCA-RA4D-[(D)]-30-12{@)- A1 {®H@) 12| 40 15 | 283 | loeen (Einheit: mm/s)
RCA-RA4D{D)] -30-6{2)-A1{B)] 0 |6 9.0 30 | s66
RCA-RA4D-(D)]-30-3{@)- A1 3| 180 65 | 1131

Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen

Allgemeine Spezifikationen

m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montageful3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10

Flansch FL 382 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm

m Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Scharniergelenk NJ 385 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Vordere FuBhalterung TRF 388 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Hintere FuBhalterung TRR 389 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

T 3 1
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RCA RoboCylinder

Abmessungen

[Ohne Bremse]

M10X1.25

(effektiver Gewindebereich20;

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

M40X1.5

MOX1-5 (effektiver Gewindebereich19.5)

(effektiver Gewindebereich17.5)

L
Hub 56 0 19 m
|_3 3 Mutter A 47(Schlusselweite)
ME, ;;Home 36(Schlusselweite
SE ME/ T
™ 3 eE
[se] E
g = il
- - __ 1 _ - ] S .
-— §.
ala E
) Mutter ‘ i | z
. " 2€
19(Schlusselweite, 9 10 Mutter B 1 ; Ss
T ‘@‘ k=]
$3
Kabelverbin- £<
dungsstecker *1 @8

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen Mutter A

M30X1.5

Abmessungen Mutter B

M40X1.5

RCA-RA4D (ohne Bremse)

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
257.5| 307.5| 357.5 | 407.5| 457.5 | 507.5
= . 20W Pabsolut | 270.5] 3205 | 3705 | 4205 | 4705 | 5205
(]
M10X1.25 = o 272.5| 3025 | 3725 | 4225 | 4725 | 5225
Absolul | 285.5| 3355 | 385.5 | 4355 | 4855 | 5355
% 0 137 | 187 | 237 | 287 | 337 | 387
. 455
20W
g Absolut 58.5
m
o 17 — 60.5
Absolut 735

Gewicht (kg) 1] 12 13 ] 15| 16| 18

Das RCA-RA4D Modell
ist nicht mit Bremse erhaltlich.

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansicht Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp 3 ACON-C-20I-NP-2-0
ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-201-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
" Gleiche Steuerungs 20w
3-Punkt- ACON-CY-20I-NP-2-0 Ml Nominal: 1.3A,
- _CY-30-NP-)- vorgénge wie die fiir 3 Punkte inal
Pneumatik-Typ i ACON-CY-30I-NP-2-0 Preumatik-Zylinder Spitze:5.1A —315
iber- Pulstreibertyp, DC24V
Puslstrellfl;er'Typ . ACON-PL-20I-NP-2-0 der einen differen-
 (Sperifikation ACON-PL-301-NP-2-0 tiellen Leitungs- 30w
diff. Leitungstreiber) il treiber unterstiitzt ) Nominal:1.3A,
"
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller " | ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
_ | Programmierbarer
Programm ASEL-C-1-20D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
ST ASEL-C-1-30D-NP-2:0 Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R A 3 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @32 mm,
24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

W Modelispezifkatoon RCA — RA3R— I — 20 — [ 11— [ ] — A1 -— L1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

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 Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
S 25:25mm ! > sdm
S o e L M :5m
< E'- 200:200 mm XOO: Spezifizierte Lange

£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=)
=
S
S
H
b7
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN i Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
S » die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewiunschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
punkte wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt aus irgendeiner anderen als der
Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-|Steigung|___Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)]  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RA3R-  -20-10- (D) - A1- [@)] - 10| 40 15 | 362 10 500
50 ~ 200
RCA-RASR- | -20-5- - Al- 20 5 9.0 3.0 724 (Angabe in 5 250
50 mm- i
RCA-RA3R- | -20-2.5- - Al- 25 18.0 6.5 144.8 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Ruckseitige Montageplatte RP 387 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Flansch FL 382 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Home-Sensor HS 385 Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Scharniergelenk NJ 385 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Umgekehrte Referenzposition NM 385 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
Vordere FuBhalterung TRF 388
Hintere FuBhalterung TRR 389

A\

3 3 RCA-RA3R



RCA RoboCylinder

Abmessungen

[Ohne Bremse]

[Mit Bremse]

M8X1.25

(effektiver Gewindebereich16)

M26X1.5

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

M25X1.5

effektiver Gewindebereich15.5) (effektiver Gewindebereich15.5)

Mutter A ‘

‘ Abmessungen Mutter B ‘ [ [ PR

M8x1.25

15.01

-]
S§E
]
22 Kabelverbin-
32(Schlusselweite 5% dungsstecker *1
Mutter mg i & a .
7777”7‘677&{”777” Mutter A
14(Schlusselweite) o
Mutter 1 ! ;r_
1 0|
— 0 8
- - L
j o M8 Tiefe 15
ME Hom
SE/ | ME*2 8 10
Hub 49 0 31
P
124.5 25
43
32(Schlusselweite; .
S2(Schitoseluete) Mutt )r A Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
3 &l M RCA-RA3R (ohne Bremse)
I - 1 Y I | | 1R utter A o
14(Schlusselweite . u ORI TOOK [ 150N [ 200
L 218 | 268 | 318 | 368
— y 0 120 | 170 | 220 [ 270
] = P 1165
— e T ’ 177 Gewioht (kg) | 08 | 09 | 10 | 1.
L } U RCA-RA3R (mit Bremse)
ME, Home%’ Hub 50 | 100 | 150 | 200
SE/ | ME*2 8 10 L 218 | 268 | 318 | 368
) [) 120 | 170 | 220 [ 270
Hub 49 31 P 155.5
. .
Gewicht (kg) | 10 | 11 | 12 | 13

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp 3 ACON-C-20S-NP-2-0
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
u y ACON-CY-20S-NP-2-0 vorginge wie die fir 3 Punkte 315
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder |
- Nominal: 1.7A,
Pulstreiber-Typ d eﬁ‘:elisr:reer:%?frftgr%n- DCaav Spitze:5.1A
; (Spgnﬂkatlop P ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-205-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P -
et I ASEL-C-1-205-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei [SCEEDRE —HE
gstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Ty

=
=]
S o
cg
£
£
=4

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

R ‘ A — R A 4 R RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung, Achsdurchmesser @37 mm,
24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

B Modelispezifikaonen RCA — RA4R — | — | | - | | - | | - A1 - I:l - I:l

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen
A: Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :lm Tabelle unten.
30: Servomotor d S :3m
b 3: 3mm
30W " ML comi
300:300 mm XOO: Speifizierte Lange
(Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
UN i Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
» die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem

gewiunschten 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). Das ist die maximale Beschleunigung.

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

punkte

Bewegungsrichtung.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)

RCA-RA4R--20-12--A1 —@ 12 3.0 1.0 18.9 12 600
RCA-RA4R{(D)]-20-6{@)- A1{3) 20 | 6 6.0 20 | 877 6 300
RCA-RA4R-[(D)]-20-3{@)- A1 3| 120 a0 | 74 | o 3 150
RCA-RA4R-(D)]-30-12{@)- A1 {®H@) 12| 40 15 | 283 | loeen (Einheit: mm/s)
RCA-RA4R{(D)]-30-6-(@)- A1{B) 0 |6 9.0 30 | s66
RCA-RA4R-(D)]-30-3{@)- A1 3| 180 65 | 1131

Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen

Optionen Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Ruckseitige Montageplatte RP 387 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Montagefu3 FT 384 Spiel 0,05 mm oder weniger
Flansch FL 382 Grundrahmen Material: Aluminium oberflachenbehandelt
Home-Sensor HS 385 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Scharniergelenk NJ 385 Schubstangen-Rotationsspiel +1,0°
Umgekehrte Referenzposition NM 385 ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
Vordere FuBhalterung TRF 388
Hintere FuBhalterung TRR 389
135
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RCA RoboCylinder

Abmessungen

M30X1.5

M10X1.25
(effektiver Gewindebereich20)

1 ) . M30X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5) (effektiver Gewindebereich17.5

[Ohne Bremse]

Sicherstellung
on 100 oder mehr

Mutter A

Mutter A

Kabelverbin-
dungsstecker *1
-
g ol
Hub B 25 8
3 58 Mutter A’ +— - — St
7 B 36(Schlussel- 2
ME SE Home E 2‘,,5): weite) § ®
s2
=
R —
Mutter|B
19(Schlusselweite
9 __[10|
56 0
L
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel
an. Details der Kabel siehe Seite 324.
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt
zum ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht
beruhrt. Hub 55 ; %
ME: Mechanischer Endpunkt 3 3 g8 7 % L
SE: Hub-Endpunkt 22 &
: ME/|NSE Home/| W *2 ZisMutter A E
=2
= d
R —
Mutter|B
19(Schlusselweite! 36(Schlusselweite
10
Mutter A ‘ ‘ Mutter B ‘ 2 I J'
56 [ | 33
p=d L
M10X1.25 2
Ji

M10X1.25 Tiefe 18

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RA4R (ohne Bremse)

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
. 20W Pabsolut | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
ow 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
Absolit | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
0 125 | 175 | 225 | 275 | 325 | 375
Inkremental 67.5
20W
m . Absolut 80.5
— 82.5
Absolut 955
20W Inkremental 100.5
. Absolut 1135
— 1155
Absolut 128.5
Gewicht(kg) | 12 | 14 | 15 | 17 | 18 | 20

RCA-RA4R (mit Bremse)

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
L 2OW Pahcot | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
o 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
Absolut | 234 | 284 | 334 | 384 | 434 | 484
0 125 | 175 | 225 | 275 | 825 | 375
1105
o 20W I ol 1235
1255
30w
Absolut 138.5
oW 1435
P Absolut 156.5
30w 156.5
‘Absolut 1715
Gewicht(kg) | 14 | 16 | 17 | 19 | 20 | 22

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Modell

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

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

DC24v

ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-20-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
. ~ v ACON-CY-201-NP-2-0 Gleiche Steuerungs-
P ; Pur:'klf-T ACON-CY-30I-NP-2-0 vorgange wie die fiir 3 Punkte
neumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
iber- Pulstreibertyp,
Pg;terzeiﬁzzigp - ACON-PL-20I-NP-2-0 dsr ﬁinelrj (_1tifferen-
. - " ;- -PL-30]-NP-2- iellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) AN ET RN P2 treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ ACON-PO-201-NP-2-0 Pulstreibertyp,
(Spezifikation der einen offenen
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller - ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P - -C-1- -NP-2-
steLloegllrLar:11 :: p I AEELE ! 20% NE 20 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
e RIS ORNP2Y Achsen steuern kann

Referenzseite
20W
Nominal: 1.3A,
Spitze:5.1A —315
30w
Nominal: 1.3A,
Spitze:5.1A
—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RA4R 1 3
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G S 3 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
Achsdurchmesser @32 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

M Vodelispezifikaonen RCA “RGS3C— I - 20 — [ J— [ 1 - a1 - [J1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

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 Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
g 25:25mm ! > sdm
S o St M :5m
< E- 200:200 mm- XOO: Spezifizierte Lange

E (Angabein 50 mm- Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=
s
@
s
]
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlnschten Hub ausreicht.
unkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
B wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung| _Maximale Zuladung | Wirksame | Hub ity 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGS3C- | -20-10-[D)] - A1- [@)] - 10| 40 12| 362 10 500
50 ~ 200
RCA-RGS3C- | -20-5-[(D)] - A1- 20 | 5 9.0 27 | 724 | el 5 250
50 mm- Schri
RCA-RGS3C- | -20-2.5-|(D)] - A1- 25 | 180 62 | 1448 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Einzelfuhrung @8mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA RoboCylinder

Abmessungen

[Ohne Bremse]

[Mit Bremse]

der FUhrungs-

@16 (AuBendurch-

messer

gs-

(AuBendurch-
messer der Fuhrun

Schubstange)

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.

ME: Mechanischer Endpunkt

SE: Hub-Endpunkt

20

M35X1.5

|
Ll oo

12 Hub

e

15(-Hubs65)|

ME

Home
Uberhang bei Ausfahren bis zur Position SE

8

17 85.5

L
[]

53 _ 62(=Hub+12) 5

Halterung B

% sf{ E |
+ | 'g
‘40(Schmsselﬁ s
32(Schlusselweite) weite B
s
8

(effektiver Gewindebereich17.5)

von

Mutter B W <
Kabelverbin-

\.dungsstecker *1

8

17, 124.5

14(Schli

\ Halterung A \

Halterung B

%
ZE VRN

L
[}
53 62(=st+12) 5

= _|14|_ 43

=

Halterung B

32(Schlusselweite)

SRS
<
\ 40(Schlusselweite)

Mutter B

[ Abmessungen Mutter A |

[ Abmessungen Mutter 8 |

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RGS3C (ohne Bremse)

Hub 50 100 150 200

L 277.5 | 327.5 | 377.5 | 427.5

0 140 190 240 290
Gewicht (kg)| 0.9 | 1.1 12 | 1.3

RCA-RGS3C (mit Bremse)

Hub 50 100 150 200

L 316.5 | 366.5 | 416.5 | 466.5
0 140 190 240 290
Gewicht (kg) | 1.1 1.3 | 14 | 15

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale
Positioniertyp 3 ACON-C-20S-NP-2-0
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punk " Gleiche Steuerungs-
-Punkt- ACON-CY-205-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
Pulstreiber-Typ de[?"elisrfreer:%?f'fteyr%n
; (Spgziﬂkatiop P ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstutzt (-)
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstitzt
Serieller N Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-205-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P -
st I ASEL-C-1-205-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1300 vl 2
gstyp
Achsen steuern kann

DC24v

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Nominal: 1.7A,
Spitze:5.1A

—315

Referenzseite

—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

= R ‘ A — R G S 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
ES et
= Achsdurchmesser @37 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation
)
MW wodelspezifkationn RCA “RGS4C— | -~ [ ] - 1—- [ - a1 - [ 1 — []
Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen
. A:Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :lm Tabelle unten.
S 30: Servomotor 33 L S :3m
S o : 5 St M :5m
L= B0l 300:300 mm XOO: Sperifizierte Lange
£ = (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
=4 * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

=
> S
==
[
=]
oc

Reinraum-
Typ

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=
H
s
]
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewiunschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
punkte wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGS4C-[(D]-20-12{@)- A1 @@ 12| 30 05 | 189 12 600
RCA-RGS4C{®)]-20-6 (@)A1 {@H@| | 20 | 6 6.0 15 | 377 6 300
RCA-RGS4C- -20-3- - A1 3 12.0 3.5 75.4 3 150
CA-RGS4C-[D]-20-3- () 50 ~ 300
_ _ 2010 L | (Angabe in (Einheit: mm/s)
RCA-RGS4C 30-12 Al @ i Gl 1 =38 50 mm- Schritten)
RCA-RGS4C{(D)]-30-6-(@)- A1{3) 3 | 6 9.0 25 56.6
RCA-RGS4C-[(D]-30-3- @) At 3| 180 60 | 1131
Erklérung der Ziffern [D] Hub Kabellinge [®) optionen
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Einzelfuhrung @10mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA RoboCylinder

Abmessungen

[Ohne Bremse] ‘FL

©20 (AuBendurch-
messer der FUhrungs-

messer der FUhrungs-

@10 (AuBendurch-
Schubstange)

N

2

M40X1.5

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(effekti\}er Gewindebereich19.5)

i
|
|
[N}
i
|
,

[
ME || SE Home|| ME*2
=
Hub _|_ 41 4(=Hub+74)\

JH

Hub

==

Inkremental-Spezifikation @42
Absolut Spezifikation @48

Home
Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE
L
9 [) 19 m
63 1(=Hub+11 16,
-
=
=
H 8 8 /]
=S ba A -
+ ) mé
36(Schlussel- S el Sc
we(ite Mutter, 47(.Schlusselg&’/ é £
23
o
;}E& | 3
Kabelverbin- =
L \.dungsstecker *1
9. 19 m
63 61(=Hub+11) __[16] 47
-
B ' g :
s B iR OR S
+
36(Schlussel- - =
we(ite Mutter, \ 47(Schlussel- &
weite 5
Halterung B g
\ 2
53
=2
‘ ‘ Abmesst Mutter B
M30X1.5 2 _M40X1.5 2
% g
‘-HE [10 50

[l Dimensions and Gewicht by Hub
RCA-RGS4C (ohne Bremse)

Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
2725 | 322.5 | 372.5 | 422.5 | 472.5 | 5225
. 20W Pabsolut | 285.5 | 335.5 | 385.5 | 435.5 | 4855 | 5355
2875 | 337.5 | 3875 | 437.5 | 487.5 | 5375
SOW =absolut | 3005 | 3505 | 4005 | 4505 | 5005 | 5505
0 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
675
m L Absolut 80.5
— 82.5
Absolut 955
Gewicht(kg) | 1.5 | 16 | 18 [ 20 | 22 [ 24
RCA-RGS4C (mit Bremse)
Fub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
3155 | 3655 | 415.5 | 465.5 | 5155 | 565.5
L 20W [Pabsolut | 328.5 | 3785 | 4285 | 4785 | 5285 | 5785
o 330.5 | 380.5 | 430.5 | 480.5 | 530.5 | 580.5
Absolut | 3435 | 393.5 | 443.5 | 493.5 | 543.5 | 5935
0 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
20W Inkremental 110.5
m Absolut 123.5
1255
sow Absolut 138.5
Gewicht (kg) 17 | 18 | 20 [ 22 | 24 | 26

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung

Positioniertyp

AuBenansi

Modell

ACON-C-20I-NP-2-0
ACON-C-30I-NP-2-0

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Achsen steuern kann

Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-20-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfillt
. . r ACON-CY-201-NP-2-0 Gleiche Steuerungs-
3 Pun_kkt ACON-CY-30-NP-2-0 vorginge wie die filr 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder
o Pulstreibertyp,
P(”S';‘erzei#fa;igp _ ACON-PL-201-NP-2-0 der einen diferen-
N . . - -P| - - By W lellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) RO P2 treiberunterst%tzt (-)
Pulstreiber-Typ ACON-PO-201-NP-2-0 Pulstreibertyp,
(Spezifikation der einen offenen
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller - ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P - -C-1- -NP-2-
rogramm: ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp ASEL-C-1-30(D-NP-2-0

DC24v

Referenzseite
20W
Nominal: 1.3A,
Spitze:5.1A —315
30w
Nominal: 1.3A,
Spitze:5.1A
—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G S 3 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
Achsdurchmesser @32 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

W Vodelispezifikaonen RCA "RGS3D~ I - 20 — [ J— [ 1 - a1 - [ — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

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 Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
S 25:25mm ! > sdm
S o e L M :5m
< E- 200:200 mm XOO: Spezifizierte Lange

£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=
s
@
s
]
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Q UN i Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
> die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlnschten Hub ausreicht.
unkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
B wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGS3D- | -20-10- (D] - A1- [@)] - 10 40 12 | 362 10 500
50 ~ 200
RCA-RGS3D- | -20-5-[(D)] - A1- 20 | 5 9.0 27 | 724 | el 5 250
50 mm- Schri
RCA-RGS3D- | -20-2.5-|(D) - A1- 25 | 180 62 | 1448 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montageful3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fiuhrung Einzelfuhrung @8mm
Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA RoboCylinder

Abmessungen

[Ohne Bremse]

375
46

24

gs-

messer der Fhrun

@16 (AuBendurch-
Schubstange)

gs-

messer der Fuhrun
Schubstange)

i

@8 (AuBendurch-

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

<

M35X1.5
(effektiver Gewindebereich 17.5)

. =1
T ,
ME SE Home || ME*2
3 3 12] Hub 3
Hub 35 115(=Hub+65)\ ME
‘ Home
Uberhang bei Ausfahren bis zur Postion SE
L
18 |- 0 17 66.5
53 62(=Hub+12
114
- et
It TL{)
el el
Q
S e R L
+ S _
J4ﬁ(s hi ‘ 22
32(Schlissel- chiusse 53
weite) weite) £ g
£8
Nut B £2
Halterung B 3 W ]
Kabelverbin-

Halterung A

6-M4 through

@
L4 ©

el e

30

Halterung B

\dungsstecker *1

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen Mutter A

Abmessungen Mutter B ‘ RCA-RGS3D (ohne Bremse)

M26X1.5

Hub 50 [ 100 | 150 | 200

L 258.5 | 308.5 | 358.5 | 408.5
[ 140 | 190 | 240 | 290
Gewicht (kg)| 0.9 | 11 | 12 | 13

Das RCA-RGS3D Modell
ist nicht mit Bremse erhaltlich.

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenans Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp 3 ACON-C-20S-NP-2-0
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
u y ACON-CY-20S-NP-2-0 vorginge wie die fir 3 Punkte 315
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder |
- Nominal: 1.7A,
Pulstreiber-Typ d eﬁ‘:elisr:reer:%?frftgr%n- DCaav Spitze:5.1A
; (Spgnﬂkatlop P ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller " | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-205-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
' Programmierbarer
P .
et I ASEL-C-1-205-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei [SCEEDRE —HE
gstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RGS3D 1 I

funiana)g
apaubaju)

dip
-uspiyIs

=
=
=25
=
&
(=]
=

diy uolejoy
-Jasseyl  -wneluidy  18jialy

dAy 1azynyasah

uabunianajg




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G S 4 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Einzelfuhrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

W Modelspezifikatonon RCA "RGS4D— | - 20 — [ 1— [ ] — A1 -— L1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen

. A:Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :lm Tabelle unten.
E 3R: Servomotor 3: 3mm L il ;’m
S o g
c= B0l 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange

£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=
s
@
s
]
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Q UN i Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
> die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlnschten Hub ausreicht.
unkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
B wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGS4D--20-12--A1 -@ 12 3.0 0.5 18.9 12 600
RCA-RGS4D- -20-6--A1 - 20 6 6.0 1.5 37.7 6 300
RCA-RGS4D-[(D]-20-3- (@) A1 {@H@) 3| 120 s | 74 | oo 3 150
(Angabe in (Einheit: mm/s)
RCA-RGS4D-[(D)]-30-12 (@] A1 {®){@)] 12 40 10 | 283 | oo
RCA-RGS4D-{(D)]-30-6-{@]- A1 {BH@] | 30 | & 90 25 | 566
RCA-RGS4D-[(D]-30-3-[@)- A1{@)] 3| 180 60 | 1131
Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montageful3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fiuhrung Einzelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA £5
RoboCylinder =8
g
Abmessungen )
) ) 2
= 35 @
e e 22 =
Qo Qo
285 8 s MOX15 .
<4 <34 (effektiver Gewindebereich19.5)
=1 2>
W5 285
QEn QEn

| L —"

[Ohne Bremse] _—

ME || SE Homel|| ME*2
3 [ 3 11 st

124(=Hub+74)

=
=
=25
=
&
(=]
=

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der
Kabel siehe Seite 324. Hub 41

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten
Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht

|~
c
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@
=2
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>
o
@,
>
c
[}
)
=
@
=3
o
"
N
<
o
o
@
&
=}
%)
m
uoljejoy
1818319

beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt L
SE: Hub-Endpunkt 0 19
63 _1_61(=Hub+11 16, g’
\ - i =2
R SE
> I N ——
© © v
0 3 © - .
| O © ™~ o @
| 0| ™ < o | o1 ]: g g N g =
H L - —-—2 Gt = o1 =
e ER =g
| <> = =
9 4 = | 36(Schlussel- \ 47(Schlussel g =
jﬂ " i weite) Mutter B, ) 3 § -
12 @
a0 \Halterung B 2 % s
50 L8 S
Kabelverbin- =
=

\_dungsstecker *1

[ HalerungB_| .
4M5 y B Abmessungen und Gewicht pro Hub
G hrough - Abmessungen Mutter 4| Abmessungen Mutter | RCA-RGS4D (ohne Bremse)
/ }3) Hub 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 [ 300
. 2 o M30X1.5 X1.5 T 250.5| 300.5| 350.5 | 400.5| 450.5 | 500.5
S Lol 95 ; ! L Absolut | 263.5| 3135 363.5 | 413.5| 4635 | 5135
5 ¢ @) @ = 30W 265.5( 315.5| 365.5 | 415.5| 465.5 | 515.5
= 5 o Absolut | 278.5| 328.5| 378.5 | 428.5 | 4785 | 5285
S - N [] 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
T 20 45.5
L;)l L(_)lij 8 o T 58.5
m 30w 60.5
Absolut 73.5
Gewicht (kg) 13 ] 15 [ 17| 19 ] 21 ] 23
Das RCA-RGS4D Modell
ist nicht mit Bremse erhaltlich.
Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp a4 ACON-C-201-NP-2-0
1 ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-201-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
" Gleiche Steuerungs 20w
3-Punkt- ACON-CY-20I-NP-2-0 Ml Nominal: 1.3A,
i _V_201-NP_9 vorgénge wie die fiir 3 Punkte o
Pneumatik-Typ i ACON-CY-30I-NP-2-0 Preumatik-Zylinder Spitze:5.1A —315
iber- Pulstreibertyp, DC24V
Puslstrellft;er'Typ o ACON-PL-20I-NP-2-0 der einen differen-
 (Sperifikation ACON-PL-301-NP-2-0 tiellen Leitungs- 30w
diff. Leitungstreiber) il treiber unterstiitzt (-) Nominal: 1.3A,
"
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller | ACON-SE-20-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
~ Programmierbarer
Programm ASEL-C-1-20D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
steuerungstyp ASEL-C-1-30 D-NP-2-0 Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G D 3 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @32 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

W Vodelispezifikaonen RCA "RGD3C- I - 20 — [ J— 1 - a1 - [J1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

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 Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
S 25:25mm ! > sdm
S o e L M :5m
< E- 200:200 mm XOO: Spezifizierte Lange

£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=)
E]
S
s
]
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewiunschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
punkte wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD3C- | -20-10-[D)] - A1- [@)] - 10| 40 12| 362 10 500
50 ~ 200
RCA-RGD3C- | -20-5-[(D)] - A1- 20 | 5 9.0 27 | 724 | el 5 250
50 mm- i
RCA-RGD3C- | -20-2.5-(D| - A1- 25 | 180 62 | 1448 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Doppelfuhrung @8mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA H
RoboCylinder =8
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Abmessungen )
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 2

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten o=

die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=

ME: Mechanischer Endpunkt =

SE: Hub-Endpunkt

1) 1)
[=)] (=2
£5 ]
62 $2
D~ S0~
SIL D St
§z2 ]
oS &8s 20
[Ohne Bremse] 52 22 M35X1.5
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Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
Halterung A Halterung B RCA-RGD3C (ohne Bremse)

& [$ Hub 50 [ 100 | 150 | 200

2 L 2775 | 3275 | 377.5 [ 427.5

w3 0 140 | 190 | 240 | 290
f Gewicht (kg) | 1.1 12 | 14 | 15

: RCA-RGD3C (mit Bremse)

< Hub 50 [ 100 | 150 [ 200
12 L 316.5 | 366.5 | 416.5 | 466.5

8| 140 | 190 | 240 | 290

Gewicht(kg) | 1.3 | 14 | 16 | 1.7

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi

Modell

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Positioniertyp 3 ACON-C-20S-NP-2-0
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-punk Gleiche Steuerungs-
-Punkt- ACON-CY-205-NP-2-0 vorgénge wie die fiir 3 Punkte
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder |
Nominal: 1.7A,
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp, DC24V Spitze:5.1A
(Spezifikati - der einen differen- pitze:>.
; pgnﬂkatlop ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstitzt
Serieller | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-2015-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P -
et I ASEL-C-1-205-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
gstyp
Achsen steuern kann

Referenzseite

—315

—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RGD3C 1 I




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G D 4 ‘ RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

W Modelispezifikatonon RCA “RGD4C— | - 20 — [ 11— [ ] — A1 - L1 — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

Baureihe — Typ — Enkoder-Typ—  Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
I: Inkremental  20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N  :Kein Kabel Siehe Optionen

. A:Absolut 20W 6: 6 mm ASEL P :lm Tabelle unten.
E 30: Servomotor 3: 3mm L il ;’m
S o g
c= B0l 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange

£ (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
<< * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=
@
s
]
(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlnschten Hub ausreicht.
unkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
B wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD4C-[(D]-20-12{@)]- A1- @@ 12| 30 05 | 189 12 600
RCA-RGD4C-[D)]-20-6{2)- A1-[@H@] | 20 | 6 6.0 15 | 877 6 300
RCA-RGDA4C-((1)|-20-3-(2)|- A1- 3 12.0 35 75.4 3 150
CA-RGDA4C-(D]-20-3{2) 50 ~ 300
(Angabe in Einheit: mm/s
RCA-RGD4C-[1)]-30-12{@)]- A1-[@{@)] 12| 40 10 | 283 | neSanrten ( )
RCA-RGDA4C-[(D]-30-6{2)- A1-[3)] 0 |6 9.0 25 | 566
RCA-RGDA4C-{(D)]-30-3{@)]- A1-[@)] 3 | 180 60 | 1134
Erklarung der Ziffern Hub Kabellange Optionen
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Bremse B 381 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Montagefu3 FT 384 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Home-Sensor HS 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Hintere FuBhalterung TRR 389 Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°
ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA -
RoboCylinder =8
g
Abmessungen )
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 2
*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten o=
die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=
- " ME: Mechanischer Endpunkt &
Ll g SE: Hub-Endpunkt T
3B z 3 22
i 32 M4OX1.
25 22 (effektlver Gewindebereich19.5)
Il 2
§|¢ 825 )
.
[Ohne Bremse] T [; —
=
ME || SE Home|| ME *2 4/(bchlﬂsseIEE]/ £ =5
Jn Hub _|| 3 \welte) R 5
=1 s3 o
124(=Hub+74), e W £8 s
Home Kabelverbin- >

Uberhang bei Ausfahren dun sstecker *1

bis Zur Postion SE

H=®
—_
o @
S5
S=

Inkremental-Spezifikation @42
9_ 0 19 m Absolut Spezifikation @48
63 1(=Hub+1 16 52.8
- 1 g
—_ =
weite) N e §3
—T— =
[ ﬁ g V] __ = 3
K . =
L[ 8 =
=
’ I —— Mutter B E‘&
Z g
S 36(Schiusselweite) Il Abmessungen und Gewicht pro Hub =
) \Halterung B L RCA-RGDA4C (ohne Bremse) )
[Mit Bremse] . 0 o Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 2
= m 2725 | 3225 | 3725 | 42255 | 472.5 | 522.5 =
63 1(=Hub+1 16, 20W S
Halterung A ; 0 Absolut | 2855 | 335.5 | 385.5 | 435.5 | 4855 | 535.5 =
LA - oW 287.5 | 337.5 | 387.5 | 437.5 | 487.5 | 537.5 =
19(Schiusselweite) | |1 — —} 47 Absolut | 300.5 | 350.5 | 400.5 | 450.5 | 500.5 | 550.5
EE— 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
5
S -1 N I | SO e S 20W 725
A g " Absolut 80.5
S 30W 525
- —f-———-—1 \MutterB 52 Absolut 95.5
g n
6(Schiisselwete §§ Gewicht (kg) 18 | 20 | 22 | 24 | 26 | 28
\Halterung B <3 RCA-RGDAC (mit Bremse)
23
Halterung A \ \ Halterung B %‘_g Hub 50 100 150 | 200 | 250 300
£2 W 3155 | 365.5 | 415.5 | 465.5 | 515.5 | 565.5
L 2OW ["absolut | 3285 | 3785 | 4285 | 4785 | 5285 | 5785
0w 330.5 | 380.5 | 430.5 | 4807.5 5305 | 580.5
Matera | P Absolut | 343.5 | 393.5 | 443.5 | 4935 | 5435 | 593.5
145 | 195 | 245 | 295 [ 345 | 395
M30X1 5 oF M40X1.5 g 5
110.5
20W
m Absolut 123.5
125.5
30W
3g Absolut 138.5
Gewicht (kg) 20 | 22 [ 24 | 26 [ 28 | 30

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenansi Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp 3 ACON-C-20I-NP-2-0
ACON-C-301-NP-2-0 Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-201-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
" Gleiche Steuerungs 20w
3-Punkt- ACON-CY-20I-NP-2-0 Ml Nominal: 1.3A,
- _CY-30-NP-)- vorgénge wie die fiir 3 Punkte inal
Pneumatik-Typ i ACON-CY-30I-NP-2-0 Preumatik-Zylinder Spitze:5.1A —315
iber- Pulstreibertyp, DC24V
Puslstrel‘lrt:(er‘Typ . ACON-PL-20I-NP-2-0 der einen differen-
 (Sperifikation o ACON-PL-301-NP-2-0 tiellen Leitungs- 30w
diff. Leitungstreiber) il treiber unterstiitzt ) Nominal:1.3A,
"
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller - ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
~ Programmierbarer
Programm ASEL-C-1-20D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte —345
ST ASEL-C-1-30D-NP-2:0 Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RGDA4C 1 I




RCA RoboCylinder

Integrierte
Steuerung

R ‘ A — R G D 3 D RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @32 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

W Vodelispezifikaonen RCA RGD3D~ I - 20 — [ J— [ 1 - a1 - [ — [

=

5]
ES
=~
[X]
2]

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 Siehe Optionen

A 20W 5 5mm ASEL P :Im Tabelle unten.
S 25:25mm ! > sdm
S o e L M :5m
< E- 200:200 mm XOO: Spezifizierte Lange

£ (Angabein 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
= * Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

Greifer
Typ Rotation

Reinraum-

Wasser-
geschiitzer Typ

=
®
=
s
@
s
]
ON = (1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Q Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
> die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem
gewlnschten Hub ausreicht.
unkte (2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
B wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet
wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei-| Steigung| _Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 200
stung (W) (mm) | Horizontal (kg) | Vertikal (kg)|Langskraft (N)  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD3D- | -20-10-[D)] - A1- [@)] - 10| 40 12| 362 10 500
50 ~ 200
RCA-RGD3D- | -20-5-[(D)] - A1- 20 | 5 9.0 27 | 724 | el 5 250
50 mm- Schri
RCA-RGD3D- | -20-2.5-(D)] - A1- 25 | 180 62 | 1448 25 125
Erklarung der Ziffern Hub Kabellénge Optionen (Einheit: mm/s)
Optionen Allgemeine Spezifikationen
m Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montageful3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @8 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fuhrung Doppelfuhrung @8mm
Schubstangen-Durchmesser @16 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit | 0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)
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RCA H
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S =

Abmessungen = C
*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324. 2

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten o=

die umgebenden Teile nicht beruhrt. sS=

ME: Mechanischer Endpunkt =

SE: Hub-Endpunkt
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2= Cow M35X1.5
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‘ Halterung A ‘ ‘

Halterung B ‘

Il Abmessungen und Gewicht pro Hub

>
o X \ Mutter A| Mutter B| RCA-RGD3D (ohne Bremse)
« Hub 50 100 150 200
& & & L 258.5 | 308.5 | 358.5 | 408.5

& [) 140 | 190 | 240 | 290

8 & Gewicht (kg) | 1.1 1.2 1.4 1.5
8-M4

12
throu el e
through Das RCA-RGD3D Modell

ist nicht mit Bremse erhaltlich.

Steuerung

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung  AuBenans Modell Merkmale  Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch  Referenzseite
Positioniertyp 3 ACON-C-20S-NP-2-0
Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-20S-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
3-Punkt- Gleiche Steuerungs-
un ACON-CY-20S-NP-2-0 vorginge wie die fir 3 Punkte 315
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder |
- Nominal: 1.7A,
Pulstreiber-Typ d eﬁ‘:elisr:reer:%?frftgr%n- DCaav Spitze:5.1A
; (Spgnﬂkatlop P ACON-PL-20S-NP-2-0 tiellen Leitungs-
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt )
Pulstreiber-Typ Pulstreibertyp,
(Spezifikation ACON-PO-20S-NP-2-0 der einen offenen
offener Kollektor) Kollektor unterstiitzt
Serieller " | Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-205-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
' Programmierbarer
P .
et I ASEL-C-1-205-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei [SCEEDRE —HE
gstyp
Achsen steuern kann

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.

RCA-RGD3D 1 5




Integrierte
Steuerung

Schlitten-
Ty

=
=]
S o
€g
£
£
=T

Reinraum-  Greifer
Typ Rotation

Wasser-
geschiitzer Typ

Steuerungen

RCA RoboCylinder

RCA-RGD4D

M Modelispezifikationen RCA —RGD4D~

Baureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite 31 im vorderen Abschnitt.

— Enkoder-Typ—

I: Inkremental
A:Absolut

Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange — Optionen
20: Servomotor 12: 12mm 50:50 mm A1:ACON N :Kein Kabel Siehe Optionen
20W 6: 6mm ASEL P :Im Tabelle unten.
30: Servomotor 33 d S :3m
' :>mm M :5m
SO 300:300 mm XOO: Speifizierte Lange

(Angabein 50 mm-Schritten)

RoboCylinder, Schubstangen-Ausfuhrung mit Doppelfuhrung,
Achsdurchmesser @37 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

ROO: Roboterkabel

gewlnschten Hub ausreicht.
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhoht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische
Geschwindigkeit fur die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die Tabelle fur
die Modellspezifikation unten zur Prufung, ob der maximale Geschwindigkeit bei dem

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G,
wenn die Steigung 3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung.
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Fuhrung verwendet

wird.
Modellspezifikationen
H Steigung und Zuladung Hl Hub und maximale Geschwindigkeit
Modell Motorlei- Steigung___Maximale Zuladung | wirksame Hub Hub 50 ~ 300
stung (W) |(mm)] Horizontal (kg) | Vertikal (kg) [-éngskraft (N)|  (mm) Steigung (Angabe in 50 mm- Schritten)
RCA-RGD4D-[D]-20-12{@)]- A1- @@ 12| 30 05 | 189 12 600
RCA-RGD4D-[1)]-20-6{2)- A1-[@H@] | 20 | 6 6.0 15 | 877 6 300
RCA-RGD4D--20-3--A1- 3 12.0 35 75.4 50 - 300 3 150
i Einheit: mm/s
RCA-RGD4D-(D)]-30-12{@)-A1- @@ 12| 40 10 | 283 | toen ( )
RCA-RGD4D-[(D)]-30-6{2)- A1-[3)] 0 | 6 9.0 25 | 566
RCA-RGD4D-{(D)]-30-3{@)]- A1-[@)] 3 | 180 60 | 1134
Erklarung der Ziffern Hub Kabellinge Optionen
Optionen Allgemeine Spezifikationen
Name Code Seite Artikel Beschreibung
Montagefu3 FT 384 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
Home-Sensor HS 385 Wiederholgenauigkeit +0,02 mm
Umgekehrte Referenzposition NM 385 Spiel 0,05 mm oder weniger
Hintere FuBhalterung TRR 389 Fuhrung Doppelfuhrung @10mm
Schubstangen-Durchmesser @20 mm
Schubstangen-Rotationsspiel +0,05°

157 wincos

ZulassigeTemperatur, Feuchtigkeit

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




RCA RoboCylinder

Abmessungen

[Ohne Bremse]

hrungs-

@20 (AuBendurch-
messer der Ful
Schubstange)

*1 SchlieBen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite 324.

*2 Der Schlitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der Schlitten
die umgebenden Teile nicht beruhrt.
ME: Mechanischer Endpunkt

M40X1.5
(effektiver Gewindebereich19.5)

i

& SE: Hub-Endpunkt
£5
53
35~
=i )
%E 2 22
o8
3 ‘_*‘;‘.
ol
[78=1
285
QER

- <t ===
o + _
! : o5
ME || SE Home|| ME *2 47(3ch|ﬂss%’/ gt
3 3 11| Hub || 3 welte 23
gs
Hub a1 | 1zaichubiza)| \iME | 33
Home Kabelverbin- =
Uberhang bei Ausfahren bis "\ dungsstecker *1
zur Postion SE
L
19 - [
63 1(=Hub+11
Halterung A 1
.
,7,7,&%7
e
36(Schlusselweite)
Halterung B Il Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RGD4D (ohne Bremse)
Halterung A Hub 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
250.5| 300.5 | 350.5 | 400.5 | 4505 | 500.5
oMsthrough . 20W I hbsolut | 263.5| 3135 | 363.5 | 4135 | 4635 | 5135
) oW 265.5| 315.5| 365.5 | 4155 | 4655 | 515.5
s ‘ Water A [Rbmessungen utr 6] Absolut | 278.5| 3285 | 378.5 | 428.5 | 4785 | 528.5
< : [) 145 | 195 | 245 | 295 | 345 | 395
455
olo M30X1.5 v 20W
g Q7 M40X1S 22| | OW T psolt 58.5
P 30w 015,
R a Absolut 73.5
Y =2 Gewicht (kg) 16 ] 18 [ 21| 23| 25 | 27
15
30 8 38 o
Das RCA-RGD4D Modell
ist nicht mit Bremse erhaltlich.

Passende Steuerungen

Achsen der RCA-Baureihe kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden.Wéhlen Sie den Typ aus, der lhren speziellen Wiinschen am meisten entspricht.

Bezeichnung

Positioniertyp

AuBenansi

Modell

ACON-C-201-NP-2-0
ACON-C-30I-NP-2-0

Merkmale

Max. Anzahl von Positionierungspunkten Eingangsspannung Stromverbrauch

Achsen steuern kann

Unterstiitzung
von bis zu 512 512 Punkte
Positioniertyp, ACON-CG-201-NP-2-0 Positionierungs-
der die Sicherheits- ACON-CG-30I-NP-2-0 punkten
kategorie erfiillt
= 20W
3-Punkt- P ACON-CY-201-NP-2-0 Gleiche Steuerungs- Nominal: 1.3A
ik ACON-CY-301-NP-2-0 vorgange wie die fir 3 Punkte Spitze:5.1A-
Pneumatik-Typ Pneumatik-Zylinder pitze:>.
iber- Pulstreibertyp, DC24V
P(usl strellft;e:‘Typ - ACON-PL-20I-NP-2-0 der einen differen-
 (Sperifikation ACON-PL-301-NP-2-0 tiellen Leitungs- 30w
diff. Leitungstreiber) treiber unterstiitzt ) Nominal: 1.3A,
Pulstreiber-Typ ACON-PO-201-NP-2-0 Pulstreibertyp, Spitze:5.1A
(Spezifikation der einen offenen
offener Kollektor) ACON-PO-30I-NP-2-0 Kollektor unterstiitzt
Serieller - ACON-SE-201-0-0 Passender serieller
Kommunikations-| I ACON-SE-301-0-0 Kommunikations- 64 Punkte
typ ] typ
Programmierbarer
P - -C-1- _NP-2-
rogramm ASEL-C-1-20(D-NP-2-0 Typ, der bis zu zwei 1.500 Punkte
steuerungstyp ASEL-C-1-30(D-NP-2-0

Referenzseite

—315

—345

* Die ASEL Modellbezeichnung steht fiir eine 1-Achs Spezifikation.
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