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RCA2 
Serie

Schlitten

RCA 
Serie

Schlitten

58-1

61
63

67
69
71
73

75
77
79
81
83
85
87
89
91
93
95
97

Motor mit Kupplung Aluminiumrahmen 20 mm Breite RCA2-SA2AC
5932 mm Breite RCA2-SA3C

40 mm Breite RCA2-SA4C
50 mm Breite RCA2-SA5C

65
66-1

60 mm Breite RCA2-SA6C
20 mm Breite RCA2-SA2AR
32 mm Breite RCA2-SA3R
40 mm Breite RCA2-SA4R
50 mm Breite RCA2-SA5R
60 mm Breite RCA2-SA6R

Motor mit Kupplung Aluminiumrahmen 40 mm Breite RCA-SA4C
52 mm Breite RCA-SA5C
58 mm Breite RCA-SA6C

Einbaumotor Aluminiumrahmen 40 mm Breite RCA-SA4D
52 mm Breite RCA-SA5D
58 mm Breite RCA-SA6D

Stahlrahmen 40 mm Breite RCA-SS4D
52 mm Breite RCA-SS5D
58 mm Breite RCA-SS6D

Abgewinkelter Motor Aluminiumrahmen 40 mm Breite RCA-SA4R
52 mm Breite RCA-SA5R
58 mm Breite RCA-SA6R

RCA2 
Serie

Schubstange

RCA 
Serie

Schubstange

176-1
176-3

181
183
185
187
189
191
193
195

197
199
201
203
205
207
209
211
213
215
217
219
221
223
225
227
229
231
233

18 mm Breite RCA2-RA2AC
41 mm Breite RCA2-RA2AR

28 mm Breite RCA2-RP3NA
34 mm Breite RCA2-RP4NA
28 mm Breite RCA2-GS3NA
34 mm Breite RCA2-GS4NA
28 mm Breite RCA2-GD3NA
34 mm Breite RCA2-GD4NA
60 mm Breite RCA2-SD3NA
72 mm Breite RCA2-SD4NA

Standard

Standard

Motor mit Kupplung ø32 mm         RCA-RA3C
ø37 mm         RCA-RA4C

Einbaumotor

Miniatur-Ausführung

ø32 mm         RCA-RA3D
ø37 mm         RCA-RA4D

Abgewinkelter Motor ø32 mm         RCA-RA3R
ø37 mm         RCA-RA4R

Kurze Ausführung 45 mm Breite RCA-SRA4R
Einzelführung Motor mit Kupplung ø32 mm         RCA-RGS3C

ø37 mm         RCA-RGS4C
Einbaumotor ø32 mm         RCA-RGS3D

ø37 mm         RCA-RGS4D
Kurze Ausführung 45 mm Breite RCA-SRGS4R

Doppelführung Motor mit Kupplung ø32 mm         RCA-RGD3C
ø37 mm         RCA-RGD4C

Einbaumotor ø32 mm         RCA-RGD3D
ø37 mm         RCA-RGD4D

Abgewinkelter Motor ø32 mm         RCA-RGD3R
ø37 mm         RCA-RGD4R

Kurze Ausführung 45 mm Breite RCA-SRGD4R

177
179

28 mm Breite RCA2-RN3NA
34 mm Breite RCA2-RN4NA

RCA2 
Serie

Tischschlitten

RCA 
Serie

Arm

289

291

293

295

297

299

301

303

305

307

309

311

313

315

317

319

321

Miniatur-Typ

Standard

kurz und kompakt 32 mm Breite RCA2-TC3NA

36 mm Breite RCA2-TC4NA

kurz und breit 50 mm Breite RCA2-TW3NA

58 mm Breite RCA2-TW4NA

kurz und flach 61 mm Breite RCA2-TF3NA

71 mm Breite RCA2-TF4NA

Motor mit Kupplung  40 mm Breite RCA2-TA4C

55 mm Breite RCA2-TA5C

65 mm Breite RCA2-TA6C

75 mm Breite RCA2-TA7C

Abgewinkelter Motor 40 mm Breite RCA2-TA4R

55 mm Breite RCA2-TA5R

65 mm Breite RCA2-TA6R

75 mm Breite RCA2-TA7R

Arm-Typ 40 mm Breite RCA-A4R

52 mm Breite RCA-A5R

58 mm Breite RCA-A6R

RCACR 
Serie

Reinraum

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

52 mm Breite RCACR-SA5C

58 mm Breite RCACR-SA6C

Einbaumotor Aluminium-Rahmren 52 mm Breite RCACR-SA5D

58 mm Breite RCACR-SA6D

415

417

419

421

423

RCAW
Serie

Feuchtraum

Schubstangen-Ausführung Motor mit Kupplung ø32 mm         RCAW-RA3C

Einbaumotor ø32 mm         RCAW-RA3D

Abgewinkelter Motor ø32 mm         RCAW-RA3R

Schubstangen-Ausführung Motor mit Kupplung ø37 mm         RCAW-RA4C

Einbaumotor ø37 mm         RCAW-RA4D

Abgewinkelter Motor ø37 mm         RCAW-RA4R

455

457



Kabellängen

RCA2 RoboCylinder 

RCA2-SA2AC 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s)

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 

Optionen

1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G.
 Das ist die maximale Beschleunigung.
2) Bei vertikalem Einsatz ohne installierte Bremse ist darauf zu achten, dass der 
 Tischschlitten eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung 
 unterbrochen wird. 

RCA2 − SA2AC − I − 5 − − − − −
− − − − − − − −

Modell Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit (mm)  

Hub
(mm)Horizontal (kg)  Vertikal (kg)

RCA2-SA2AC-I-5-4-   -A3-   -   
Kugel-

umlauf-
spindel

4

±0.02 
25-100
(Angabe in

25-mm-
Schritten)

RCA2-SA2AC-I-5-2-   -A3-   -    2

RCA2-SA2AC-I-5-1-   -A3-    -   1

0.5

1

2

0.25

0.5

1

Hub 25
(mm) 

50-100
(mm)Steigung

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

4 180 200

2 100

1 50

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

P (1m)

S (3m) 
M (5m) 

Speziallängen

X06 (6m) - X10 (10m) 

X11 (11m) - X15 (15m) 

X16 (16m) -  X20 (20m) 

Name Code

NM R-33

Bezeichnung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel 0,1 mm oder weniger

Grundrahmen Material: Aluminum, hell eloxiert 

Führung Lineare Führung 

Umgebungsbedingungen
Zulässige Auskragung

0-40 ˚C, max. 85% RH (nicht kondensierend)  

max. 40 mm in Ma, Mb- und Mc-Richtungen

Zuläss. dynam. Lastmoment Ma: 0.22N·m   Mb: 0.31N·m   Mc: 0.28N·m

Lebensdauer 5.000 km 

Motor-
Leistung

(W)

Wirksame
Längskraft

(N)

21.4

42.3

85.5

5

A3

Allgemeine Spezifikationen 

Modellspezifikation

Modell-
spezifikationen

4: 4 mm
2: 2 mm
1: 1 mm

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

5: Servomotor
5 W

25: 25 mm
bis

100: 100 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

A3: ASEPI: Inkremental
Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten.

Technische Referenz Seite R-5

Bitte
beachten

H
INWEIS              

  
  

  
  

           

Erklärung der Ziffern   Kabellänge Optionen Hub 

Umgekehrte Referenzposition

Seite

Beschreibung

RoboCylinder, Mini-Schlitten-Ausführung, Achsbreite 20 mm, 24-V-Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

RCA2-SA2AC    58-1

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung



Abmessungen und Gewicht pro Hub

Passende Steuerungen

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

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Positionen Spannung Stromverbrauch Referenzseite

RCA2 RoboCylinder 

Abmessungen

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. (Siehe S. R-39.)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 
 Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
 ME：Mechanischer Endpunkt　　SE： Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

2/3D 
CAD 

L1                     174    199             224            249

L2                      92              117            142            167

A                        1                 2                  3                4

B                        4                 6                  8               10

Gewicht (kg)               0.2            0.22             0.23           0.25

Hub                    25              50               75              100

22
14.5

L2

30Hub 22.5

82

L1

MESEME

2-ø 2 H7, Tiefe 2 4-M2, Tiefe 4

ø 3 H7, Tiefe 2Langloch, Tiefe 2

Home

Mindestabstand
100 mm

Detailansicht
des Langlochs

Kabelverbindungs-
stecker *1

Offset-
Referenz-
position

15 (Passungs-
toleranz ±0.02 mm) 103

3
3

12

7.5

5

7.5

27
.2 23

.5

15
.2

20

22
.7

B-M2, Tiefe 4

15

16

A×2530

(25)

18
.9

4.
4

1

R1.5R1.5

3
H

7

(200)

RCA2-SA2AC    58-2

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen Seite R-9 Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Staub-
geschützter

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

3 Punkte 24 VDC
(Standard)
1.5A nom.
2.5A max.

487

ASEP-C-5SI-NP-2-0

ASEP-CW-5SI-NP-2-0



RCA2 RoboCylinder

RCA2-SA3C
10ISA3CRCA2

RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 32 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

6: 6 mm
4: 4 mm
2: 2 mm

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

10: Servomotor
10 W

50: 50 mm
bis

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

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

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

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
50-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 50 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)

Hub
(mm)

Motorlei-
stung (W)

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Bitte
beachten

H
INWEIS              

  
  

  
  

           

59   RCA2-SA3C

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø6 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 1,96 Nm, Mb: 2,84 Nm, Mc: 3,14 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 5,0 Nm, Mb: 7,1 Nm, Mc: 7,9 Nm
Bis zu 100 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJR R-25
CJL R-25Kabelausgang links
CJB R-25

R-32
Kabelausgang unten

NCO
LA

R-33Ohne Abdeckung
Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

RCA2-SA3C-I-10-4- 1 - 2 - 3 - 4

1 2 Einsetzbare Steuerung 3 4

RCA2-SA3C-I-10-6- 1 - 2 - 3 - 4

RCA2-SA3C-I-10-2- 1 - 2 - 3 - 4

Erklärung der Ziffern Hub OptionenKabellänge

Optionen siehe
Tabelle unten. 

Energiesparend

Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung



RCA2 RoboCylinder

Abmessungen

RCA2-SA3C 60

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

AMEC-C-10I①-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-10I①-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0 64 Punkte 

RACON-10① 768 Punkte 503

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)
(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

 

2-Ø2 H7 Tiefe 54-M3 Tiefe 6

Sicherstellung 
von min. 100 mm  

Sicherstellung von 
min. 100 mm  

(Links: CJL)

(Oben: CJT)

(Unten: CJB)

(Rechts: 

Detailansicht F

2H
7 

T
ie

fe
 4

 
vo

m
 G

ru
nd

ra
hm

en

D-M3 Tiefe 5

ø2 H7 Tiefe 4 vom 
Rahmenboden

M (ø2 Bohrung/Langloch)

Cx100 (M3 Gewinde)

 5. 83 : H esuähegr ot o
M

 5. 83 : H esuähegr ot o
M

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)

          Mit Bremse
Die oben abgebildete Brems-
einheit gehört zu ) ( Hub

Hub

2-Ø2 H7 Tiefe 54-M3 Tiefe 6

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Beide)

(Mit Abdeckung) 

(Ohne Abdeckung) 

Geänderter Kabelausgang (Option)

* Ansicht Richtung Ⓑ 

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen
mit Bremse: 0,2 kg

Hub 50 100 150 200 250 300

A
B
C
D
M

L
247.5
292

155.5
84
0
4
84

297.5
342

205.5
34
1
6

134

347.5
392

255.5
84
1
6

184

397.5
442

305.5
34
2
8

234

447.5
492

355.5
84
2
8

284

497.5
542

405.5
34
3

10
334

0.6

0.5

0.6

0.6

0.7

0.6

0.8

0.7

0.8

0.7

0.9

0.8
Gewicht 

(kg) 
Mit Abdeckung 

Ohne Abdeckung 

Ohne Bremse
Mit Bremse

3

44.5

F

71

10.5 15 B 15

4.44.4
21.4

04 5.13
5

32
29

60

03

17
11±0.02

11±0.02

ME SE Home ME (*2)

92
30.5

A
L

10 21.4 21.8
3 3

21.8

33
17

4.44.4
21.4

04 5.13
5

32
29

ME (*2)HomeME SE

10 21.821.4
3

21.8
3

71
20.0

±

71
20.0

±

5.92
5.92

Ⓑ

25

23

32

92A
30.5

L

 CJR)

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung



RCA2 RoboCylinder

RCA2-SA4C
20ISA4CRCA2

RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

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

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

20: Servomotor
20 W

50: 50 mm
bis

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

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

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

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 50 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

50 - 500
(Angabe in 

50-mm-
Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung Hub

(mm)
Motorlei-
stung (W)

Bitte
beachten

H

INWEIS              

  
  

  
  

           

61  RCA2-SA4C

Technische Referenz Seite R-5

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.
* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 3,04 Nm, Mb: 4,31 Nm, Mc: 5,0 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 6,8 Nm, Mb: 9,7 Nm, Mc: 13,3 Nm
Bis zu 120 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJR R-25
CJL R-25Kabelausgang links
CJB R-25

R-32
Kabelausgang unten

NCO
LA

R-33Ohne Abdeckung
Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

Optionen siehe
Tabelle unten. 

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
*Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

RCA2-SA4C-I-20-5- 1 - 2 - 3 - 4

1  2

RCA2-SA4C-I-20-10- 1 - 2 - 3 - 4

RCA2-SA4C-I-20-2,5- 1 - 2 - 3 - 4

Erklärung der Ziffern Hub 

50 - 500

Einsetzbare Steuerung 3 4 OptionenKabellänge

Energiesparend

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung



RCA2 RoboCylinder

RCA2-SA4C 62

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)
(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

A
B
C
D
M

L

165.5
91
0
4
91

215.5
41
1
6

141

265.5
91
1
6

191

315.5
41
2
8

241

365.5
91
2
8

291

415.5
41
3
10
341

465.5
91
3
10
391

515.5
41
4
12
441

565.5
91
4

12
491

615.5
41
5

14
541

0.9

0.8

1

0.9

1.1

1

1.1

1

1.2

1.1

1.3

1.2

1.4

1.3

1.5

1.3

1.5

1.4

1.6

1.5
Gewicht

(kg)
Mit Abdeckung 

Ohne Abdeckung 

Ohne Bremse
Mit Bremse

274
314.5

324
364.5

374
414.5

424
464.5

474
514.5

524
564.5

574
614.5

624
664.5

674
714.5

724
764.5

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

2-Ø2.5 H7 Tiefe 54-M3 Tiefe 6

Sicherstellung 
von min. 100 mm  

Sicherstellung von 
min. 100 mm  

(Links: CJL)

(Oben: CJT)

(Unten: CJB)

(Rechts: 

Detailansicht F

D-M3 Tiefe 5

ø2.5 H7 Tiefe 4 
vom RahmenbodenM (ø2.5 Bohrung/Langloch)

Cx100 (M3 Gewinde)

M
ot

or
ge

hä
us

e 
H:

 5
1

M
ot

or
ge

hä
us

e 
H:

 5
1

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)

          Mit Bremse
Die oben abgebildete Brems-
einheit gehört zu )(Hub

Hub

2-Ø2.5 H7 Tiefe 54-M3 Tiefe 6

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Beide)

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

Geänderter Kabelausgang (Option)

* Ansicht Richtung Ⓑ 

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

2.
5H

7 
T

ie
fe

 5
vo

m
 G

ru
nd

ra
hm

en

Ⓑ

ME SE ME (*2)Home

33.5
108.5A

L

10 26 2323
3 3

ME (*2)HomeSEME

33.5
108.5A

L

10 26 2323
3 3

3.5

40.5

F

12

10.5 15 B 15

83

65
21

14±0.02

26
5.25.2

84 73
5

40
37

40
21

14±0.02

5.25.2
26

84 73
5

40
37

02
20.0

±
02

20.0
±

5.63
5.63

　 

25

23

32



RCA2 RoboCylinder

RCA2-SA5C
20ISA5CRCA2

RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 50 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

 20: 20 mm
 12: 12 mm
   6:  6 mm
   3:  3 mm

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

20: Servomotor
20 W

50: 50 mm
bis

800: 800 mm
(Angabe in 50 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
50-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung Hub

(mm)

Bitte
beachten

Motorlei-
stung (W)

63   RCA2-SA5C

Optionen siehe
Tabelle unten. 

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
*Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

RCA2-SA5C-I-20-6- 1 - 2 - 3 - 4

1  2

RCA2-SA5C-I-20-20- 1 - 2 - 3 - 4

Erklärung der Ziffern Hub 

Technische Referenz Seite R-5

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.
* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm (bei Steigung 20: ±0.03 mm)
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 3,92 Nm, Mb: 5,58 Nm, Mc: 8,53 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 10,2 Nm, Mb: 14,6 Nm, Mc: 22,4 Nm
Bis zu 130 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJR R-25
CJL R-25Kabelausgang links
CJB R-25

R-32
Kabelausgang unten

NCO
LA

R-33Ohne Abdeckung
Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

50-800

Hub

Steigung
50～ 550

(in 50 mm-Schritten)

600
(mm)

650
(mm)

700
(mm)

750
(mm)

800
(mm)

Einsetzbare Steuerung 3 4 OptionenKabellänge

Energiesparend

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

RCA2-SA5C-I-20-12- 1 - 2 - 3 - 4

RCA2-SA5C-I-20-3- 1 - 2 - 3 - 4

20

12

6

3

0.5

1

1.5

3

20

10

17

34

68

2

3

6

9

20

12

6

3

600 570 490 425 370 330

300 285 245 210 185 165

150 140 120 105 90 80

1000 1000 910 790 690 610

HINWEIS               

  
  

  
  

          



RCA2 RoboCylinder

RCA2-SA5C 64

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein 
gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)

(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur 
Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die 
umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,4 kg

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800

A
B
C
D
M

L
272.5
312

175.5
96
0
4

96

322.5
362

225.5
46
1
6

146

372.5
412

275.5
96
1
6

196

422.5
462

325.5
46
2
8

246

472.5
512

375.5
96
2
8

296

522.5
562

425.5
46
3
10
346

572.5
612

475.5
96
3
10
396

622.5
662

525.5
46
4
12
446

672.5
712

575.5
96
4
12
496

722.5
762

625.5
46
5
14
546

772.5
812

675.5
96
5
14
596

822.5
862

725.5
46
6
16
646

872.5
912

775.5
96
6
16
696

922.5
962

825.5
46
7
18
746

972.5
1012
875.5

96
7

18
796

1022.5
1062
925.5

46
8

20
846

1.2

1.1

1.4

1.3

1.5

1.4

1.6

1.5

1.8

1.6

1.9

1.7

2

1.8

2.2

1.9

2.3

2

2.4

2.1

2.6

2.2

2.7

2.3

2.8

2.4

3

2.5

3.1

2.6

3.2

2.7
Gewicht

(kg)
Mit Abdeckung 

Ohne Abdeckung 

Ohne Bremse
Mit Bremse

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

2-Ø2.5 H7 Tiefe 54-M4 Tiefe 8

Sicherstellung 
von min. 100 mm  

Sicherstellung von 
min. 100 mm  

(Links: CJL)

Geänderter Kabelausgang (Option) (Oben: CJT)

(Unten: CJB)

(Rechts:
CJR) 

Detailansicht F

D-M4 Tiefe 7

Cx100 (M4 Gewinde) 

 85 :H esuähegr ot o
M

 85 : H esuähegr ot o
M

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)

          Mit Bremse
Die oben abgebildete Brems-
einheit gehört zu ) ( Hub

Hub

2-Ø2.5 H7 Tiefe 54-M4 Tiefe 8

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Beide)

(Mit Abdeckung) 

(Ohne Abdeckung) 

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

2.
5H

7 
T

ie
fe

 5
vo

m
 G

ru
nd

ra
hm

en

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

ø2.5 H7 Tiefe 5 
vom RahmenbodenM (ø2.5 Bohrung/Langloch)

* Ansicht Richtung Ⓑ 

Ⓑ

F

151510.5

62

54

70
22

14±0.02

33

6.56.5

50

47

75 54

5

3.5

45
22

14±0.02

33

6.56.5

75 54
5

50

47

39.5

 

62
20.0

±

62
20.0

±

5.34
5.34

25

23

32

SEME ME (*2)Home

38.5
97A

L

24.510 2824.5
3 3

SEME Home ME (*2)

38.5

97A
L

10 28 24.524.5

3 3

B



RCA2 RoboCylinder

RCA2-SA6C
30ISA6CRCA2

RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 60 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

 20: 20 mm
 12: 12 mm
   6:  6 mm
   3:  3 mm

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

30: Servomotor
30 W

50: 50 mm
bis

800: 800 mm
(Angabe in 50  mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

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

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

Bitte
beachten

H
INWEIS              

  
  

  
  

           

65   RCA2-SA6C

Optionen siehe
Tabelle unten. 

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.
* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm (bei Steigung 20: ±0.03 mm)
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 4,31 Nm, Mb: 6,17 Nm, Mc: 10,98 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 17,6 Nm, Mb: 25,2 Nm, Mc: 44,5 Nm
Bis zu 150 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJR R-25
CJL R-25Kabelausgang links
CJB R-25

R-32
Kabelausgang unten

NCO
LA

R-33Ohne Abdeckung
Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
50-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung Hub

(mm)
Motorlei-
stung (W)

RCA2-SA6C-I-30-6- 1 - 2 - 3 - 4

1  2

RCA2-SA6C-I-30-20- 1 - 2 - 3 - 4

Erklärung der Ziffern Hub 

50-800

Hub

Steigung
50～ 550

(in 50 mm-Schritten)

600
(mm)

650
(mm)

700
(mm)

750
(mm)

800
(mm)

Einsetzbare Steuerung 3 4 OptionenKabellänge

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

RCA2-SA6C-I-30-12- 1 - 2 - 3 - 4

RCA2-SA6C-I-30-3- 1 - 2 - 3 - 4

20

12

6

3

0.5

1.5

2

4

30

16

26

53

105

3

4

7

10

20

12

6

3

600 570 490 425 370 330

300 285 245 210 185 165

150 140 120 105 90 80

1000 1000 910 790 690 610



RCA2 RoboCylinder

RCA2-SA6C 66

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen

2/3D
CAD
2/3D
CAD

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.0 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet .

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein 
gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)

(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur 
Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die 
umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,4 kg

50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800

A
B
C
D
M

L
292.5
332

180.5
101

0
4

101

342.5
382

230.5
51
1
6

151

392.5
432

280.5
101

1
6

201

442.5
482

330.5
51
2
8

251

492.5
532

380.5
101

2
8

301

542.5
582

430.5
51
3
10
351

592.5
632

480.5
101

3
10
401

642.5
682

530.5
51
4
12
451

692.5
732

580.5
101

4
12
501

742.5
782

630.5
51
5
14
551

792.5
832

680.5
101

5
14
601

842.5
882

730.5
51
6
16
651

892.5
932

780.5
101

6
16
701

942.5
982

830.5
51
7
18
751

992.5
1032
880.5
101

7
18

801

1042.5
1082
930.5

51
8

20
851

1.6

1.5

1.7

1.6

1.9

1.8

2.1

1.9

2.3

2.1

2.4

2.2

2.6

2.3

2.8

2.5

2.9

2.6

3.1

2.8

3.3

2.9

3.5

3.1

3.6

3.2

3.8

3.4

4.0

3.5

4.1

3.7

Hub

Gewicht
(kg)

Mit Abdeckung

Ohne Abdeckung

Ohne Bremse
Mit Bremse

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

ø3 H7 Tiefe 5 
vom RahmenbodenM (ø3 Bohrung/Langloch)

* Ansicht Richtung Ⓑ 

Ⓑ

Sicherstellung
von min. 100 mm 

Sicherstellung von
min. 100 mm 

(Links: CJL)

Geänderter Kabelausgang (Option) (Oben: CJT)

(Unten: CJB)

(Rechts:
CJR) 

Detailansicht F

D-M5 Tiefe 8

Cx100 (M5 Gewinde)

M
ot

or
ge

hä
us

e 
H:

 6
0,

5
M

ot
or

ge
hä

us
e 

H:
 6

0,
5

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)

          Mit Bremse
Die oben abgebildete Brems-
einheit gehört zu )(Hub

Hub

2-Ø3 H7 Tiefe 54-M5 Tiefe 10

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Beide)

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

3H
7 

T
ie

fe
 5

vo
m

 G
ru

nd
ra

hm
en

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

2-Ø3 H7 Tiefe 54-M5 Tiefe 10

ME SE Home ME (*2)

112

38.5

A

10

L

253225
3 3

SEME Home ME (*2)

112

38.5

A

L

10 253225
3 3

4

F

13

10.5 B 15

25

75
25

15±0.02

0.74
0.74

40
8.58.5

60

57

5.26 94
5

39.5

50
25

15±0.02

40
8.58.5

5.26 94
5

60
57

13
20.0

±
13

20.0
±

　

25

23

32



Kabellängen

RCA2 RoboCylinder 

RCA2-SA2AR

Allgemeine Spezifikationen 

Optionen

RCA2 − SA2AR − I − 5 − − − −
− − − − − − − −

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

P (1m)

S (3m) 
M (5m) 

Speziallängen

Umgekehrte Referenzposition
Motor rechts

Motor links

X06 (6m) - X10 (10m) 

X11 (11m) - X15 (15m) 

X16 (16m) -  X20 (20m) 

NM
MR
ML

R-33
R-33

R-33

RoboCylinder, Mini-Schlitten-Ausführung, Achsbreite 41 mm, 24-V-Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

−

* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

Modell
 

RCA2-SA2AR-I-5-4-   -A3-   -   4

±0.02 RCA2-SA2AR-I-5-2-   -A3-   -    2

RCA2-SA2AR-I-5-1-   -A3-    -   1

0.5

1

2

0.25

0.5

1

25
(mm) 

4 180 200

2 100

1 50

21.4

42.3

85.5

5

RCA2-SA2AR    66-1

A3

Modellspezifikation

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Miniatur

1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G.
 Das ist die maximale Beschleunigung.
2) Bei vertikalem Einsatz ohne installierte Bremse ist darauf zu achten, dass der 
 Tischschlitten eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung 
 unterbrochen wird. 

Technische Referenz Seite R-5

Bitte
beachten

H
INWEIS              

  
  

  
  

           

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

4: 4 mm
2: 2 mm
1: 1 mm

5: Servomotor
5 W

25: 25 mm
bis

100: 100 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

A3: ASEPI: Inkremental
Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten.

(Einheit = mm/s)

Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit (mm)  

Hub
(mm)Horizontal (kg)

Hub 50-100
(mm)Steigung

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Motor-
Leistung

(W)

Wirksame
Längskraft

(N)Vertikal (kg)

Kugel-
umlauf-
spindel

25-100
(Angabe in

25-mm-
Schritten)

Erklärung der Ziffern   Kabellänge Optionen Hub 

Name Code Seite

Bezeichnung

Antriebssystem

Spiel

Grundrahmen

Führung

Umgebungsbedingungen
Zulässige Auskragung

Zuläss. dynam. Lastmoment

Lebensdauer

Kugelumlaufspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

0,1 mm oder weniger

Material: Aluminum, hell eloxiert 

Lineare Führung 

0-40 ˚C, max. 85% RH (nicht kondensierend)  

max. 40 mm in Ma, Mb- und Mc-Richtungen

Ma: 0.22N·m   Mb: 0.31N·m   Mc: 0.28N·m

5.000 km 

Beschreibung



Abmessungen und Gewicht pro Hub

Passende Steuerungen

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

RCA2 RoboCylinder 

Abmessungen

2/3D 
CAD 

L1                    124.5        149.5          174.5        199.5

L2                      92              117            142            167

A                        1                 2                  3                4

B                        4                 6                  8               10

Gewicht (kg)               0.23           0.25            0.26           0.28

Hub                    25              50               75              100

22
5514.5 Hub 30

MEME SE

3

12

3

103

89

L1

L2 32.5

16

30 A×25 15

(25)

27
.2

15
.2

41

20 16.2

(1.9)

2.9

23
.9

22
.7

1
R1.5 R1.5

3
H

7

23
.5

2-ø 2 H7, Tiefe 2 4-M2, Tiefe 4

ø 3 H7, Tiefe 2

Langloch, Tiefe 2

Home

Mindestabstand 100 mm

Detailansicht
des Langlochs

Offset-
Referenz-
position

15 (Passungstoleranz ±0.02 mm)

B-M2, Tiefe 4

RCA2-SA2AR    66-2

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen Seite R-9 Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Positionen Spannung Stromverbrauch Referenzseite

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Staub-
geschützter

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

3 Punkte 24 VDC
(Standard)
1.5A nom.
2.5A max.

487

ASEP-C-5SI-NP-2-0

ASEP-CW-5SI-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. (Siehe S. R-39.)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 
 Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
 ME：Mechanischer Endpunkt　　SE： Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.



67 RCA2-SA3R

RCA2-SA3R

RCA2-SA3R-I-10-6- 6

4

2

1

2

3

0.5

1

1.5

28

43

85

6

4

2

300

200

100

50 ~ 300

50 ~ 300 

■  Hub und maximale Geschwindigkeit  

RCA2-SA3R-I-10-4-

RCA2-SA3R-I-10-2-

10

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.
* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø6 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 

Ma: 5,0 Nm, Mb: 7,1 Nm, Mc: 7,9 NmZuläss. statisches Lastmoment
Bis zu 100 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJO R-25
CJB R-25Kabelausgang unten

ML
R-32
R-33Motor links (Standard)

NCO

LA

R-33Ohne Abdeckung

Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang aussen

Optionen

SeiteCode

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 32 mm, 24-V Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Typ Enkoder-Typ

10 I SA3R R CA2 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

Modellspezifikationen

6: 6 mm
4: 4 mm
2: 2 mm

10: Servomotor
10 W

50: 50 mm
bis

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

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

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

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
* Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten. 

1 2

1 - 2 - 3 - 4

Erklärung der Ziffern Hub

1 - 2 - 3 - 4

1 - 2 - 3 - 4

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
50-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N) 

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)Modell

Maximale Zuladung Hub

Steigung (In 50 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)

Hub
(mm)

Motorlei-
stung (W) 

Technische Referenz Seite R-5

Einsetzbare Steuerung 3 4 OptionenKabellänge

Ma: 1,96 Nm, Mb: 2,84 Nm, Mc: 3,14 Nm

R C A2 RoboCylinder

Energiesparend  

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ  

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

MR R-33Motor rechts

Bitte 
beachten 

HINWEIS              
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Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)
(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen
mit Bremse: 0,2 kg

Hub 50 100 150 200 250 300
L
A
B
C
D

162 212 262 312 362 412
143 193 243 293 343 393
84 34 84 34 84 34
0 1 1 2 2 3
4 6 6 8 8 10

0.7 0.7 0.8 0.9 0.9 1.0

0.6 0.7 0.7 0.8 0.8 0.9
Gewicht

(kg)
Mit Abdeckung 

Ohne Abdeckung 

RCA2 RoboCylinder

Hub

2-Ø2H7 Tiefe 5

4-M3 Tiefe 6

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Außen:
CJO)

Geänderter Kabelausgang (Option)

(Oben: CJT)

(Unten: CJB)

Detailansicht F
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Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)Offset Referenzpunkt für 

Lastmoment Ma (*3)

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

ø2H7 Tiefe 4 vom RahmenbodenD-M3 Tiefe 5

Mit Bremse

158.2 (mit Bremse)126.2 (ohne Bremse)

3 3
21.8 21.4 39.810

A 19

L

SEME ME (*2)Home

20.0
±

71

03

±0.0211

)77(

71

10.5 15 C×100 B 15 37.5

4.4 4.4
21.4

5
5.13
04

29
32 38

77

3
73

(7)

3

60
17

F

5.92
5.92

32 25

23

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 
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(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.
* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 3,04 Nm, Mb: 4,31 Nm, Mc: 5,0 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 6,8 Nm, Mb: 9,7 Nm, Mc: 13,3 Nm
Bis zu 120 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

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

Technische Referenz Seite R-5

Bitte 
beachten 

HINWEIS              

  
  

  
  

            

RCA2-SA4R 

RCA2-SA4R-I-20-10- 10

5

2.5

2

4

6

1

1.5

3

34

68

136

10

5

2.5

500

250

125

50 ~ 500

50 ~ 500

■ Hub und maximale Geschwindigkeit 

RCA2-SA4R-I-20-5-

RCA2-SA4R-I-20-2.5-

20

RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Typ Enkoder-Typ

20 I SA4R RCA2 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

Modellspezifikationen

6: 6 mm
4: 4 mm
2: 2 mm

10: Servomotor
10 W

50: 50 mm
bis

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

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
* Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten. 

1   2

1 - 2 - 3 - 4

Erklärung der Ziffern Hub 

1 - 2 - 3 - 4

1 - 2 - 3 - 4

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
50-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)Modell

Maximale Zuladung Hub

Steigung (In 50 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)

Hub
(mm)

Motorlei-
stung (W)

Einsetzbare Steuerung 3 4 OptionenKabellänge

RCA2  RoboCylinder

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJO R-25
CJB R-25Kabelausgang unten

ML
R-32
R-33Motor links (Standard)

NCO

LA

R-33Ohne Abdeckung

Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang aussen

Optionen

SeiteCode

MR R-33Motor rechts
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Abmessungen

2/3D
CAD
2/3D
CAD

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet .

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

RCA2-SA3R 70

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)
(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

Abmessungen und Gewicht pro Hub
* Mehrgewicht bei Modellen 

mit Bremse: 0,3 kg

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L
A
B
C
D

183 233 283 333 383 433 483 533 583 633
156.5 206.5 256.5 306.5 356.5 406.5 456.5 506.5 556.5 606.5
91 41 91 41 91 41 91 41 91 41
0 1 1 2 2 3 3 4 4 5
4 6 6 8 8 10 10 12 12 14

1.1 1.2 1.3 1.3 1.4 1.5 1.6 1.7 1.8 1.9

1.0 1.1 1.2 1.2 1.3 1.4 1.5 1.5 1.6 1.7
Gewicht

(kg)
Mit Abdeckung

Ohne Abdeckung

RCA2 RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

33
23 26 47.5

A
10

L
26.5

ME (*2)HomeSEME

14±0.02

21
65

02
20.0

±

83

)5.59(

12

10.5 15 C×100 B 15 51.5

3.5F

5.2 5.2
26

5
73

84

37

40

(4.5)

51

95.5

5.5
5.24

5.63
5.63

32 25

23

Hub

2-Ø2.5H7 Tiefe 5

4-M3 Tiefe 6

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Außen:
CJO)

Geänderter Kabelausgang (Option)

(Oben: CJT)

(Unten: CJB)

Detailansicht F
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Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)Offset Referenzpunkt für 

Lastmoment Ma (*3)

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

ø2.5H7 Tiefe 5 vom Rahmenboden
D-M3 Tiefe 5

Mit Bremse

159.7 (mit Bremse)135.2 (ohne Bremse)
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(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.
* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 3,92 m, Mb: 5,58 Nm, Mc: 8,53 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 10,2 Nm, Mb: 14,6 Nm, Mc: 8,53 Nm
Bis zu 130 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

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

■ ■  Hub und maximale Geschwindigkeit

RCA2-SA5R-I-20-12-

RCA2-SA5R-I-20-6-

RCA2-SA5R-I-20-3-

20

12

6

3

3

6

9

1

1.5

3

17

34

68

50～ 800

50～ 550 600
(mm)

650
(mm)

700
(mm)

750
(mm)

800
(mm)

600 570 490 425 370 330

300 285 245 210 185 165

150 140 120 105 90 80

12

6

3

1 - 2 - 3 - 4

1   2   Einsetzbare Steuerung 3 4

1 - 2 - 3 - 4

1 - 2 - 3 - 4

Erklärung der Ziffern Hub OptionenKabellänge

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
50-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung Hub

Steigung (In 50 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)

Hub
(mm)

Motorleistung
(W)

Technische Referenz Seite R-5

Bitte 
beachten 

HINWEIS              

  
  

  
  

            

RCA2-SA5R RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 50 mm, 24-V Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Typ Enkoder-Typ

20 I SA5R RCA2 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

Modellspezifikationen

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

20: Servomotor
20 W

50: 50 mm
bis

800: 800 mm
(Angabe in 50 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
* Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten. 

RCA2  RoboCylinder

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJO R-25
CJB R-25Kabelausgang unten

ML
R-32
R-33Motor links (Standard)

NCO

LA

R-33Ohne Abdeckung

Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang aussen

Optionen

SeiteCode

MR R-33Motor rechts
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Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2-SA3R 72

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)
(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,4 kg

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
L
A
B
C
D

189.5 239.5 289.5 339.5 389.5 439.5 489.5 539.5 589.5 639.5 689.5 739.5 789.5 839.5 889.5 939.5
163 213 263 313 363 413 463 513 563 613 663 713 763 813 863 913
96 46 96 46 96 46 96 46 96 46 96 46 96 46 96 46
0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8
4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20

1.5 1.7 1.8 1.9 2.1 2.2 2.3 2.5 2.6 2.7 2.9 3.0 3.1 3.3 3.4 3.5

1.4 1.6 1.7 1.8 1.9 2.0 2.1 2.2 2.3 2.4 2.5 2.6 2.7 2.8 2.9 3.0
Gewicht

(kg)
Mit Abdeckung 

Ohne Abdeckung 

RCA2 RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Hub

2-Ø2.5H7 Tiefe 5
4-M4 Tiefe 8

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Außen:
CJO)

Geänderter Kabelausgang (Option)
(Oben: CJT)

(Unten: CJB)

Detailansicht F
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Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)Offset Referenzpunkt für 

Lastmoment Ma (*3)

Offset Referenzpunkt für 
Lastmoment Ma (*3)

ø2.5H7 Tiefe 5 vom Rahmenboden

D-M4 Tiefe 7

Mit Bremse

164.2 (mit Bremse)139.7 (ohne Bremse)

3 3

24.5 2810 50.5

26.5A
L

ME (*2)SE HomeME

±0.0214

22
70

54

)711(

62
20.0

±

10.5 15 C×100 B 15 53

62

6.5 6.5
33

5
54

75

47
50

(8.5)
58.5

117

5.4
5.25

3.5
F

5.34
5.34

32 25

23
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(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.
* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 4,31 Nm, Mb: 6,17 Nm, Mc: 10,98 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 17,6 Nm, Mb: 25,2 Nm, Mc: 44,5 Nm
Bis zu 150 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

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

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

Technische Referenz Seite R-5

Bitte 
beachten 

HINWEIS              

  
  

  
  

            

■ ■ 

RCA2-SA6R-I-30-12-

RCA2-SA6R-I-30-6-

RCA2-SA6R-I-30-3-

30

12

6

3

4

7

10

1.5

2

4

26

53

105

50～ 800

50～ 550 600
(mm)

650
(mm)

700
(mm)

750
(mm)

800
(mm)

600 570 490 425 370 330

300 285 245 210 185 165

150 140 120 105 90 80

12

6

3

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
50-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung Hub

Steigung (In 50 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)

Hub
(mm)

Motorleistung
(W)

1 - 2 - 3 - 4

1 - 2 - 3 - 4

1 - 2 - 3 - 4

RCA2-SA6R RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 60 mm, 24-V Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Typ Enkoder-Typ

30 I SA6R RCA2 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

Modellspezifikationen

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

30: Servomotor
30 W

50: 50 mm
bis

800: 800 mm
(Angabe in 50 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

I: Inkremental
* Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten. 

RCA2  RoboCylinder

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Name
B R-25

Kabelausgang oben CJT R-25
CJO R-25
CJB R-25Kabelausgang unten

ML
R-32
R-33Motor links (Standard)

NCO

LA

R-33Ohne Abdeckung

Energiespar-Funktion

NM R-33Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Kabelausgang aussen

Optionen

SeiteCode

MR R-33Motor rechts

 Hub und maximale Geschwindigkeit

1   2   Einsetzbare Steuerung 3 4Erklärung der Ziffern Hub OptionenKabellänge



Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.0 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2-SA3R 74

(*1) Das Motor/Enkoder-Kabel ist ein gemischtadriges Kabel (siehe S. R-39)
(*2) Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME.

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

(*3) Referenzpunkt für Momentberechnung Ma.

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,4 kg

Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800
L
A
B
C
D

Gewicht
(kg)

194.5 244.5 294.5 344.5 394.5 444.5 494.5 544.5 594.5 644.5 694.5 744.5 794.5 844.5 894.5 944.5
168 218 268 318 368 418 468 518 568 618 668 718 768 818 868 918
101 51 101 51 101 51 101 51 101 51 101 51 101 51 101 51

0 1 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8
4 6 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18 18 20

1.9 2.0 2.2 2.4 2.6 2.7 2.9 3.1 3.2 3.4 3.6 3.8 3.9 4.1 4.3 4.5

1.8 1.9 2.1 2.2 2.4 2.5 2.6 2.8 2.9 3.1 3.2 3.4 3.5 3.7 3.8 3.9

Mit Abdeckung 

Ohne Abdeckung 

RCA2 RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Hub

2-Ø3H7 Tiefe 5

4-M5 Tiefe 10

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Mit Abdeckung)

(Ohne Abdeckung)

(Außen:
CJO)

Geänderter Kabelausgang (Option)

(Oben: CJT)

(Unten: CJB)

Detailansicht F
3H

7 
T

ie
fe

 5
vo

m
 G

ru
nd

ra
hm

en

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss (*1)Offset Referenzpunkt 

für Lastmoment Ma (*3)

Offset Referenzpunkt 
für Lastmoment Ma (*3)

ø3H7 Tiefe 5 vom Rahmenboden

D-M5 Tiefe 8

Mit Bremse

179.2 (mit Bremse)154.7 (ohne Bremse)

33
25 3210

A
51

L
26.5

ME ME (*2)SE Home

±0.0215
25
75

13
20.0±

25

)221(

5
711

13

10.5 15 C×100 B 15 53

8.5 8.5
40

5
94

5.26

57
60

(3.5)
58.5

122

5.7
55

4

F

74
74

32 25

23



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 I-35 im vorderen Abschnitt.

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

39.2620 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- 2 - -

50 ~ 400

Hub und maximale Geschwindigkeit

Typ Enkoder-Typ

20 SA4C RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

1

1

1

75    RCA-SA4C

4 5

4 5

4 5

(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 bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung 
von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist), bei Boost-Betrieb auf einer 
Beschleunigung von 1G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren 
Beschleunigungswerten.) 

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

1   Enkoder-Typ 2   4 5

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

PUNKT
             

  
  

  
  

              

Auswahl-
punkte

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung

(Angabe in 
50 mm- Schritten)

(Angabe in 50 mm- Schritten)

Hub

Steigung

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

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.

Verwendung einer Absolut-Einheit.

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 
(ausgeschlossen für Modelle mit 2,5 mm Steigung)

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 2.7 Nm, Mb: 3.9 Nm, Mc: 6.8 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 6.9 Nm, Mb: 9.9 Nm, Mc: 17.0 Nm
Bis zu 120 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
HA R-32
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
Energiespar-Funktion

SR
NM

R-36Schlittenroller-Spezifikation
Umgekehrte Referenzposition

SS R-36Schlittenabstandshalter

Mit Bremse

Boost-Funktion

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

* Die Boost-Funktion kann nicht für ein Modell mit Steigung 2,5 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewählt werden.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



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 der Achse) *4 4-M3, Tiefe 72-Ø3H7, Tiefe 5

20

(240)11.8M11.810.2

3.
2

(40)
(37)

4

 0+
0.

01
0

3

A Unterseite des Rahmens

M
ot

or
hö

he
: 4

5
1

Motorbreite: 46

33 Achsbreite: 40
37

25
15

5
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 Bohrung/Langloch)

N (Ø3 Bohrungen)
 2-Ø3H7, Tiefe 5 vom Rahmenbodenm-M3, Tiefe 5

Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

21

11.8 11.8
Endfläche des 
Rahmens

Endfläche des 
Rahmens

Endfläche des Rahmens
R

50 (Hub 50)
UX100P (Hub außer 50) 50

Zur Positionseinstellung

   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-Moment *3 

RCA RoboCylinder

50 100 150 200 250 300 350 400

L

M

Hub

Ohne Bremse
Mit Bremse

Ohne Bremse
Mit Bremse

Inkremen-
tal

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

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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. 

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

RCA-SA4C    76

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub
* Mehrgewicht bei Modellen

mit Bremse: 0,3 kg

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0



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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

500:5 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm-Schritten)

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 SA5C RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W  12: 12 mm

 6: 6 mm
 3: 3 mm

RCA-SA5C-      -20-12-

Steigung
(mm)

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

Maximale Zuladung 
Modell

20

Hub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

Hub

Steigung
50 ~ 450

(In 50 mm-Schritten)
500
(mm)

RCA-SA5C-      -20-20-

RCA-SA5C-      -20-6-

50 ~ 500
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

77    RCA-SA5C

(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 bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung 
von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer 
Beschleunigung von 0,8 G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren 
Beschleunigungswerten.) 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.

Verwendung einer Absolut-Einheit.

(ausgeschlossen für Modelle mit 3 mm Steigung)

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm (bei Steigung 20: ±0.03 mm)
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
Bis zu 150 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
HA R-32
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
Energiespar-Funktion

SR
NM

R-36Schlittenroller-Spezifikation
Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Boost-Funktion

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

* Die Boost-Funktion kann nicht für ein Modell mit Steigung 3 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewählt werden.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen  

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

20

12

6

3

20

12

6

3

1300

800

400

200

1300

760

380

190

9.9

16.7

33.3

65.7

0.5

1

2

4

2

4

6

12RCA-SA5C-      -20-3-1 2 - -4 5- 3

 20: 20 mm



48

0 
210.0

+
4

5

A

5

(52)
(50)

50

40
30

190.02

9

10.2 14.5 14.5M

L

62 62

1

32
20

04 62
1

ME SE
3

23.7 Hub 94 13.5
3
ME *2Home

93

62

14.5 14.5R 50

Justier-
Schlitz

Ø8 Loch

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

m-M4, Tiefe 7

2-Ø4H7, Tiefe 6

(240)

Unterseite des Rahmens

84 :ehöhroto
M

Motorbreite: 52

Endfläche des Rahmens

Offset-Referenz-
Position für Ma-
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

Endfläche des
Rahmens

Endfläche des
Rahmens

Endfläche des Rahmens50 (Hub 50)
UX100P (Hub außer 50)

For position adjustment

For position adjustmen
t

Referenz-
Fläche

05:ehöhnettilhc
S

Achsbreite: 52

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

-sgnussa
P(

znarelo
T

± 
20.0
)

RCA  RoboCylinder

RCA-SA5C 78

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Sicherstellung 100
oder mehr 

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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 300 mm oder weniger. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

P (Ø4 Bohrung/Langloch)
N (Ø4 Bohrungen)

 2-Ø4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0



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 I-35 im vorderen Abschnitt.

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

30SA6CRCA
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental
A: Absolut

30: Servomotor
 30 W  12: 12 mm

 6: 6 mm
 3:  3 mm

PUNKT

Auswahl-
punkte

79    RCA-SA6C

Optionen siehe
Tabelle unten.

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.

Verwendung einer Absolut-Einheit.

(ausgeschlossen für Modelle mit 3 mm Steigung)

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

EnergiesparendBoost-Funktion für Höchstbeschleunigung EnergiesparendBoost-Funktion für Höchstbeschleunigung

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm (bei Steigung 20: ±0.03 mm)
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81.0 Nm
Bis zu 220 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

RCA-SA6C-      -30-12-

Steigung
(mm)

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

Maximale Zuladung 
Modell

30

Hub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

Hub

Steigung
50 ~ 450

(In 50 mm-Schritten)
500
(mm)

RCA-SA6C-      -30-20-

RCA-SA6C-      -30-6-

50 ~ 600
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(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 bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung 
von 0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer 
Beschleunigung von 1 G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren 
Beschleunigungswerten.) 

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1  Enkoder-Typ 2  4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
HA R-32
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
Energiespar-Funktion

SR
NM

R-36Schlittenroller-Spezifikation
Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Boost-Funktion

Optionen

SeiteCode

* Die Boost-Funktion kann nicht für ein Modell mit Steigung 3 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewählt werden.

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

20

12

6

3

20

12

6

3

1300

800

400

200

1300

760

380

190

14.5

24.2

48.4

96.8

0.5

1.5

3

6

3

4

6

12RCA-SA6C-      -30-3-1 2 - -4 5- 3

550
(mm)

1160

640

320

160

990

540

270

135

600
(mm)

Technische Referenz Seite R-5

 20: 20 mm



52

ME SE
3

A

5

(58)
(56)

5

0 
210.0

+ 4

13

60
50

32±0.02

21

L

23.7 Hub 115 18.5

ME *2Home
3

1

34 82

56

1

39
23

04
13

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

15:ehöhroto
M

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)

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens
UX100P

For position adjustment

For position adjustmen
t

Referenz
Fläche-

35:ehöhnettilhc
S

Achsbreite:58

100 (Ø4 Lochabstand)

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

Kabelverbindungs-
stecker *1

Detailansicht des
LanglochsDetailansicht A

(Montageloch und Referenzfläche)

Offset-Referenz- 
Position für Ma- 

Moment *3 

Detailansicht des Justier-
Schlitzes zur Einstellung der 

Schlittenposition

-sgnussa
P(

znarelo
T

± 
20.0
)

RCA  RoboCylinder

RCA-SA6C 80

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Sicherstellung 100
oder mehr 

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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

Abmessungen und Gewicht pro Hub
* Mehrgewicht bei Modellen

mit Bremse: 0,3 kg

P (Ø4 Bohrung/Langloch)

N (Ø4 Bohrungen)

3-Ø4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30②①-NP-2-0



RCA-SA4D-      -20-5-

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-

RCA-SA4D-      -20-2.5-

50 ~ 300
1

1

1

Steigung
(mm)

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

Maximale Zuladung
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

(In 50 mm-Schritten)

RCA    RoboCylinder

RCA-SA4D RoboCylinder, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungsloser-Einbaumotor

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite R-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 SA4D RCA 
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 

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

81    RCA-SA4D

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.

Verwendung einer Absolut-Einheit.

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

Energiesparend 

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 2.7 Nm, Mb: 3.9 Nm, Mc: 6.8 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 6.9 Nm, Mb: 9.9 Nm, Mc: 17.0 Nm
Bis zu 120 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
BE
BL
BR
FT
LA
NM

R-25
Bremse: Kablausgang links R-25

R-25
R-29Montagefuß
R-32
R-33

Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition

Bremse: Kablausgang am Ende

Bremse: Kablausgang rechts

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



RCA  RoboCylinder

7
5.64

A

04 23

40
37

1313.3 44

R: Bremskabelausgang
 rechts

E: Bremskabelausgang
 Ende

L: Bremskabelausgang
 links

13.3

5.31

5.13

40

5.14

5.1

5.35

5.3
83

13.3

5.64

5.1

5.31

Abmessungen der Bremse

5

5.01

2.13

5.1

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) *42-Ø3H7, effektive Tiefe 5

4-M3, Tiefe 7

m-M3, Tiefe 5
Detailansicht des

Langlochs

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

Referenz-
Fläche

Unterseite

2
ME SE ME *2

2.2

Home

12

70

5.35

160.02

9 11.511.5

24

L

28 M

A16

13 Hub 1370

02

12

11.8 R 11.850

4

0 
010.0

+
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. 

RCA-SA4D 82

* 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

Offset-Referenz-
Position für Ma-
Moment *3

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Kabelverbindungs-
stecker *1

-sgnussa
P(

znarelo
T

± 
20.0
)

Detailansicht A

Abmessungen 

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub

P (Ø3 Bohrung/Langloch)
N (Ø3 Bohrungen)

 2-Ø3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden
Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de



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

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-

RCA-SA5D-      -20-3-

50 ~ 500
1

1

1

(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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

500:5 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 SA5D RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

83    RCA-SA5D

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

Maximale Zuladung 
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

Energiesparend 

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
Bis zu 150 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.

Verwendung einer Absolut-Einheit.

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Name
BE
BL
BR
FT
LA
NM
SR

R-25
Bremse: Kabelausgang links R-25

R-25
R-29Montagefuß
R-32
R-33

Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition

Bremse: Kabelausgang am Ende

Bremse: Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

R-36Schlittenroller-Spezifikation



RCA  RoboCylinder

3.31

5.1

41.513.3

1

5.5

5.64 71

52
50

05

14

53

71

93

A

4

50
52

2.7

ME *2HomeSEME

3

1

62

6
02

6

L
15 A

14 Hub 1494

30 M
15.5915.5

30
190.02

05 04

52
50

62

62

14.5 R 50 14.5

14
(3)

Home ME *2

5

0 
210.0

+
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

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

4-M4, Tiefe 9

m-M4, Tiefe 7

Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

50 (Hub 50)
UX100P (Hub außer 50)

Detailansicht von A

Referenz-
Fläche

Detailansicht des
Langlochs

RCA-SA5D 84

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

Sicherstellung 100 
oder mehr

Kabelverbindungs-
stecker *1

Sicherstellung 100 
oder mehr

Offset-Referenz-
Position für Ma-
Moment *3

-sgnussa
P(

znarelo
T

± 
20.0
)

* 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. 

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe 
Seite R-39. 

*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 300 mm oder 
weniger. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub

P (Ø4 Bohrung/Langloch)
N (Ø4 Bohrungen)

4-Ø4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de



RCA-SA6D-      -30-6-

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 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

12

6

3

RCA-SA6D-      -30-12-

RCA-SA6D-      -30-3-

50 ~ 600
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

600:6 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

30 SA6D RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

30: Servomotor 
 30 W 

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

85     RCA-SA6D

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

Maximale Zuladung
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm
Bis zu 220 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.

Verwendung einer Absolut-Einheit.

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Name
BE
BL
BR
FT
LA
NM
SR

R-25
Bremse: Kabelausgang links R-25

R-25
R-29Montagefuß
R-32
R-33

Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition

Bremse: Kabelausgang am Ende

Bremse: Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

R-36Schlittenroller-Spezifikation



RCA RoboCylinder

35 34

58
56

1

3.31

5.1
1441.513.3

1

55

58

91 6

35 73

05

04

91

A

4

56

58

3

Home ME *2

3

SEME

8
32

8

13

19.52119.5

50
320.02

L

15 A

14 Hub 19115
13

15.5 8 R 8 76

19
(3)

ME *2Home

5

0 
210.0

+
4

Abmessungen der Bremse

Detailansicht
 von A

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

100 (Ø4 Bohrungen)

Inkremental-Spezifikaton 75.5

Absolut-Spezifikaton 79.5

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

m-M5, Tiefe 8

RCA-SA6D 86

Offset-Referenz-
Position für Ma-Moment *3

Sicherstellung 100 
oder mehr

Sicherstellung 100 
oder mehr

Kabelverbindungs-
stecker *1

-sgnussa
P(

znarelo
T

±
20.0

)
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. 

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

P (Ø4 Bohrung/Langloch)
N (Ø4 Bohrungen)

3-Ø4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen

2/3D
CAD
2/3D
CAD

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. 
Details der Kabel siehe Seite R-39. 

*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

Abmessungen und Gewicht pro Hub
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



RCA-SS4D- I -20-5-

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-

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

50 ~ 300
(In 50 mm-Schritten)

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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 SS4D         I RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 20: Servomotor 
 20 W 

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

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

87    RCA-SS4D

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

Maximale Zuladung
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

- -

- -

1 - -

3 4

3 4

3 4

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Stahl, speziallegiert
Ma: 2,7 Nm, Mb: 3,9 Nm, Mc: 6,8 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 6,9 Nm, Mb: 9,9 Nm, Mc: 17,0 Nm
Bis zu 120 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

2

2

2

1

1

Name
R-25

Bremse: Kabelausgang links R-25
R-25
R-32
R-33

Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition

Bremse: Kabelausgang am Ende

Bremse: Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

BE
BL
BR
LA
NM



RCA RoboCylinder

8.5

1813.3 4813.3

5.21

5.03

40

5.14

5.1

5.35

5.1
04

13.3

5.64

5.21

2.13

12

50

41.5

7
5.64

04 23

40

33

12 02

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 88

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

Offset-Referenz- 
Position für Ma-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. 

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39.
*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

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0



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

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-

RCA-SS5D- I -20-3-

50 ~ 500

(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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

500:5 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 SS5D         I RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 20: Servomotor 
 20 W 

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

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

89     RCA-SS5D

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

Maximale Zuladung
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

- -

- -

1 - -

3 4

3 4

3 4

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Stahl, speziallegiert
Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
Bis zu 150 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

2

2

2

1

1

bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Name
BE
BL
BR
LA
NM
SR

R-25
Bremse: Kabelausgang links R-25

R-25
R-32
R-33

Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition

Bremse: Kabelausgang am Ende

Bremse: Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

R-36Schlittenroller-Spezifikation



RCA RoboCylinder

93

1

05

04

52
42

62

80.540 M
94

323032

SEME
2.7

ME *2Home

19 94

3

20
L

A 60.5

19

15.5 15.59

62

C 50

6

62

13.3

19
44

13.3

5.334

13.3 52

5.51
54

64

62

1

05

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 90

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

Kabelverbindungs-
stecker *1

Sicherstellung 100 
oder mehr

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. 

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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

Offset-Referenz- 
Position für Ma-Moment *3 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de



RCA-SS6D- I -30-6-

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3

6

12

6

3

RCA-SS6D- I -30-12-

RCA-SS6D- I -30-3-

50 ~ 600

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

600:6 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

30 SS6D        I RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 30: Servomotor 
 30 W 

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

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

91    RCA-SS6D

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

Maximale Zuladung
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

1 - -

1 - -

1 - -

3 4

3 4

3 4

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Stahl, speziallegiert
Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81.0 Nm
Bis zu 220 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

2

2

2

bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Name
BE
BL
BR
LA
NM
SR

R-25
Bremse: Kabelausgang links R-25

R-25
R-32
R-33

Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition

Bremse: Kabelausgang am Ende

Bremse: Kabelausgang rechts

Optionen

SeiteCode

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

R-36Schlittenroller-Spezifikation



RCA RoboCylinder

04

4-M5, Tiefe 9

D-M5, Tiefe 6
(zur Montage)

2-Ø5H7, effektive Tiefe 6

3-Ø4H7, Tiefe 4

8
32

8

13

1

3

100C

50

32

13

PEX100B 13.513.5

ME SE ME *2Home
3

21 19.519.5

35 34

56

49

L

A20 75.5

19 Hub 24115

13.3

12.8

63

5

12.8

94
81

19
44

1

3

ME SE

35

56

49

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SS6D 92

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

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. 

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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

Abmessungen der Bremse

Offset-Referenz- 
Position für Ma-Moment *3 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30I①-NP-2-0

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de



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-

RCA-SA4R-      -20-10-

RCA-SA4R-      -20-2.5-

1

1

1

(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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

400:4 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 SA4R RCA 
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 

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

93    RCA-SA4R

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

Maximale Zuladung
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

Energiesparend 

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 2.7 Nm, Mb: 3.9 Nm, Mc: 6.8 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 6.9 Nm, Mb: 9.9 Nm, Mc: 17.0 Nm
Bis zu 120 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Name
B R-25

HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
Energiespar-Funktion

SR

NM

R-36Schlittenroller-Spezifikation

Umgekehrte Referenzposition

SS R-36Schlittenabstandshalter

Mit Bremse

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

Motor links (Standard) ML R-33
MR R-33Motor rechts



RCA RoboCylinder

L

3
23 Hub 53.713

3
70

53.910.2 11.8 M 11.8

3.2

)04(
)73(

4

0 
010.0

+
3

SE ME *2HomeME

23

39

64
7

45

5

5.63

73 5251
A

22.5
1

32

31.2

39

12

32
24

16 0.02

9

02

12

11.8 11.8R 50

98 (137 bei Typen mit Bremse)

4-M3, Tiefe 72-Ø3H7, Tiefe 5Unterseite des
Rahmens

Schlittenhöhe:40

Endfläche des Rahmens

Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition

m-M3, Tiefe 5

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

50 (Hub 50)
UX100P (Hub außer 50)

Forposition
ad justment

Forposition
adjustment

Referenz-
Fläche

Justierschlitz

Ø8 Loch

RCA-SA4R 94

50 100 150 200 250 300 350 400

M

Hub

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

122
50
35
22
-

4

0.8

172
100
85
22
1
4

0.9

222
100
85
72
1
4

1.0

272
200
185
22
2
6

1.1

322
200
185
72
2
6

1.2

372
300
285
22
3
8

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

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Detailansicht
des Langlochs

Sicherstellung 100 
oder mehr

-sgnussa
P(

znarelo
T

± 
20.0
)

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

4-Ø3.6
Ø6.5 tiefe Senkbohrung, 
Tiefe 3.7 (zur Montage 
der Achse) *4

A
ch

sb
re

ite
: 4

0

Kabelverbindungs-
stecker *1

Offset-Referenzposition  
für Ma-Moment *3 

P (Ø3 Bohrung/Langloch)

N (Ø3 Bohrungen)
2-Ø3H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub 
* Mehrgewicht bei Modellen

mit Bremse: 0,3 kg



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-

RCA-SA5R-      -20-12-

RCA-SA5R-      -20-3-

1

1

1

(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 I-3S im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

500:5 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

20 SA5R RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

95    RCA-SA5R

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

Maximale Zuladung
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

Energiesparend 

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm
Bis zu 150 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

Name
B R-25

HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
Energiespar-Funktion

SR

NM

R-36Schlittenroller-Spezifikation

Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Optionen

SeiteCode

Motor links (Standard) ML R-33
MR R-33Motor rechts



RCA  RoboCylinder

L
34.513.723.7

3 3
Hub 94

10.2 34.7M14.5 14.5

0 
210.0

+ 4

5

5

)25(
)05(

23

Home ME *2SEME

47

211

25
8

211

05 842302

A

40
26

1

40

62 62

190.02

9

30

39

62

14.5 14.5R 50

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

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

Unterseite
 des Rahmens

Schlitten-Höhe:50

25:etierbneshc
A

Endfläche des Rahmens

m-M4, Tiefe 7

Endfläche 
des Rahmens

Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens 

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

Forpositionadjustment

Forpositiona djustment

Referenz-
Fläche

Ø8 Loch

Justierschlitz

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-SA5R 96

50 100 150 200 250 300 350 400

M

Hub

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

142
50
35
42
-

4

1.5

192
100
85
42
1
4

1.6

242
100
85
92
1
4

1.7

292
200
185
42
2
6

1.8

342
200
185
92
2
6

1.9

392
300
285
42
3
8

2.0

442
300
285
92
3
8

2.1

492

L 215.9 265.9 315.9 365.9 415.9 465.9 515.9 565.9

400
385
42
4
10

2.2

450 500

542
400
385
92
4
10

2.3

592

615.9 665.9

500
485
42
5
12

2.4

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

Offset-Referenz- 
Position für Ma-Moment *3 

Sicherstellung 
100 oder mehr 

-sgnussa
P(

znarelo
T

± 
20.0
)

Detailansicht des Justierschlitzes
zur Einstellung der Schlittenposition

*1 Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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 300 mm 
oder weniger. 

Abmessungen 

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

P (Ø4 Bohrung/Langloch)

N (Ø4 Bohrungen)   
2-Ø4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden

Langloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0

Kabelverbindungs-
stecker *1

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

* Mehrgewicht bei Modellen
mit Bremse: 0,3 kg



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-

RCA-SA6R-      -30-12-

RCA-SA6R-      -30-3-

1

1

1

50 ~ 450

800

400

200

500
(mm)

760

380

190

550
(mm)

640

320

160

600
(mm)

540

270

135

(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 I-35 im vorderen Abschnitt.

N : Kein Kabel 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

600:6 0 0 m m 
(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Modellspezifikationen
Typ Enkoder-Typ

30 SA6R RCA 
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

30: Servomotor 
 30 W 

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

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

P U N K T 

Auswahl-
punkte

97    RCA-SA6R

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

)
Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Hub

Steigung

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

Energiesparend 

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma:8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm
Bis zu 220 mm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerungen 

Optionen siehe 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Horizontal (kg)

Maximale Zuladung

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(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 einer Beschleunigung von 0,3 G (0,2 G, wenn die Steigung 
3 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 

Name
B R-25

HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
Energiespar-Funktion

SR

NM

R-36Schlittenroller-Spezifikation

Umgekehrte Referenzposition

Mit Bremse

Optionen

SeiteCode

Motor links (Standard) ML R-33
MR R-33Motor rechts



RCA  RoboCylinder

L
23.7

3
Hub 3418.7

3
115

5

)85(
)65(

50 
210.0

+ 4

34.2

50

321

85
7

65 9332 25

A 28
43

1

ME SE Home ME *2

23

13

60
50

32 0.02

21

321

40

13

10.2 8 R 8

4-M5, Tiefe 9
Unterseite

des Rahmens

Schlittenhöhe:53
85:etierbneshc

A

100 (Ø4 Bohrungen)
m-M5, Tiefe 8

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens
UX100P

Forposition
adjustment

Forposition
adjustment

Ø8 Loch

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

Referenz-
Fläche

RCA-SA6R 98

50 100 150 200 250 300 350 400Hub

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

81
66
81
1

6

1.7

131
116
31
2
8

1.9

181
166
81
2
8

2.1

231
216
31
3
10

2.3

281
266
81
3
10

2.5

331
316
31
4
12

2.7

381
366
81
4
12

2.9

L 241.4 291.4 341.4 391.4 441.4 491.4 541.4 591.4

431
416
31
5
14

3.1

450 500

481
466
81
5
14

3.3

641.4 691.4

531
516
31
6
16

3.5

550 600

581
566
81
6

16

3.7

741.4 791.4

631
616
31
7

18

3.9

Sicherstellung
100 oder mehr

Detailansicht A
(Montageloch und Referenzfläche)

-sgnussa
P(

znarelo
T

± 
20.0
)

Detailansicht des 
Justierschlitzes

zur Einstellung der 
Schlittenposition

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meist en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,3 kg

Kabelverbindungs-
stecker *1

Justierschlitz

Offset-Referenzposition 
für Ma-Moment *3

*1  Schließen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*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

P (Ø4 Bohrung/Langloch)

N (Ø4 Bohrungen)

3-Ø4H7, Tiefe 5 vom RahmenbodenLangloch, Tiefe 5  
vom Rahmenboden

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ②
 
bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut). 

① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de



Kabellängen

RCA2 RoboCylinder 

RCA2-RA2AC

* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 

Optionen

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G.
 Das ist die maximale Beschleunigung.
(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung ver-
 wendet wird. Bitte beachten Sie: Wenn externe Kräfte aus anderen Richtungen als 
 der Fahrrichtung auf die Schubstange einwirken, kann diese beschädigt werden. 
(3) Bei vertikalem Einsatz ohne installierte Bremse ist darauf zu achten, dass der 
 Tischschlitten eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung 
 unterbrochen wird. 

RCA2 − RA2AC − I − 5 − − − − −
− − − − − − −

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

P (1m)

S (3m) 
M (5m) 

Speziallängen

X06 (6m) - X10 (10m) 

X11 (11m) - X15 (15m) 

X16 (16m) -  X20 (20m) 

NM R-33

Hub und maximale Geschwindigkeit 

Modell
 

RCA2-RA2AC-I-5-4-   -A3-   

  

-   4

±0.02 RCA2-RA2AC-I-5-2- -A3-   -    2

RCA2-RA2AC-I-5-1-   -A3-    -   1

0.5

1

2

0.25

0.5

1

25
(mm) 

4 180 200

2 100

1 50

21.4

42.3

85.5

5

A3

Allgemeine Spezifikationen 

Steigung und Zuladung
Modellspezifikation

Technische Referenz Seite R-5

Bitte
beachten

H
INWEIS              

  
  

  
  

           

(Einheit = mm/s)

Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit (mm)  

Hub
(mm)Horizontal (kg)

Hub 50-100
(mm)Steigung

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Motor-
Leistung

(W)

Wirksame
Längskraft

(N)Vertikal (kg)

Kugel-
umlauf-
spindel

25-100
(Angabe in

25-mm-
Schritten)

Erklärung der Ziffern   Kabellänge Optionen Hub 

Umgekehrte Referenzposition

Name Code Seite

Bezeichnung

Schubstangen-Rotationsspiel

Antriebssystem

Spiel

Grundrahmen

Umgebungsbedingungen

Lebensdauer

Kugelumlaufspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

0,1 mm oder weniger

Material: Aluminum, hell eloxiert 

3˚

0-40 ˚C, max. 85% RH (nicht kondensierend)  

5.000 km 

Beschreibung

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Modell-
spezifikationen

4: 4 mm
2: 2 mm
1: 1 mm

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

5: Servomotor
5 W

25: 25 mm
bis

100: 100 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

A3: ASEPI: Inkremental
Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten.

−

  

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Achsbreite 18 mm, 24-V-Servomotor, 
Kupplungsspezifikation, Kugelumlaufspindel

RCA2-RA2AC    176-1

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Miniatur



Abmessungen und Gewicht pro Hub

Passende Steuerungen

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

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Staub-
geschützter

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

3 Punkte 24 VDC
(Standard)
1.5A nom.
2.5A max.

487

RCA2 RoboCylinder 

Abmessungen

2/3D 
CAD 

L1                    163.5        188.5          213.5        238.5

L2                     81.5         106.5           131.5        156.5

A                        1                 2                  3                4

B                        4                 6                  8               10

Gewicht (kg)               0.17           0.19             0.2            0.22

Hub                    25              50               75              100

Hub2
2

L2

5.5 2018.5

82

L1

MEME SE

(1
0)

ø
16

ø
12

1.5

23

12

M6×1.0

(25)

A×25

14

21.5 15

14

14

9

18

18 19
.8

(200)

2-M2, Tiefe 4

Home

Mindestabstand
100 mm

Kabelverbindungs-
stecker *1

10 (Schlüsselweite)

B-M2, Tiefe 4

Abmessungen der Mutter

3.6

M6×1.0

(1
1.

5)

10

RCA2-RA2AC    176-2

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen Seite R-9 Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Positionen Spannung Stromverbrauch Referenzseite

ASEP-C-5SI-NP-2-0

ASEP-CW-5SI-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. (Siehe S. R-39.)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 
 Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
 ME：Mechanischer Endpunkt　　SE： Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.



Kabellängen

RCA2 RoboCylinder 

RCA2-RA2AR

* Das Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 

Optionen

RCA2 − RA2AR − I − 5 − − − − −
− − − − − − − −

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

P (1m)

S (3m) 
M (5m) 

Speziallängen

Umgekehrte Referenzposition
Abgewinkelter Motor rechts

Abgewinkelter Motor links

X06 (6m) - X10 (10m) 

X11 (11m) - X15 (15m) 

X16 (16m) -  X20 (20m) 

NM
MR
ML

R-33
R-33

R-33

Abgewinkelter Motor oben MT R-33

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Achsbreite 41 mm, 24-V-Servomotor, 
Kupplungsspezifikation, Kugelumlaufspindel, Seitmotor

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Miniatur

Hub und maximale Geschwindigkeit 

Modell
 

RCA2-RA2AR-I-5-4-   -A3-   -   4

±0.02 RCA2-RA2AR-I-5-2-   -A3-   -    2

RCA2-RA2AR-I-5-1-   -A3-    -   1

0.5

1

2

0.25

0.5

1

25
(mm) 

4 180 200

2 100

1 50

21.4

42.3

85.5

5

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G.
 Das ist die maximale Beschleunigung.
(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung ver-
 wendet wird. Bitte beachten Sie: Wenn externe Kräfte aus anderen Richtungen als 
 der Fahrrichtung auf die Schubstange einwirken, kann diese beschädigt werden. 
(3) Bei vertikalem Einsatz ohne installierte Bremse ist darauf zu achten, dass der 
 Tischschlitten eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung 
 unterbrochen wird. 

Allgemeine Spezifikationen 

Steigung und Zuladung
Modellspezifikation

RCA2-RA2AR    176-3

A3

Technische Referenz Seite R-5

Bitte
beachten

H
INWEIS              

  
  

  
  

           

(Einheit = mm/s)

Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit (mm)  

Hub
(mm)Horizontal (kg)

Hub 50-100
(mm)Steigung

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Motor-
Leistung

(W)

Wirksame
Längskraft

(N)Vertikal (kg)

Kugel-
umlauf-
spindel

25-100
(Angabe in

25-mm-
Schritten)

Erklärung der Ziffern   Kabellänge Optionen Hub 

Name Code Seite

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

4: 4 mm
2: 2 mm
1: 1 mm

5: Servomotor
5 W

25: 25 mm
bis

100: 100 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

A3: ASEPI: Inkremental
Modellziffer „I“
auch bei Ver-
wendung einer 
Absolut-Einheit.

Optionen siehe
Tabelle unten.

Bezeichnung

Kugelumlaufspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

0,1 mm oder weniger

Material: Aluminum, hell eloxiert 

3˚

0-40 ˚C, max. 85% RH (nicht kondensierend)  

5.000 km 

Beschreibung

Schubstangen-Rotationsspiel

Antriebssystem

Spiel

Grundrahmen

Umgebungsbedingungen

Lebensdauer



Abmessungen und Gewicht pro Hub

Passende Steuerungen

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

RCA2 RoboCylinder 

Abmessungen

2/3D 
CAD 

L1                     114            139             164             189

L2                      81.5         106.5         131.5         156.5

A                        1                 2                  3                4

B                        4                 6                  8               10

Gewicht (kg)               0.21           0.22            0.24           0.25

Hub                    25              50               75              100

2
2 Hub 5.518.5

MESEME

ø
16

ø
12 (1
0)

1.5

23

12

L1

L2 32.5

89

M6×1.0

18

14

1418

9

41

1

(2.9)

16.2 2.9

19
.8

21.5

(25)

A×25 15

14

114

14
9

2-M2, Tiefe 4

2-M2,
Tiefe 4

Home

Mindestabstand 100 mm

MT-Spezifikation

ML-Spezifikation

Auflage-
fläche Auflagefläche

Achten Sie auf die Projektion.

10 (Schlüsselweite)

B-M2,
Tiefe 4

Abmessungen der Mutter

3.6

M6×1.0

(1
1.

5)

10

RCA2-RA2AR    176-4

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen Seite R-9 Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Steuerung Ansicht Modell Merkmale Max. Anzahl Positionen Spannung Stromverbrauch Referenzseite

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Staub-
geschützter

3-Punkt-
Pneumatik-

Modus

Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

3 Punkte 24 VDC
(Standard)
1.5A nom.
2.5A max.

487

ASEP-C-5SI-NP-2-0

ASEP-CW-5SI-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. (Siehe S. R-39.)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 
 Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
 ME：Mechanischer Endpunkt　　SE： Hub-Endpunkt
*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.



RCA2  RoboCylinder 

RCA2-RN3NA
  2A C R − RN3NA − I − 10 − − − − − 

− − − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N
 W E I S                            

   
   

   
   

   

                        

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

P (1 m) 
S (3 m) 
M (5 m) 
X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

Kabellängen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

10 Servomotor 
10 W 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Montagehalterung, 
Achsbreite 28 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

177  RCA2-RN3NA

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



30 (mm)

4

4

2

2

1

1



30
50

30
50

RCA2-RN3NA-I-10-4 -  -  -  - 

RCA2-RN3NA-I-10-2 -  -  -  - 

RCA2-RN3NA-I-10-4S -  -  -  - 

RCA2-RN3NA-I-10-2S -  -  -  - 

RCA2-RN3NA-I-10-1S -  -  -  - 

4 0.75 0.25 42.7

4 0.25 0.125 25.1

2 1.5 0.5 85.5

2 0.5 0.25 50.3

1 3 1 170.9

1 1 0.5 100.5

Horizontal  
(kg)

Vertikal  
(kg)

10

10

±0.02

±0.05

50 (mm)

200

100

50

200

100

50

Kugel
umlauf-
spindel

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Modell Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)

Hub
(mm)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

(Einheit = mm/s) Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

5.000 km

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger
(nicht kondensierend)

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen
Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlaufspindel

(1) Die Spindel ist nicht mit einer Verdreh-Sicherung ausgestattet. Bitte installieren Sie vor 
Inbetriebnahme eine Sperrvorrichtung an der Spitze der Spindel. Ohne diese wird die Spindel 
rotieren, ohne sich vor- oder zurückzubewegen.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird.
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G. (oder 0,2 G bei Modell 

mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die max. Beschleunigung.
(4) Bitte beachten Sie: Wenn externe Kräfte aus anderen Richtungen als der Fahrrichtung auf die 

Schubstange einwirken, kann diese beschädigt werden.
(5) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichtsbedingt 

einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

30: 30 mm
50: 50 mm

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

RCA2-RN3NA-I-10-1 -  -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite
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Mutter B 

2-M4,  
4 mm tief Sicherstellung 

von min 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  
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RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  
.t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

■
Hub 30

L1 112

L2 73.5

 Gewicht (kg) 0.25

50

132

93.5

0.27

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1



5.000 km

Gleitspindel

RCA2-RN4NA
RCA2  RoboCylinder

■ ■

30 (mm)

270 <220> 

200

100

6

4

2

2004

2206

1002

*<  > Angabe für vertikalen Einsatz

 RCA2 − RN4NA − I − 20 − − − − −
− − − − − − − −

RCA2-RN4NA-I-20-6-

RCA2-RN4NA-I-20-4-

RCA2-RN4NA-I-20-2-

RCA2-RN4NA-I-20-6S-

RCA2-RN4NA-I-20-4S-

RCA2-RN4NA-I-20-2S-

20
Kugel

umlauf-
spindel

6 2 0.5 33.8

±0.02
30
504 3 0.75 50.7

2 6 1.5 101.5

20

6 0.25 0.125 19.9

±0.05
30
504 0.5 0.25 29.8

2 1 0.5 59.7

P (1 m)

S (3 m)
M (5 m)

X06 (6 m) bis X10 (10 m)

X11 (11 m) bis X15 (15 m)

X16 (16 m) bis X20 (20 m)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□: Spezifizierte Länge 

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

Kabellängen 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s) 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Optionen 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Speziallängen

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger
(nicht kondensierend)

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen
Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

20 Servomotor
20 W

30: 30 mm
50: 50 mm

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm
4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm

6S: Gleitspindel 6 mm
4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm

Längskraft
(N)

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Montagehalterung, 
Achsbreite 34 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Kugelumlaufspindel

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                        

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

179  RCA2-RN4NA

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe 
Tabelle unten

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(1) Die Spindel ist nicht mit einer Verdreh-Sicherung ausgestattet. Bitte installieren Sie vor 
Inbetriebnahme eine Sperrvorrichtung an der Spitze der Spindel. Ohne diese wird die Spindel 
rotieren, ohne sich vor- oder zurückzubewegen.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird.
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G. (oder 0,2 G bei Modell 

mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die max. Beschleunigung.
(4) Bitte beachten Sie: Wenn externe Kräfte aus anderen Richtungen als der Fahrrichtung auf die 

Schubstange einwirken, kann diese beschädigt werden.
(5) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichtsbedingt 

einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

300

300

50 (mm)

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite
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Mutter B 

Mutter A 

Mutter B 

2-M4,  
4 mm tief 

Sicherstellung 
von min 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  
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 *3
 

Mutter A 
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Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

■
Hub 30

L1 123.5

L2 80

 Gewicht (kg) 0.40

50

143.5

100

0.44

9.5 (E�ektiver Gewindebereich)

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1



RCA2  RoboCylinder 

RCA2-RP3NA
  2A C R − RP3NA − I − 10 − − − − − 

− − − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                        

P (1 m) 
S (3 m) 
M (5 m) 
X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m)

Kabellängen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen

10 Servomotor 
10 W 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Gewindebohrung, 
Achsbreite 28 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

181  RCA2-RP3NA

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

30: 30 mm
50: 50 mm

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

(1) Die Spindel ist nicht mit einer Verdreh-Sicherung ausgestattet. Bitte installieren Sie vor 
Inbetriebnahme eine Sperrvorrichtung an der Spitze der Spindel. Ohne diese wird die Spindel 
rotieren, ohne sich vor- oder zurückzubewegen.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird.
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G. (oder 0,2 G bei Modell 

mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die max. Beschleunigung.
(4) Bitte beachten Sie: Wenn externe Kräfte aus anderen Richtungen als der Fahrrichtung auf die 

Schubstange einwirken, kann diese beschädigt werden.
(5) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichtsbedingt 

einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

■ ■

30 (mm)

100

50

4

2

1

1002

4

501

RCA2-RP3NA-I-10-4-

RCA2-RP3NA-I-10-2-

RCA2-RP3NA-I-10-1-

RCA2-RP3NA-I-10-4S-

RCA2-RP3NA-I-10-2S-

RCA2-RP3NA-I-10-1S-

10
Kugel

umlauf-
spindel

4 0.75 0.25 42.7

±0.02
30
502 1.5 0.5 85.5

1 3 1 170.9

10

4 0.25 0.125 25.1

±0.05
30
502 0.5 0.25 50.3

1 1 0.5 100.5

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

200

200

50 (mm)

5.000 km

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger
(nicht kondensierend)

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen
Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlaufspindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



 (
 9
 .

 2
 )

8 

4-M4,  
8 mm tief 

Positionsmarke 

Mutter A 

2-M4,  
4 mm tief 

Sicherstellung 
von min 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  

12
 m

m
 (S

ch
lüs

se
lw

eit
e)

 *3
 

Mutter A 

  RCA2-RP3NA 182

L2

L1Hub

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

■
Hub 30

L1 98.5

L2 73.5

 Gewicht (kg) 0.20

50

118.5

93.5

0.22

7.8 (E�ektiver Gewindebereich)

30

23.6

11
.5

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1



RCA2-RP4NA
RCA2  RoboCylinder

■

RCA2 − RP4NA − I − 20 − − − − − 
− − − − − − − − 

RCA2-RP4NA-I-20-6-

RCA2-RP4NA-I-20-4-

RCA2-RP4NA-I-20-2-

RCA2-RP4NA-I-20-6S-

RCA2-RP4NA-I-20-4S-

RCA2-RP4NA-I-20-2S-

20 

6 2 0.5 33.8 

±0.02 30
504 3 0.75 50.7 

2 6 1.5 101.5 

20 

6 0.25 0.125 19.9 

±0.05 30
504 0.5 0.25 29.8 

2 1 0.5 59.7 

30 (mm)

270 <220>  

200 

100 

6 

4 

2 

200 4 

220 6 

100 2 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen 

5.000 km 

Gleitspindel 

*<  > Angabe für vertikalen Einsatz 

Kugel 
umlauf- 
spindel 

P (1 m) 
S (3 m) 
M (5 m) 
X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

Kabellängen 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s)  

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen

Modell Antriebs- 
spindel 

Steigung 
(mm) 

Maximale Zuladung Wiederhol- 
genauigkeit 

(mm) 
Hub 

(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg) 

Gleit- 
spindel 

Hub 

Steigung 

G
le

its
pi

nd
el

 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

Bezeichnung Beschreibung 
Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10  
Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger  
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert 
Zulässige Temperatur, 
Feuchtigkeit 

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger 
(nicht kondensierend) 

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen 
Vertikal: 5 Millionen Zyklen  

20 Servomotor 
20 W 

30: 30 mm
50: 50 mm

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm 
4: Kugelumlaufspindel 4 mm 
2: Kugelumlaufspindel 2 mm 

6S: Gleitspindel 6 mm 
4S: Gleitspindel 4 mm 
2S: Gleitspindel 2 mm 

Längskraft 
(N) 

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Gewindebohrung, 
Achsbreite 34 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

Motor- 
leistung 

(W) 

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l 

Kugelumlaufspindel 

183  RCA2-RP4NA

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

■

■

(1) Die Spindel ist nicht mit einer Verdreh-Sicherung ausgestattet. Bitte installieren Sie vor 
Inbetriebnahme eine Sperrvorrichtung an der Spitze der Spindel. Ohne diese wird die Spindel 
rotieren, ohne sich vor- oder zurückzubewegen.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird.
(3) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G. (oder 0,2 G bei Modell 

mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die max. Beschleunigung.
(4) Bitte beachten Sie: Wenn externe Kräfte aus anderen Richtungen als der Fahrrichtung auf die 

Schubstange einwirken, kann diese beschädigt werden.
(5) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichtsbedingt 

einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

50 (mm)

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite
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Postionsmarke 

Mutter A 

2-M4,  
8 mm tief 

Sicherstellung 
von min 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  

12
 m

m
 (S

ch
lüs

se
lw

eit
e)

 *3
 

Mutter A 

4-M4,  
8 mm tief 
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Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

■
Hub 30

L1 108

L2 80

 Gewicht (kg) 0.32

50

128

100

0.36

9.5 (E�ektiver Gewindebereich)

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1



RCA2  RoboCylinder 

RCA2-GS3NA
− − − − 

− − − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

P (1 m) 
S (3 m) 
M (5 m) 
X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen

10 Servomotor 
10 W 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Einzelführung, 
Achsbreite 28 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

  2A C R − GS3NA − − 10 − I

185  RCA2-GS3NA

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

30: 30 mm
50: 50 mm

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

■ ■

30 (mm)

100

50

4

2

1

1002

4

501

RCA2-GS3NA-I-10-6-

RCA2-GS3NA-I-10-4-

RCA2-GS3NA-I-10-2-

RCA2-GS3NA-I-10-6S-

RCA2-GS3NA-I-10-4S-

RCA2-GS3NA-I-10-2S-

10
Kugel

umlauf-
spindel

4 0.75 0.25 42.7

±0.02
30
502 1.5 0.5 85.5

1 3 1 170.9

10

4 0.25 0.125 25.1

±0.05
30
502 0.5 0.25 50.3

1 1 0.5 100.5

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

200

200

50 (mm)

5.000 km

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger
(nicht kondensierend)

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen
Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlaufspindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen Führung
an. Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein. 
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-81 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Führung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G bei 
Modell mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale 
Beschleunigung.

(3) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichts-
bedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

2 
4 

Hub

30 

30 15 

L1
L28 

8-M4, 4 mm tief  

2-φ3 +0.03 
0 

 3
 1

 5
 .

 5

2-3 +0.05 
0  em o H ME * 2 

4 

 4
 0

24 

16 

 1
 6

5 

4 

28 

 4
 2

φ3
+0.03 

0 

3 
 +

 0
 .

 0
 5

0 
  

 2
 8

4 

30 

25 

 1
 7

 5
 .

 5

10 

4-M4, 6 mm tief 

φ3 +0.03 
0 

3 
+0.05 

0 

3-M4,  
6 mm tief 

Sicherstellung 
von min. 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  

3 mm tief 

 feit 
m

m 3

3 mm tief (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief  
(auch auf Gegenseite) (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief 

3 mm tief 

4-M4, Bohrung 
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RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

■
Hub 30

L1 89.5

L2 73.5

 Gewicht (kg) 0.32

50

109.5

93.5

0.36

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1

11
.5

22

34

23.6

3

3

(300)

3 0
+0.05

 3 mm tief

10

17
5.

5

30

2-M4, 4 mm tief

Hub: 30 mmHub: 50 mm

4

5.
5

17

25
10 30

4-M4, 4 mm tief

ø3 0
+0.03

3 mm tief



RCA2  RoboCylinder 

RCA2-GS4NA 
  2A C R − GS4NA − I − − − − − − 

− − − − − − − − 

30 (mm) 

270 <220>  

200 

100 

6 

4 

2 

■

220 

200 

100 2 

4 

6 

 

20 

6 2 0.5 33.8 

±0.02 
30
50 4 3 0.75 50.7 

2 6 1.5 101.5 

20 

6 0.25 0.125 19.9 

±0.05 
30
50 4 0.5 0.25 29.8 

2 1 0.5 59.7 

Bitte 
beachten 

H I N
 W E I S                            

   
   

   
   

   

                        

5.000 km 

Gleitspindel 

*<  > Angabe für vertikalen Einsatz 

Kugel 
umlauf- 
spindel 

P (1 m) 
S (3 m) 
M (5 m) 
X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

Kabellängen 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s)  

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen 

Modell Antriebs- 
spindel 

Steigung 
(mm) 

Maximale Zuladung Wiederhol- 
genauigkeit 

(mm) 
Hub 

(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg) 

Gleit- 
spindel 

Hub 

Steigung 

G
le

its
pi

nd
el

 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

Bezeichnung Beschreibung 
Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10  
Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger  
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert 
Zulässige Temperatur, 
Feuchtigkeit 

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger 
(nicht kondensierend) 

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen 
Vertikal: 5 Millionen Zyklen  

20 Servomotor 
20 W 

30: 30 mm
50: 50 mm 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm 
4: Kugelumlaufspindel 4 mm 
2: Kugelumlaufspindel 2 mm 

6S: Gleitspindel 6 mm 
4S: Gleitspindel 4 mm 
2S: Gleitspindel 2 mm 

Längskraft 
(N) 

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Einzelführung, 
Achsbreite 34 mm,  24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

Motor- 
leistung 

(W) 

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l 

Kugelumlaufspindel 

* Details der M kationen siehe Seite I-35.

Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen 

187  RCA2-GS4NA

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen Führung
an. Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein. 
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-81 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Führung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G bei 
Modell mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale 
Beschleunigung.

(3) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichts-
bedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

50 (mm) 

300 

300 RCA2-GS4NA-I-20-6-

RCA2-GS4NA-I-20-4-

RCA2-GS4NA-I-20-2-

RCA2-GS4NA-I-20-6S-

RCA2-GS4NA-I-20-4S-

RCA2-GS4NA-I-20-2S-

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



4 

2 

Hub L1
10 L2

30 15 
30 

2-3 
+0.05 
  0 

2-φ3 +0.03 
  0 

7 
 3

 7

 em o H ME * 2 

 1
 1
 .

 5

23.6 

26 

 4
 3

4 

4 

4 

30 

34 

 4
 9  5
 1

20 5 

 2
 0

6 

φ3
+0.03 
  0 

3 
 +

 0
 .

 0
 5

    
 0

 3
 4

4 

 2
 0

7 

25 

10 30 

30 

φ3
+0.03 
  0 

3 +0.05 
  0 

4 

30 10 
25 

 2
 0

7 

φ3
+0.03 
  0 

3 
+0.05 
  0 

(300) 

8-M4, 5 mm tief  

4-M4, 5 mm tief 

4-M4, 8 mm tief 

3-M4,  
8 mm tief Sicherstellung 

von min. 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  

3 mm tief 

3 mm tief 

3 mm tief 

 feit 
m

m 3

3 mm tief (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief  

3 mm tief 

3 mm tief 

4-M4, Bohrung 

(auch auf Gegenseite) (auch auf Gegenseite) 

  RCA2-GS4NA 188

■
Hub 30

L1 98

L2 80

 Gewicht (kg) 0.55

50

118

100

0.63

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  
 .t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1



RCA2  RoboCylinder

RCA2-GD3NA
RCA2 − GD3NA− I − 10 − − − − − 

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

10P: Schrittmotor
 10□ Größe

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Doppelführung, 
Achsbreite 28 mm,  24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

P (1 m) 
S (3 m) 
M (5 m) 
X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

Bitte
beachten

H I N W E I S                 
  

  
             

189  RCA2-GD3NA

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen Führung
an. Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein. 
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-82 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Führung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G bei
Modell mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale
Beschleunigung.

(3) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichts-
bedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

■

30: 30 mm
50: 50 mm

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

■ ■

30 (mm)

100

50

4

2

1

1002

4

501

RCA2-GD3NA-I-10-4-

RCA2-GD3NA-I-10-2-

RCA2-GD3NA-I-10-1-

RCA2-GD3NA-I-10-4S-

RCA2-GD3NA-I-10-2S-

RCA2-GD3NA-I-10-1S-

10
Kugel

umlauf-
spindel

4 0.75 0.25 42.7

±0.02
30
502 1.5 0.5 85.5

1 3 1 170.9

10

4 0.25 0.125 25.1

±0.05
30
502 0.5 0.25 50.3

1 1 0.5 100.5

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

200

200

50 (mm)

5.000 km

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger
(nicht kondensierend)

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen
Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlaufspindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



4 

2 

Hub

30 

15 30 

 4
 4

6 

L1
8 L2

2-φ3
+0.03 

0 

2-3 
+0.05 

0 

4 
 2

 0

1 

16 4 

 4
 0

7 

28 

24 

 5
 6 5
 4

 1
 7

3 +0.05 
0 

φ3
+0.03 

0 

4 

25 
30 10 

 1
 7

 5
 .

 5

3 +0.05 
0 

φ3 +0.03 
0 

 em o H ME * 2 8-M4, 6 mm tief  

2-M4, 6 mm tief 

4-M4, 6 mm tief 

4-M4,  
4 mm tief 

Sicherstellung 
von min. 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  

3 mm tief 

3 mm tief (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief  
(auch auf Gegenseite) (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief 

3 mm tief 

4-M4, Bohrung 

3 mm tief

  RCA2-GD3NA 190

■
Stroke 30

L1 89.5

L2 73.5

 Weight (kg) 0.41

50

109.5

93.5

0.48

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1

23.6

44
6

20 4

11
.5

(300)

3 0
+0.05

3 mm tief

10

17
5.

5

30Hub: 30 mmHub: 50 mm

4

5.
5

17

25
10 30 4-M4, 6 mm tief 

ø3 0
+0.03

3 mm tief 



6 

2 

4 

220

200 

100 

RCA2-GD4NA
RCA2  RoboCylinder

30 (mm)

270 <220> 

200 

100 

6 

4 

2 

■

RCA2 − GD4NA− I − 20 − − − − − 
− − − − − − − − 

RCA2-GD4NA-I-20-6-

RCA2-GD4NA-I-20-4-

RCA2-GD4NA-I-20-2-

RCA2-GD4NA-I-20-6S-

RCA2-GD4NA-I-20-4S-

RCA2-GD4NA-I-20-2S-

 0 2

6 2 0.5 33.8 

±0.02 
30
504 3 0.75 50.7 

2 6 1.5 101.5 

 0 2

6 0.25 0.125 19.9 

±0.05 
30
504 0.5 0.25 29.8 

2 1 0.5 59.7 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

20: Servomotor 
20 W 

30: 30 mm
50: 50 mm

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm 
4: Kugelumlaufspindel 4 mm 
2: Kugelumlaufspindel 2 mm 

6S: Gleitspindel 6 mm 
4S: Gleitspindel 4 mm 
2S: Gleitspindel 2 mm 

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Typ mit Doppelführung, 
Achsbreite 34 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

5.000 km 

Gleitspindel 

Kugel 
umlauf- 
spindel 

P (1 m) 
S (3 m) 
M (5 m) 
X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s)  

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen

Modell Antriebs- 
spindel 

Steigung 
(mm) 

Maximale Zuladung Wiederhol- 
genauigkeit 

(mm) 
Hub 

(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg) 

Gleit- 
spindel 

Hub 

Steigung 

G
le

its
pi

nd
el

 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

Bezeichnung Beschreibung 
Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10  
Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger  
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert 
Zulässige Temperatur, 
Feuchtigkeit 

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger 
(nicht kondensierend) 

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen 
Vertikal: 5 Millionen Zyklen  

Längskraft 
(N) 

Motor- 
leistung 

(W) 

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l 

Kugelumlaufspindel 

Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen 
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A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen Führung
an. Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein. 
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-82 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Führung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G bei
Modell mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale 
Beschleunigung.

(3) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichts-
bedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

■

■

30 (mm)

300

300

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



4 

2 

Hub

30 

 5
 4

7 

L1
10 L2

30 

15 

2-3 
+0.05 

0 

2-φ3
+0.03 

0  em o H ME * 2  1
 1
 .

 5

 5
 6

6 

23.6 

26 4 

 2
 8

4 
1 

20 5 

 4
 8

9 

 6
 6  6
 8

30 

34 

 1
 9

φ3
+0.03 

0 

3 +0.05 
0 

4 

30 

25 

 2
 0

7 

φ3
+0.03 

0 

3 +0.05 
0 

10 

4 

25 

30 10 

 2
 0

7 

30

φ3 +0.03 
0 

3 +0.05 
0 

(300) 

8-M4, 8 mm tief  

4-M4, 8 mm tief 

4-M4, 8 mm tief 

4-M4,  
6 mm tief Sicherstellung 

von min. 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Kabelsteck- 
verbinder *1  

3 mm tief 
3 mm tief 

3 mm tief 

3 mm tief 

3 mm tief (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief  
(auch auf Gegenseite) (auch auf Gegenseite)

3 mm tief 

3 mm tief 

4-M4, Bohrung 
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■
Hub 30

L1 98

L2 80

 Gewicht (kg) 0.64

50

118

100

0.76

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

Kabelausgang (optional)

K2

K3

K1



RCA2  RoboCylinder

RCA2-SD3NA
RCA2 − SD3NA − I − 10 − − − −

− − − − − − −
−
−

Bitte
beachten

H I N W E I S                 
  

  
             

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende
Steuerung

Kabellänge Optionen

10: Servomotor
10 W

25: 25 mm
50: 50 mm

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Doppelschubstangen-Typ mit 
Doppelführung,  Achsbreite 60 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) bis X10 (10 m)
X11 (11 m) bis X15 (15 m)
X16 (16 m) bis X20 (20 m)

Kabellängen

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Optionen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Speziallängen

193  RCA2-SD3NA

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen Führung an. Dabei
wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein. Die Korrelations-Diagramme
auf Seite R-82 geben die Lebensdauer bei maximaler Belastung an, wenn keine externe Führung 
installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G bei Modell
mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Bei den Angaben für die vertikale Zuladung ist die Achse fixiert und die Seitarme sind beweglich. 
Eine umgekehrte Anordnung mit fixierten Seitenarmen und beweglicher Achse ist nicht möglich.

(4) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichts-
bedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe 
Tabelle unten

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

■

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

■ ■

30 (mm)

100

50

4

2

1

1002

4

501

RCA2-SD3NA-I-10-4-

RCA2-SD3NA-I-10-2-

RCA2-SD3NA-I-10-1-

RCA2-SD3NA-I-10-4S-

RCA2-SD3NA-I-10-2S-

RCA2-SD3NA-I-10-1S-

10
Kugel

umlauf-
spindel

4 0.75
0.25
(*)

42.7

±0.02
25
502 1.5

0.5
(*)

85.5

1 3
1

(*) 170.9

10

4 0.25 0.125
(*)

25.1

±0.05
25
502 0.5 0.25

(*)
50.3

1 1
0.5
(*) 100.5

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

200

200

50 (mm)

5.000 km

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger
(nicht kondensierend)

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen
Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlaufspindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



4 

2 

L1 
8 8 73.5 

30 10 
25 

 1
 7

1 

4-M4 
6 mm tief 

3 +0.05 
0 

φ3 +0.03 
0 

 2
 8

8 

 5
 .

 5

 e mo H
ME * 2 

 4
 4

30 15 
30 

2-φ3
+0.03 

0 

4 2-3 
+0.05 

0 

 5
 6

2 

6 

2×2-φ3.3

 3
 8  5
 2

L2 

2×2-φ4H7
5 mm tief 

4 

(Kabellänge ist ca. 300 mm.)  

Kabelsteckverbinder *1  

L1 
L2 

131 
123 

0.48 

156 
148 

0.5 

25 50 

2x-M4, 6 mm tief  

2x2-M4, 8 mm tief 

Gewicht (kg) 

Sicherstellung 
von min. 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 

3 mm tief 

3 mm tief (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief  

(auch auf Gegenseite) 
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Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  
.t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position 

zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass die Schubstange 
die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

60

44

29

23
.5 1

Hub

Ansicht A

10

5.
5

17

2-M4 6mm tief K3

K1
Kabelausgang (optional)

Ansicht A



RCA2  RoboCylinder 

■ ■

RCA2-SD4NA-I-20-6-

RCA2-SD4NA-I-20-4-

RCA2-SD4NA-I-20-2-

RCA2-SD4NA-I-20-6S-

RCA2-SD4NA-I-20-4S-

RCA2-SD4NA-I-20-2S-

20 

6 2 0.5 
(*1) 33.8 

±0.02 
25 
50 
75 

4 3 0.75 
(*1) 50.7 

2 6 1.5 
(*1) 101.5 

20 

6 0.25 0.125 
(*1) 19.9 

±0.05 
25 
50 
75 

4 0.5 0.25 
(*1) 29.8 

2 1 0.5 
(*1) 59.7 

25 
(mm) 

50 bis 75 
(mm) 

6 240 <200> 300 

4 200 200 

2 100 100 

6 200 300 

4 200 200 

2 100 100 

RCA2-SD4NA
 2A C R − SD4NA − I − 20 − − − − 
− − − − − − − 

− 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

20: Servomotor 
20 W 

25: 25 mm 
50: 50 mm 
75: 75 mm 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm 
4: Kugelumlaufspindel 4 mm 
2: Kugelumlaufspindel 2 mm 

6S: Gleitspindel 6 mm 
4S: Gleitspindel 4 mm 
2S: Gleitspindel 2 mm 

RoboCylinder, Mini-Schubstangen-Ausführung, Kurzer Doppelschubstangen-Typ mit 
Doppelführung, Achsbreite 72 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

− 

5.000 km 

Gleitspindel 

*<  > Angabe für vertikalen Einsatz 

Kugel 
umlauf- 
spindel 

P (1 m) 

S (3 m) 

M (5 m) 

X06 (6 m) bis X10 (10 m) 

X11 (11 m) bis X15 (15 m) 
X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s)  

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen 

Modell Antriebs- 
spindel 

Steigung 
(mm) 

Maximale Zuladung Wiederhol- 
genauigkeit 

(mm) 
Hub 

(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg) 

Gleit- 
spindel 

Hub 

Steigung 

G
le

its
pi

nd
el

 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

Bezeichnung Beschreibung 
Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10  
Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger  
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert 
Zulässige Temperatur, 
Feuchtigkeit 

0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger 
(nicht kondensierend) 

Lebensdauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen 
Vertikal: 5 Millionen Zyklen  

Längskraft 
(N) 

Motor- 
leistung 

(W) 

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l 

Kugelumlaufspindel 

195  RCA2-SD4NA

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

(1) Die horizontale Zuladung gibt den Wert bei der Kombination mit einer externen Führung an.
Dabei wirkt keine Radial- oder Momentbelastung auf die Schubstange ein. 
Die Korrelations-Diagramme auf Seite R-82 geben die Lebensdauer bei maximaler
Belastung an, wenn keine externe Führung installiert ist.

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G bei Modell 
mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). Das ist die maximale Beschleunigung.

(3) Bei den Angaben für die vertikale Zuladung ist die Achse fixiert und die Seitarme sind beweglich. 
Eine umgekehrte Anordnung mit fixierten Seitenarmen und beweglicher Achse ist nicht möglich.

(4) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange eigengewichts-
bedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen ① ② ③ ④

■

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



2 

4 

Hub 

2 0
 

25 
30  0 1

 3
 4

10 
80 8 10 

L1 

4-M4 

3 +0.05 
0 

φ3
+0.03 

0 

7 

H ome 

72 

52 

 2
 9

1  3
 5

 5
 4

30 
30 15 

 6
 8

2 

7 

2×2-Φ4.2

 4
 5  6
 2

L2 

2-φ3
+0.03 

0 

4 

 3 -2
+0.05 

0 

2×2-φ4H7

ME * 2 

■ 
25 50 75 

L1 141 166 191 
L2 131 156 181 

0.73 0.75 0.77 

8 mm tief 

5 mm tief 

(Kabellänge ist ca. 300 mm.)  

Kabelsteckverbinder *1  

8-M4, 8 mm tief  
2x2-M5, 10 mm tief 

Gewicht (kg) 

Sicherstellung 
von min. 100 mm  

Abmessungen und Gewicht pro Hub 
Hub 

3 mm tief 

3 mm tief (auch auf Gegenseite) 

3 mm tief  

(auch auf Gegenseite) 
3 mm tief 

 (auch auf Gegenseite) 
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Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  
 .t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

K3

K2

Ansicht A

Kabelausgang (optional)

Ansicht A



RCA    RoboCylinder

R C A - R A 3 C  
N    :  

:  1m P  
S  : 3  m  
M :  5m 
X  : 
  R  :  

50:50  mm 

~

200:20 0  mm 

RCA-RA3C- I -20-5-

(mm)

10

2.5

4.0

18.0

1.5

5

36.2

144.8

72.49.020 3.0

6.5

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2,5

RCA-RA3C- I -20-10-

RCA-RA3C- I -20-2,5-

50 ~ 200

20 RA3C I RCA 

197    RCA-RA3C

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

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung von 
0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleuni- 
gung von 1 G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.) 

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

 10:   10 mm 
 5:     5 mm 
 2,5:     2,5 mm 

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsdurchmesser Ø32 mm, 
24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

Kein Kabel  

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm- Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 20: Servomotor 
 20 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung

(Angabe in 50 mm- Schritten)

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

PUNKT
             

  
  

  
  

              

Auswahl-
punkte

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 
(ausgeschlossen für Modelle mit 2,5 mm Steigung)

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø16 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27
Hinterer Flansch FLR R-28

HA R-32
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

TRF
NM

R-38Vordere Fußhalterung
Umgekehrte Referenzposition

R-34NJScharniergelenk

TRR R-38Hintere Fußhalterung

Mit Bremse

Boost-Funktion

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

* Die Boost-Funktion kann nicht für ein Modell mit Steigung 2,5 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“

gewählt werden.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - -

- - - 

- - - 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung
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Abmessungen und Gewicht pro Hub

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
322.5
132

0.9

372.5
182

1.0

422.5
232

1.1

472.5
282

1.2

Hub

RCA-RA3C (ohne Bremse)

RCA-RA3C (mit Bremse)

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
283.5
132

0.7

333.5
182

0.8

383.5
232

0.9

433.5
282

1.0

Hub

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird.

5

Ø48.6

Ø34
M26X1.5

M35X1.5

M8X1.25

(1
5.

01
)

13
4687 32
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20
18

18

M8X1.25
(effektiver Gewindebereich16)

M35X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5)M26X1.5
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Ø
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Ø
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12

3

3.0

12.0

1.0

6

18.9

75.4

37.76.020 2.0

4.0

50 ~ 300

600

300

150

12

6

3

12

3

4.0

18.0

1.5

6

28.3

113.1

56.69.030 3.0

6.5

50 ~ 300

199    RCA-RA4C

RCA-RA4C-      -20-6-

RCA-RA4C-      -20-12-

RCA-RA4C-      -20-3-

1

1

1

RCA-RA4C-      -30-6-

RCA-RA4C-      -30-12-

RCA-RA4C-      -30-3-

1

1

1

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

R C A - R A 4 C 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

RA4C I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsdurchmesser Ø37 mm, 
24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
30: Servomotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 
(ausgeschlossen für Modelle mit 3 mm Steigung sowie mit 20 W-Motor)

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27
Hinterer Flansch FLR R-28

HA R-32
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

TRF
NM

R-38Vordere Fußhalterung
Umgekehrte Referenzposition

R-34NJScharniergelenk

TRR R-38Hintere Fußhalterung

Mit Bremse

Boost-Funktion

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

* Die Boost-Funktion kann nur für Modelle mit 30 W-Motor und Steigung 6 oder 12 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“

gewählt werden.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung von 
0,3 G (oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleuni- 
gung von 1 G. (Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.) 

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet 
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt außer in Bewegungsrichtung.
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19 (Schlüssel-
weite)

47(Schlüsselweite)

36(Schlüsselweite)
Mutter A

Mutter C
Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

Abmessungen Mutter C

24ØnoitakifizepS latnemerknI
84ØnoitakifizepS tulosbA

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov

RCA-RA4C 200

Abmessungen und Gewicht pro Hub

1.6 1.7 1.9 2.0

Hub

RCA-RA4C (ohne Bremse) RCA-RA4C (mit Bremse)

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
322.5
335.5
337.5

372.5
385.5
387.5

422.5
435.5
437.5

472.5
485.5
487.5

522.5
535.5
537.5

572.5
585.5
587.5

350.5
137

400.5
187

1.3 1.4

450.5

237
110.5

123.5
125.5
138.5

500.5
287

550.5
337

600.5
387

1.4 1.5 1.7 1.8

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
279.5
292.5
294.5

329.5
342.5
344.5

379.5
392.5
394.5

429.5
442.5
444.5

479.5
492.5
494.5

529.5
542.5
544.5

307.5
137

357.5
187 237

1.1 1.2

407.5

67.5

80.5
82.5
95.5

457.5
287

507.5
337

557.5
387

 [Mit Bremse]

 [Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20
RACON-30

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.



RCA-RA3D- I -20-5-

10

2.5

4.0

18.0

1.5

5

36.2

144.8

72.49.020 3.0

6.5

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2.5

RCA-RA3D- I -20-10-

RCA-RA3D- I -20-2.5-

50 ~ 200
1

1

1

201    RCA-RA3D

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

R C A - R A 3 D
N :

: 1mP
S : 3m
M : 5m
X :
R :

50:50 mm

~

200:200 mm

20RA3D IRCA

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsdurchmesser Ø32 mm, 
24-V Servomotor, Einbaumotor-(direkt gekoppelt)-Spezifikation

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten)

Baureihe

I: Inkremental 20: Servomotor
 20 W

Siehe Optionen
Tabelle unten.

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

PUNKT

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø16 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27
Hinterer Flansch FLR R-28

HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

TRF
NM

R-38Vordere Fußhalterung
Umgekehrte Referenzposition

R-34NJScharniergelenk

TRR R-38Hintere Fußhalterung

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen

- - -

- - -

- - -

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

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

(2) Die Zuladung beruht bei 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 Führung verwendet 
wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt außer in Bewegungsrichtung.

(4) Beachten Sie, daß für die Einbaumotor-Spezifikation keine Bremse erhältlich ist.

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“
gewählt werden.
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RCA-RA3D 202

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

RCA-RA3D (ohne Bremse)

Das Modell RCA-RA3D
ist nicht mit Bremse erhältlich. 

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
264.5
132

0.7

314.5
182

0.8

364.5
232

0.9

414.5
282

1.0

 [Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt 
SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.
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300

150
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203    RCA-RA4D

RCA-RA4D-      -20-6-

RCA-RA4D-      -20-12-

RCA-RA4D-      -20-3-

1

1

1

RCA-RA4D-      -30-6-

RCA-RA4D-      -30-12-

RCA-RA4D-      -30-3-

1

1

1

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

RCA-RA4D 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

RA4D I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsdurchmesser Ø37 mm, 
24-V Servomotor, Einbaumotor- (direkt gekoppelt-) Spezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
30:Servormotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

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

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1 Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27
Hinterer Flansch FLR R-28

HS
LA
NJ
NM
TRF
TRR

R-32Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Vordere Fußhalterung
Umgekehrte Referenzposition
Scharniergelenk
Hintere Fußhalterung

R-32

R-33
R-38

R-34

R-38

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“ gewählt werden.
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RCA-RA4D 204

Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RA4D (ohne Bremse)

1.3 1.5 1.6 1.8

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
257.5
270.5
272.5

307.5
320.5
322.5

357.5
370.5
372.5

407.5
420.5
422.5

457.5
470.5
472.5

507.5
520.5
522.5

285.5
137

335.5
187 237

1.1 1.2

385.5

45.5

58.5
60.5
73.5

435.5
287

485.5
337

535.5
387

Das Modell RCA-RA4D
ist nicht mit Bremse erhältlich.

 [Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20①
RACON-30①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell..



RCA-RA3R- I -20-5-

10

2.5

4.0

18.0

1.5

5

36.2

144.8

72.49.020 3.0

6.5

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2.5

RCA-RA3R- I -20-10-

RCA-RA3R- I -20-2,5-

50 ~ 200

205     RCA-RA3R

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

RCA-RA3R 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

200:2 0 0  m m 

20 RA3R I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsdurchmesser Ø32 mm, 
24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 20: Servomotor 
 20 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

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

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø16 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27
Hinterer Flansch FLR R-28

HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
R-34

Energiespar-Funktion

NM
QR
RP R-35Rückseitige Montageplatte

Umgekehrte Referenzposition
Schwenkbare Fußhalterung

R-34NJScharniergelenk

TRF R-38Vordere Fußhalterung

Mit Bremse

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - -

- - - 

- - - 

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“
gewählt werden.



24
Ø

3 3

181818

4.48

42.4

4.48

42.4

31
L

Hub 49

8 10

P
2585.5

23
Ø

53
Ø

)
1

0.
5

1(

135

43Ø

7 32

M26x1.5
M8x1.25

ME *2
HomeME

SE

24
Ø

3 3

31Hub

L

49

8 10

P
25124.5

43

23
Ø

53
Ø

ME *2
HomeME

SE

M8X1.25
(effektiver Gewindebereich16)

M25X1.5
(effektiver Gewindebereich15.5)

M26X1.5
(effektiver Gewindebereich15.5)

-negnatsbuhcS(61
Ø

)resse
mhcrudneßuA

-negnatsbuhcS(61
Ø

)resse
mhcrudneßuA

14(Schlüsselweite)

14(Schlüsselweite)

32(Schlüsselweite)

32(Schlüsselweite)

Mutter A

Mutter A
Mutter A

Mutter A

Mutter B

Mutter B

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

M8 Tiefe 15

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov

RCA-RA3R 206

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
218
120

1.0

268
170

1.1

318
220

155.5

116.5

1.2

368
270

1.3

Hub
RCA-RA3R (ohne Bremse)

RCA-RA3R (mit Bremse)

L

P

P

Gewicht (kg)

50 100 150 200

218
120

0.8

268
170

0.9

318
220

1.0

368
270

1.1

 [Mit Bremse]

 [Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die  Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.



207    RCA-RA4R

12

3

3.0

12.0

1.0

6

18.9

75.4

37.76.020 2.0

4.0

50 ~ 300

600

300

150

12

6

3

12

3

4.0

18.0

1.5

6

28.3

113.1

56.69.030 3.0

6.5

50 ~ 300

RCA-RA4R-      -20-6-

RCA-RA4R-      -20-12-

RCA-RA4R-      -20-3-

1

1

1

RCA-RA4R-      -30-6-

RCA-RA4R-      -30-12-

RCA-RA4R-      -30-3-

1

1

1

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

R C A - R A 4 R 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

RA4R I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsdurchmesser Ø37 mm, 
24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A:  Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
30: Servomotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

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

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“
gewählt werden.

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27
Hinterer Flansch FLR R-28

HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
R-34

Energiespar-Funktion

NM
QR
RP R-35Rückseitige Montageplatte

Umgekehrte Referenzposition
Schwenkbare Fußhalterung

R-34NJScharniergelenk

TRF R-38Vordere Fußhalterung

Mit Bremse

Optionen

SeiteCode



)6.91(

17

2.04Ø

38

M10X1.25

8

M30X1.5

6

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

RCA-RA4R 208

73
Ø

84

05
Ø

P
m

50.5

5.89

50.5

5.89

3 3

L

3356

9 10

26

20 20
22

Hub

73
Ø

05
Ø

P
m

3 3

L

3356

9 10

26

47

Hub

ME *2HomeME SE

ME *2HomeME SE

M10X1.25
(effektiver Gewindebereich20)

M30X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5)

M30X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5)

-negnatsbuhcS(02
Ø

)resse
mchrudneßuA

19(Schlüsselweite)

19(Schlüsselweite)

36(Schlüssel-
weite)

36(Schlüsselweite)

Mutter A

Mutter AMutter A

Mutter A

Mutter B

Mutter B

M10X1.25 Tiefe 18

24ØnoitakifizepS latnemerknI
84ØnoitakifizepS tulosbA

24ØnoitakifizepS latnemerknI
84ØnoitakifizepS tulosbA

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov

-negnatsbuhcS(02
Ø

)resse
mchrudneßuA

[Ohne Bremse]

[Mit Bremse]

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

1.5 1.7 1.8 2.0

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
234
234
234

284
284
284

334
334
334

384
384
384

434
434
434

484
484
484

234
125

284
175 225

1.2 1.4

334

67.5

80.5
82.5
95.5

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

20W

30W
P

100.5

113.5
115.5
128.5

384
275

434
325

484
375

RCA-RA4R (mit Bremse)

1.7 1.9 2.0 2.2

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
234
234
234

284
284
284

334
334
334

384
384
384

434
434
434

484
484
484

234
125

284
175 225

1.4 1.6

334

110.5

123.5
125.5
138.5

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

20W

30W
P

143.5

156.5
158.5
171.5

384
275

434
325

484
375

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20①
RACON-30①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.
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Optionen

RCA-SRA4R 

250

125

5

2.5

5

2.5

9

18

3

6.5

41

81

RCA-SRA4R-I-20-5-

RCA-SRA4R-I-20-2,5- (Hinweis 1)

*Bremse einsetzbar ab Hub über 70 mm.

P (1m)

S (3m)
M (5m)
X06 (6m)  – X10 (10m)
X11 (11m)  – X15 (15m)
X16 (16m)  – X20 (20m)

±0.02 mm
0.1mm oder weniger

Name Code Seite
B
FL

FLR
FT

FT2/FT4
NM
LA

R-25
R-27
R-27
R-29
R-29
R-33
R-32

Bremse
Vorderer Flansch 
Hinterer Flansch
Montagefuß 1 (befestigt am Rahmen)
Montagefuß 2 (befestigt rechts oder links) 
Umgekehrte Referenzposition

(Hinweis 1) 50 mm Schritte bei Hub über 100 mm. 

R C A S R A4R I 20

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□: Spezifizierte Länge 

Modell-
spezifikationen Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen 

20: Servomotor 
20 W 

5: 5 mm 
2,5: 2,5 mm 

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G 
(0,2 G bei Modell mit Steigung 2,5 mm oder  bei vertikaler Nutzung). Das ist 
die maximale Beschleunigung.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung 
verwendet wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt außer 
in Bewegungsrichtung.

* Das integrierte Motor-Enkoderkabel ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard
(Roboterkabel)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - - 

- - - 

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Modell Hub
(mm)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung

(Angabe in 10 mm- Schritten)

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in
10 mm-Schritten)

20 ~ 200

20 ~ 200

20:20 mm~

200:200 mm
(Angabe in 10  mm- Schritten)

* 50 mm Schritte bei Hub über 100 mm. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø 8 mm, gerollt C10

Schubstangen-Rotationsspiel
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Ø 22 mm
–

PUNKT
             

  
  

  
  

              

Auswahl-
punkte

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung, Achsbreite 45 mm, 
24-V Servomotor, Kurze Ausführung mit Seitmotor

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Energiespar-Funktion



6 M10×1.25

)6.91(

17

4-M6, Tiefe 12 

34

43

10×1.25

022223

7.5 (über Flachkanten) 22

31.5 4.8 4.2

4-M6, Tiefe 12 

45
34

59
05

54 43 41

14

5.22

)012(

E-M4, Tiefe 10 
43

8D×50C24

ME SE ME *2Home

E-M4, Tiefe 10
(auch auf der Gegenseite)

43

C D×50 1517

L
A

22B
40.5

3

Hub

3
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20 30 40 50 60 70 80 90 100 150 200

L
A
B
C
D
E

124.5
84
62
30
0
4

0.78

134.5
94
72
40
0
4

0.84

144.5
104
82
50
0
4

0.9

154.5
114
92
60
0
4

0.96

164.5
124
102
70
0
4

1.03

174.5
134
112
30
1
6

1.09

184.5
144
122
40
1
6

1.15

194.5
154
132
50
1
6

1.21

204.5
164
142
60
1
6

1.27

254.5
214
192
60
2
8

1.59

304.5
264
242
60
3

10

1.9

Kabelverbindungs-
stecker *1
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00

Maße der Sechskantmutter
am Stangenkopf

* Die Modelle mit Bremse haben die gleiche Gesamtlänge 
wie das Standardmodell. Für die Bremsspezifikation ist ein 
Hub von mindestens 70 erforderlich. (Modelle mit einem 
Hub von 60 oder weniger können nicht mit Bremse 
ausgestattet werden.)

Hub

Gewicht (kg)

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,2 kg

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Schlüsselweite *3
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RCA-RGS3C- I -20-5-

10

2.5

4.0

18.0

1.2

5

36.2

144.8

72.49.020 2.7

6.2

RCA-RGS3C- I -20-10-

RCA-RGS3C- I -20-2.5-

50 ~ 200

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2.5

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Hub und maximale Geschwindigkeit

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

RCA-RGS3C 
N :

: 1mP
S : 3m
M : 5m
X :
R :

50:50 mm

~

200:200 mm

20 RGS3C I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Einzelführung, 
Achsdurchmesser Ø32 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm- Schritten)

Baureihe

I: Inkremental 20: Servomotor
 20 W

Siehe Optionen
Tabelle unten.

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Einzelführung Ø8 mm 
Ø16 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±0.05 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
B
FT
HA
HS
LA
NM
TRR

R-25
R-29
R-32
R-32
R-32
R-33
R-38

Mit Bremse
Montagefuß
Boost-Funktion
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - -

- - - 

- - - 

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G 
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. 
(Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.) 

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-81 (techn. Referenz).

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 
(ausgeschlossen für Modelle mit 2,5 mm Steigung)

* Die Boost-Funktion kann nicht für ein Modell mit Steigung 2,5 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“

gewählt werden.
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Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
316.5
140

1.1

366.5
190

1.3

416.5
240

1.4

466.5
290

1.5

Hub

RCA-RGS3C (ohne Bremse)

RCA-RGS3C (mit Bremse)

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
277.5
140

0.9

327.5
190

1.1

377.5
240

1.2

427.5
290

1.3

[Mit Bremse]

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

*1 Anschluss für Motor-/Enkoder-Kabel (siehe 
S. R-39)

*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur 
Home-Position zum Punkt ME.
Achten Sie darauf, dass die Schubstange 
die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0



12

3

3.0

12.0

0.5

6

18.9

75.4

37.76.020 1.5

3.5

50 ~ 300

600

300

150

12

6

3

12

3

4.0

18.0

1.0

6

28.3

113.1

56.69.030 2.5

6.0

50 ~ 300

RCA-RGS4C-      -20-6-

RCA-RGS4C-      -20-12-

RCA-RGS4C-      -20-3-

1

1

1

RCA-RGS4C-      -30-6-

RCA-RGS4C-      -30-12-

RCA-RGS4C-      -30-3-

1

1

1

RCA-RGS4C 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

RGS4C I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Einzelführung, 
Achsdurchmesser Ø37 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
30: Servomotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung  Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 
(ausgeschlossen für Modelle mit 3 mm Steigung sowie mit 20 W-Motor.)

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Einzelführung Ø10 mm
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±0.05°
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G 
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. 
(Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.) 

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-81 (techn. Referenz).

Name
B
FT
HA
HS
LA
NM
TRR

R-25
R-29
R-32
R-32
R-32
R-33
R-38

Mit Bremse
Montagefuß
Boost-Funktion
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

Optionen

SeiteCode

* Die Boost-Funktion kann nur für Modelle mit 30 W-Motor und Steigung 6 oder 12 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“

gewählt werden.

213    RCA-RGS4C



5544
62
51

18 95
5.63 05

Ø

50

18

16
9

73
Ø

L
m19

1

61(=Hub+11)63

50
30

124(=Hub+74)
Home
ME

3Hub11

41

ME *2HomeME SE
33

Hub

22

8.25Ø

2.04Ø

50388

M40X1.5M30X1.5

10

4-M5
2C-4

8

18
5.63

62

05
22

37
2915

95
51

5.63

30
20

01
01

5.62

)05
Ø(

16 47
9

73
Ø

L
m19

1

61(=Hub+11)63

2C-46-M5 Bohrung 

Halterung A

Halterung A

Halterung B

Halterung B

M40X1.5
(effektiver Gewindebereich19.5)

Überhang bei Ausfahren bis zur Position SE

19(Schlüsselweite)
47(Schlüssel-
weite )

36(Schlüssel-
weite)

19(Schlüsselweite)
47(Schlüssel-
weite)

36(Schlüssel-
weite)

Mutter A

Mutter A

Mutter B

Mutter B

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

Halterung A Halterung B

Inkremental-Spezifikation Ø42
Absolut Spezifikation Ø48

24Ø noitakifizepS-latnemerknI
84Ø noitakifizepS tulosbA

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov

-hcrudne
ßu

A( 02
Ø

-sgnurhü
F red resse

m
)egnatsbuhc

S
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ßu

A( 01
Ø
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F red resse

m
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S
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Abmessungen und Gewicht pro Hub

2.0 2.2 2.4 2.6

Hub

RCA-RGS4C (ohne Bremse)

RCA-RGS4C (mit Bremse)

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
315.5
328.5
330.5

365.5
378.5
380.5

415.5
428.5
430.5

465.5
478.5
480.5

515.5
528.5
530.5

565.5
578.5
580.5

343.5
145

393.5
195

1.7 1.8

443.5

245
110.5

123.5
125.5
138.5

493.5
295

543.5
345

593.5
395

1.8 2.0 2.2 2.4

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
272.5
285.5
287.5

322.5
335.5
337.5

372.5
385.5
3875

422.5
435.5
437.5

472.5
485.5
487.5

522.5
535.5
537.5

300.5
145

350.5
195 245

1.5 1.6

400.5

67.5

80.5
82.5
95.5

450.5
295

500.5
345

550.5
395

[Mit Bremse]

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20①
RACON-30①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur 

Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, 
dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht 
berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt
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RCA-RGS3D- I -20-5-

10

2.5

4.0

18.0

1.2

5

36.2

144.8

72.49.020 2.7

6.2

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2.5

RCA-RGS3D- I -20-10-

RCA-RGS3D- I -20-2,5-

50 ~ 200

RCA-RGS3D
N :

: 1mP
S : 3m
M : 5m
X :
R :

50:50 mm

~

200:200 mm

20RGS3D IRCA

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Einzelführung,
Achsdurchmesser Ø32 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten)

Baureihe

20: Servomotor
 20 W

Siehe Optionen
Tabelle unten.

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-81 (techn. Referenz).

PUNKT

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame

Längskraft (N)

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Optionen Allgemeine Spezifikationen

Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0,02 mm
0,1 mm oder weniger
Einzelführung Ø8 mm
Ø16 mm
±0,05°
0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser
Schubstangen-Rotationsspiel
ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

Name
FT
HS
LA
NM
TRR

R-29
R-32
R-32
R-33
R-38

Montagefuß
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

Seite ArtikelCode

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

Beschreibung

I: Inkremental

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON
ASEL
RACON

A3: AMEC
ASEP

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen

- - -

- - -

- - -

* Die Option „Home Sensor“ kann nicht zusammen mit der umgekehrten Referenzposition gewählt werden.

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung



Ø
53

24
Ø

64
42

51
5.7307

5.25
5.03

14

8 66.517

L

562(=Hub+12)53

ME
Home

115(=Hub+65)

12 Hub 3

35Hub

33

20

37

07

4646

23
Ø

ME *2HomeME SE

2C-4
4-M5

8

5.14
5.91

07

42

51

5.03

37

29
12

2C-4

01
5.02

01

5.25

5.03

30

20

M26X1.5
M35X1.5

8

43Ø

4632

6.84

7

6-M4 Bohrung

Halterung A

Halterung B

M35X1.5
(effektiver Gewindebereich 17.5)

Überhang bei Ausfahren bis zur Position SE

14(Schlüsselweite)

40(Schlüssel-
weite)32(Schlüssel-

weite)

Nut A
Nut B

Halterung A Halterung B

-hcrudne
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Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov
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Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

RCA-RGS3D (ohne Bremse)

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
258.5
140

0.9

308.5
190

1.1

358.5
240

1.2

408.5
290

1.3

Das Modell RCA-RGS3D
ist nicht mit Bremse erhältlich. 

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt
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12

3

3.0

12.0

0.5

6

18.9

75.4

37.76.020 1.5

3.5

50 ~ 300

600

300

150

12

6

3

12

3

4.0

18.0

1.0

6

28.3

113.1

56.69.030 2.5

6.0

50 ~ 300

RCA-RGS4D-      -20-6-

RCA-RGS4D-      -20-12-

RCA-RGS4D-      -20-3-

1

1

1

RCA-RGS4D-      -30-6-

RCA-RGS4D-      -30-12-

RCA-RGS4D-      -30-3-

1

1

1

RCA-RGS4D 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

20 RGS4D I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Einzelführung,
Achsdurchmesser Ø37 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
3ß: Servomotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-81 (techn. Referenz).

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Einzelführung Ø10 mm
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±0.05 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Optionen

Name
FT
HS
LA
NM
TRR

R-29
R-32
R-32
R-33
R-38

Montagefuß
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

SeiteCode

* Die Option „Home Sensor“ kann nicht zusammen mit der umgekehrten Referenzposition gewählt werden. 
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Überhang bei Ausfahren bis zur Position SE

19(Schlüsselweite)

47(Schlüssel-
weite )

36(Schlüssel-
weite)

Mutter A

Mutter B

Halterung A Halterung B

6-M5 Bohrung

24Ø noitakifizepS-latnemerknI
84Ø noitakifizepS tulosbA

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov

-hcrudne
ßu

A( 02
Ø

-sgnurhü
F red resse

m
)egnatsbuhc

S

-hcrudne
ßu

A( 01
Ø

-sgnurhü
F red resse

m
)egnatsbuhc

S

RCA-RGS4D 218

Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RGS4D (ohne Bremse)

1.7 1.9 2.1 2.3

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
250.5
263.5
265.5

300.5
313.5
315.5

350.5
363.5
365.5

400.5
413.5
415.5

450.5
463.5
465.5

500.5
513.5
515.5

278.5
145

328.5
195 245

1.3 1.5

378.5

45.5

58.5
60.5
73.5

428.5
295

478.5
345

528.5
395

Das Modell RCA-RGS4D
ist nicht mit Bremse erhältlich. 

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20①
RACON-30①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt
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R C A-S R GS4R 

250

125

5

2.5

5

2.5

~ 9

~ 18

~ 2

~ 5.5

41

81

RCA-SRGS4R-I-20-5-

RCA-SRGS4R-I-20-2.5-

P (1m)

S (3m)
M (5m)
X06 (6m)  – X10 (10m)
X11 (11m)  – X15 (15m)
X16 (16m)  – X20 (20m)

B
FLR
FT

FT2/FT4
GS2~GS4

LA
NM

R C A S R GS4R 　  I 　　 20 　　　　　　　　　　　　　 
　 　 

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□: Spezifizierte Länge 

Modell-
spezifikationen

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

20: Servomotor 
20 W 

5: 5 mm 
2,5: 2,5 mm 

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G 
(0,2 G bei Modell mit Steigung 2,5 mm oder  bei vertikaler Nutzung). Das ist 
die maximale Beschleunigung.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung 
verwendet wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt außer 
in Bewegungsrichtung.

20:20 mm~

200:200 mm
(Angabe in 10  mm- Schritten)

* 50 mm Schritte bei Hub über 100 mm. 

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Einzelführung, 
Achsdurchmesser Ø45 mm, 24-V Servomotor, kurze Ausführung mit Seitmotor

(Hinweis 1)

(Hinweis 1) 50 mm Schritte bei Hub über 100 mm. Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - - 

- - - 

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Modell Hub
(mm)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg) 
Maximale Zuladung

(Angabe in 10 mm- Schritten)

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in
10 mm-Schritten)

20 ~ 200

20 ~ 200

Optionen

±0.02 mm
0.1mm oder weniger

Name Code Seite
R-25
R-28
R-29
R-31
R-32
R-32
R-33

Bremse
Hinterer Flansch
Montagfuß 1 (befestigt am Rahmen)
Montagfuß 2 (Montagerichtung der Führung)
Montagerichtung der Führung 
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung

Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10

Schubstangen-Rotationsspiel
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Ø22 mm
± 0,05°

PUNKT
             

  
  

  
  

              

Auswahl-
punkte

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

* Bremse sind einsetzbar ab Hub über 70 mm.
* Die Position der Führung an der Achse (GS2: rechts, GS3: unten, GS4: links) muss 

immer angegeben werden. 
* Führung und Montagefüße können nicht dieselbe Richtung haben.
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Stroke 20 30 40 50 60 70 80 90 100 150 200

L
A
B
C
D
E

)gk(thgieW

126.5
84
62
30
0
4

1.15

136.5
94
72
40
0
4

1.21

146.5
104
82
50
0
4

1.28

156.5
114
92
60
0
4

1.35

166.5
124
102
70
0
4

1.42

176.5
134
112
30
1
6

1.49

186.5
144
122
40
1
6

1.56

196.5
154
132
50
1
6

1.62

206.5
164
142
60
1
6

1.69

256.5
214
192
60
2
8

2.03

306.5
264
242
60
3

10

2.38

Montagemöglichkeiten (Ansicht A) 

Kabelverbindungs-
stecker *1 

Hub 3 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)5 (Überhang bei Ausfahren bis zur Position SE) 

(auch auf Gegenseite) 

S
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ng
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00

GS3

GS4
Montage

links

Achse
GS2

Montage
rechts

Montage
unten

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,2 kg

* Die Modelle mit Bremse haben die gleiche Gesamtlänge 
wie das Standardmodell. Für die Bremsspezifikation ist 
ein Hub von mindestens 70 erforderlich. (Modelle mit 
einem Hub von 60 oder weniger können nicht mit Bremse 
ausgestattet werden.)

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt
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RCA-RGD3C- I -20-5-

10

2.5

4.0

18.0

1.2

5

36.2

144.8

72.49.020 2.7

6.2

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2.5

RCA-RGD3C- I -20-10-

RCA-RGD3C- I -20-2,5-

50 ~ 200

R C A - R G D 3 C 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

200:2 0 0  m m 

20 RGD3C I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Doppelführung,
Achsdurchmesser Ø32 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Baureihe

20: Servomotor 
 20 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

BeschreibungArtikel
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0,02 mm
0,1 mm oder weniger
Doppelführung Ø8mm
Ø16 mm
±0,05°
0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser
Schubstangen-Rotationsspiel
ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

Artikel

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

Beschreibung

I: Inkremental 

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 
(ausgeschlossen für Modelle mit 2,5 mm Steigung)

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - -

- - - 

- - - 

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G 
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 2,5 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. 
(Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.) 

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-83 (techn. Referenz).

Name
B
FT
HA
HS
LA
NM
TRR

R-25
R-29
R-32
R-32
R-32
R-33
R-38

Mit Bremse
Montagefuß
Boost-Funktion
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

Optionen

SeiteCode

* Die Boost-Funktion kann nicht für ein Modell mit Steigung 2,5 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“

gewählt werden.
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Halterung A
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Halterung A
Halterung B

M35X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5)

Überhang bei Ausfahren 
bis zur Position SE
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32(Schlüssel-
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14(Schlüsselweite)
Mutter A

Mutter B

Halterung A Halterung B

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B

Kabelverbin-
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Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
316.5
140

1.3

366.5
190

1.4

416.5
240

1.6

466.5
290

1.7

Hub

RCA-RGD3C (ohne Bremse)

RCA-RGD3C (mit Bremse)

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
277.5
140

1.1

327.5
190

1.2

377.5
240

1.4

427.5
290

1.5

[Mit Bremse]

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt
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12

3

3.0

12.0

0.5

6

18.9

75.4

37.76.020 1.5

3.5

50 ~ 300

600

300

150

12

6

3

12

3

4.0

18.0

1.0

6

28.3

113.1

56.69.030 2.5

6.0

50 ~ 300

RCA-RGD4C-      -20-6-

RCA-RGD4C-      -20-12-

RCA-RGD4C-      -20-3-

1

1

1

RCA-RGD4C-      -30-6-

RCA-RGD4C-      -30-12-

RCA-RGD4C-      -30-3-

1

1

1

R C A - R G D 4 C 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

20 RGD4C I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Doppelführung,
Achsdurchmesser Ø37 mm, 24-V Servomotor, Kupplungspezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
30: Servomotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

Energiesparend Boost-Funktion für Höchstbeschleunigung 
(ausgeschlossen für Modelle mit 3 mm Steigung sowie mit 20 W-Motor)

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Doppelführung Ø10 mm
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±0.05 °
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

(2) Die Zuladung beruht bei Standard-/Energiespar-Betrieb auf einer Beschleunigung von 0,3 G 
(oder 0,2 G, wenn die Steigung 3 ist), bei Boost-Betrieb auf einer Beschleunigung von 1 G. 
(Die max. Zuladung gilt auch bei niedrigeren Beschleunigungswerten.) 

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-83 (techn. Referenz).

Name
B
FT
HA
HS
LA
NM
TRR

R-25
R-29
R-32
R-32
R-32
R-33
R-38

Mit Bremse
Montagefuß
Boost-Funktion
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

Optionen

SeiteCode

* Die Boost-Funktion kann nur für Modelle mit 30 W-Motor und Steigung 6 oder 12 gewählt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewählt werden.
* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“

gewählt werden.
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19(Schlüssel-
weite)
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Abmessungen und Gewicht pro Hub

2.4 2.6 2.8 3.0

Hub

RCA-RGD4C (ohne Bremse)

RCA-RGD4C (mit Bremse)

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
315.5
328.5
330.5

365.5
378.5
380.5

415.5
428.5
430.5

465.5
478.5
4807.5

515.5
528.5
530.5

565.5
578.5
580.5

343.5
145

393.5
195

2.0 2.2

443.5

245
110.5

123.5
125.5
138.5

493.5
295

543.5
345

593.5
395

2.2 2.4 2.6 2.8

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
272.5
285.5
287.5

322.5
335.5
337.5

372.5
385.5
387.5

422.5
435.5
437.5

472.5
485.5
487.5

522.5
535.5
537.5

300.5
145

350.5
195 245

1.8 2.0

400.5

67.5

80.5
82.5
95.5

450.5
295

500.5
345

550.5
395

[Mit Bremse]

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „HA“ oder „LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20①
RACON-30①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur 

Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, 
dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht 
berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt
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RCA-RGD3D- I -20-5-

10

2.5

4.0

18.0

1.2

5

36.2

144.8

72.49.020 2.7

6.2

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2.5

RCA-RGD3D- I -20-10-

RCA-RGD3D- I -20-2,5-

50 ~ 200

RCA-RGD3D 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

200:2 0 0  m m 

20 RGD3D I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Doppelführung,
Achsdurchmesser Ø32 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

20: Servomotor 
 20 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-83 (techn. Referenz).

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0,02 mm
0,1 mm oder weniger
Doppelführung Ø8mm
Ø16 mm
±0,05°
0~40°C, 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser
Schubstangen-Rotationsspiel
ZulässigeTemperatur, Feuchtigkeit

Artikel

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

Beschreibung

I: Inkremental 

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - -

- - - 

- - - 

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Optionen

Name
FT
HS
LA
NM
TRR

R-29
R-32
R-32
R-33
R-38

Montagefuß
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

SeiteCode

* Die Option „Home Sensor“ kann nicht zusammen mit der umgekehrten Referenzposition gewählt werden. 



29

48.6

2C-4

8

29 38

37
2912

2C-4

57

30

20

5.02
5.02

02 M26X1.5
M35X1.5

8

43Ø

4632

6.84Ø

7

29 38 57 16

29
20

48.6

37
30

53
Ø24

Ø

14

8

23
Ø

66.517

L

562(=Hub+12)53

ME115(=Hub+65)

12 Hub 3

35Hub

33

20

MEME SE

14(Schlüsselweite)

32(Schlüssel-
weite)

40(Schlüsselweite)

Mutter B

Home

Home

8-M4
Bohrung 4-M5

Bohrung

M35X1.5
(effektiver Gewindebereich17.5)

Halterung A Halterung B

Überhang bei Ausfahren bis
zur Position SE

Halterung A

Halterung B
Mutter A

-hcrudne
ßu

A( 61
Ø

-sgnurhü
F red resse

m
)egnatsbuhc

S

-hcrudne
ßu

A( 8
Ø

-sgnurhü
F red resse

m
)egnatsbuhc

S

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B 

RCA-RGD3D 226 

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

RCA-RGD3D (ohne Bremse)

L

Gewicht (kg)

50 100 150 200
258.5
140

1.1

308.5
190

1.2

358.5
240

1.4

408.5
290

1.5

Das Modell RCA-RGD3D
ist nicht mit Bremse erhältlich.

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt
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12

3

3.0

12.0

0.5

6

18.9

75.4

37.76.020 1.5

3.5

50 ~ 300

600

300

150

12

6

3

12

3

4.0

18.0

1.0

6

28.3

113.1

56.69.030 2.5

6.0

50 ~ 300

RCA-RGD4D-      -20-6-

RCA-RGD4D-      -20-12-

RCA-RGD4D-      -20-3-

1

1

1

RCA-RGD4D-      -30-6-

RCA-RGD4D-      -30-12-

RCA-RGD4D-      -30-3-

1

1

1

RCA-RGD4D 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

20 RGD4D I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Doppelführung,
Achsdurchmesser Ø37 mm, 24-V Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
30: Servomotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet wird. 
Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-83 (techn. Referenz).

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Doppelführung Ø10 mm
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±0.05°
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Optionen

Name
FT
HS
LA
NM
TRR

R-29
R-32
R-32
R-33
R-38

Montagefuß
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Hintere Fußhalterung

SeiteCode

* Die Option „Home Sensor“ kann nicht zusammen mit der umgekehrten Referenzposition gewählt werden. 



52.8

011
001

88 37 02

29
20

30
37

8

011
001

37
29

15

88
5.62

02
5.62

30
20

52.8

73
Ø 011

L

m

05
Ø

16
9 19

1

61(=Hub+11)63

124(=Hub+74)
Home
ME

3Hub11

41

ME *2HomeME SE

33

Hub

22

8.25Ø

2.04Ø

50
388

M40X1.5M30X1.5

10

4-M5 2C-42C-4

Halterung A

Halterung B

M40X1.5
(effektiver Gewindebereich19.5)

Überhang bei Ausfahren bis
zur Position SE

19(Schlüsselweite)

47(Schlüssel-
weite)

36(Schlüsselweite)
Mutter A

Mutter B

Halterung A Halterung B

6-M5 Bohrung

24Ø noiatkifizepS-latnemerknI
84Ø noitakifizepS tulosbA

Kabelverbin-
dungsstecker *1

gnulletsrehciS
rhe

m redo 001 nov

Abmessungen Mutter A Abmessungen Mutter B 

-hcrudne
ßu

A( 02
Ø

-sgnurhü
F red resse

m
)egnatsbuhc

S

-hcrudne
ßu

A( 01
Ø

-sgnurhü
F red resse

m
)egnatsbuhc

S
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Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RGD4D (ohne Bremse)

2.1 2.3 2.5 2.7

Hub

L
20W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

30W

20W

30W
m

Gewicht (kg)

50 100 150 200 250 300
250.5
263.5
265.5

300.5
313.5
315.5

350.5
363.5
365.5

400.5
413.5
415.5

450.5
463.5
465.5

500.5
513.5
515.5

278.5
145

328.5
195 245

1.6 1.8

378.5

45.5

58.5
60.5
73.5

428.5
295

478.5
345

528.5
395

Das Modell RCA-RGD4D
ist nicht mit Bremse erhältlich.

[Ohne Bremse]

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20①
RACON-30①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt

selbst für Anfänger geeignet. 



RCA-RGD3R  RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Doppelführung, 
Achsdurchmesser Ø32 mm,  24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

RCA   RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Energiesparend 

N : 
: 1 m P 

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

50:5 0  m m 

~

200:2 0 0  m m 

20 RGD3R I RCA 
 10:   10 mm 
 5:     5 mm 
 2.5:  2.5 mm 

Typ

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 20: Servomotor 
 20 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Enkoder-Typ

* Modellziffer “I”  auch 
bei Verwendung einer 
Absolut-Einheit.

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

P U N K T 

Technische Referenz Seite R-5

Auswahl-
punkte

(1) Wenn sich der Hub erhöht, sinkt die maximale Geschwindigkeit. Um eine kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden, verwenden Sie die Tabelle für 
die Modellspezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale Geschwindigkeit bei dem 
gewünschten Hub ausreicht.
(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G (oder 0,2 G, 
wenn die Steigung 2,5 ist). Das ist die maximale Beschleunigung. 
(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet 
wird. Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-83 (techn. 
Referenz).

RCA-RGD3R-I-20-5-

10

2.5

4.0

18.0

1.2

5

36.2

144.8

72.49.020 2.7

6.2

50 ~ 200

500

250

125

10

5

2.5

RCA-RGD3R-I-20-10-

RCA-RGD3R-I-20-2,5-

50 ~ 200

229     RCA-RGD3R

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Doppelführung Ø8 mm
Ø16 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±0.05°
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
B
FT

FLR
HS
LA
NM
QR
RP

R-25
R-29
R-28
R-32
R-32
R-33
R-34
R-35

Mit Bremse
Montagefuß
Hinterer Flansch
Home-Sensor
Energiespar-Funktion
Umgekehrte Referenzposition
Schwenkbare Fußhalterung
Rückseitige Montageplatte

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - -

- - - 

- - - 

* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“
gewählt werden.
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Dimensions

50 100 150 200
L
ℓ 

■

212
128

1.4

262
178

1.5

312
228

1.7

362
278

1.8

Hub 50 100 150 200

L
ℓ

Gewicht (kg)

212
128

1.2

262
178

1.3

312
228

1.5

362
278

1.6

RCA-RGD3R (mit Bremse)

ME

RCA-RGD3R 230

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

[Mit Bremse]

Abmessungen und Gewicht pro Hub 
RCA-RGD3R (ohne Bremse)

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Halterung B

Mutter A

14 (Schlüsselweite) *3

Kabelverbin- 
dungsstecker *1 

14 (Schlüsselweite)

Halterung B 

Hub

Gewicht (kg)

ø1
6 

Sc
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en

- 
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ch

m
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r 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



231   RCA-RGD4R

12

3

3.0

12.0

0.5

6

18.9

75.4

37.76.020 1.5

3.5

50 ~ 300

600

300

150

12

6

3

12

3

4.0

18.0

1.0

6

28.3

113.1

56.69.030 2.5

6.0

50 ~ 300

RCA-RGD4R-      -20-6 -

RCA-RGD4R-      -20-12 -

RCA-RGD4R-      -20-3 -

1

1

1

RCA-RGD4R-      -30-6 -

RCA-RGD4R-      -30-12 -

RCA-RGD4R-      -30-3 -

1

1

1

(Angabe in 50 mm- Schritten)

(Angabe in
50 mm- Schritten)

RCA-RGD4R 
N : 

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

50:5 0  m m 

~

300:3 0 0  m m 

RGD4R I RCA 

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

Typ

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Doppelführung, 
Achsdurchmesser Ø37 mm, 24-V Servomotor, abgewinkelter Motor

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge 
Roboterkabel 

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

I: Inkremental 
A:  Absolut 

20: Servomotor 
 20 W 
30: Servomotor 
 30 W 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

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

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

(3) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung verwendet 
wird. Für das von der Achse ohne externe Führung unterstützte Gewicht s. S. R-83 
(techn. Referenz).

P U N K T 

Auswahl-
punkte

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Motorlei-
stung (W)Modell Hub

(mm)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg)
Maximale Zuladung Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Führung
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Doppelführung Ø10 mm
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±0.05°
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 Erklärung der Ziffern  Hub  Kabellänge  Optionen 

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung  

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

-

-

-

3

3

3

* Absolut-Enkoder-Typ nur
bei ASEL-Ansteuerung möglich.
Ansonsten Modellziffer “I” bei
Verwendung einer Absolut-Einheit.

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

* Die Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit der Option „Umgekehrte Referenzposition“
gewählt werden.

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
Hinterer Flansch FLR R-28

HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33
R-34

Energiespar-Funktion
NM
QR
RP R-35Rückseitige Montageplatte

Umgekehrte Referenzposition
Schwenkbare Fußhalterung

Mit Bremse

Optionen

SeiteCode
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50 100 150 200 250 300

ℓ

L
20W

30W

Inkrem.
Absolut
Inkrem.
Absolut

m
20W

30W

Inkrem.
Absolut
Inkrem.
Absolut

P
20W

30W

Inkrem.
Absolut
Inkrem.
Absolut

227
227
227
227
133

1.9

277
277
277
277
188

2.2

327
327
327
327
233

2.3

377
377
377
377
288

2.6

427
427
427
427
333

2.7

477
477
477
477
383

3.0

67.5
80.5
82.5
95.5
100.5
113.5
115.5
128.5

50 100 150 200 250 300

ℓ

L
20W

30W

Inkrem.
Absolut
Inkrem.
Absolut

m
20W

30W

Inkrem.
Absolut
Inkrem.
Absolut

P
20W

30W

Inkrem.
Absolut
Inkrem.
Absolut

227
227
227
227
133

2.1

277
277
277
277
188

2.4

327
327
327
327
233

2.5

377
377
377
377
288

2.8

427
427
427
427
333

2.9

477
477
477
477
383

3.2

110.5
123.5
125.5
138.5
143.5
156.5
158.5
171.5

RCA-RGD4R 232

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen

2/3D
CAD
2/3D
CAD

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.  ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2
AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0
ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0
ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0
ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0
ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0
ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0
ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0
ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-20①
RACON-30①

ASEL-C-1-20②①-NP-2-0
ASEL-C-1-30②①-NP-2-0

Mutter A

Mutter A

[Ohne Bremse]

[Mit Bremse]

Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCA-RGD4R (ohne Bremse)

Hub

RCA-RGD4R (mit Bremse)
Hub

Gewicht (kg

Gewicht (kg

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     SE: Hub-Endpunkt

*3 Die Ausrichtung der Achsmutter variiert je nach Modell.

Halterung B
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233  RCA-SRGD4R

R C A-S R GD4R 

250

125

5

2.5

5

2.5

~ 9

~ 18

~ 2

~ 5.5

41

81

RCA-SRGD4R-I-20-5-

RCA-SRGD4R-I-20-2,5-

P (1m)

S (3m)
M (5m)
X06 (6m)  – X10 (10m)
X11 (11m)  – X15 (15m)
X16 (16m)  – X20 (20m)

B
FT
LA
NM

RCA SRGD4R I 20 

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□: Spezifizierte Länge 

Modell-
spezifikationen Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

20: Servomotor 
20 W 

5: 5 mm 
2,5: 2,5 mm 

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Optionen siehe  
Tabelle unten 

Technische Referenz Seite R-5

Energiesparend 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G 
(0,2 G bei Modell mit Steigung 2,5 mm oder  bei vertikaler Nutzung). Das ist 
die maximale Beschleunigung.

(2) Die horizontale Zuladung gilt unter der Annahme, dass eine externe Führung 
verwendet wird und keine externe Kraft auf die Schubstange einwirkt außer 
in Bewegungsrichtung.

20:20 mm~

200:200 mm
(Angabe in 10  mm- Schritten)

* 50 mm Schritte bei Hub über 100 mm. 

RoboCylinder, Schubstangen-Ausführung mit Doppelführung, 
Achsdurchmesser Ø45 mm, 24-V Servomotor, Kurze Ausführung mit Seitmotor

(Hinweis 1)

(Hinweis 1) 50 mm Schritte bei Hub über 100 mm. Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

- - - 

- - - 

(mm)

Modellspezifikationen

Steigung Modell Hub
(mm)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

Horizontal (kg) Vertikal (kg) 
Maximale Zuladung

(Angabe in 10 mm- Schritten)

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

(Angabe in
10 mm-Schritten)

20 ~ 200

20 ~ 200

Optionen

±0.02 mm
0.1mm oder weniger

Name Code Seite
R-25
R-29
R-32
R-33

Bremse
Montagefuß 1 (befestigt am Rahmen)
Energiespar-Funktion

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø 8 mm, gerollt C10

Schubstangen-Rotationsspiel
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Ø 22 mm
± 0,05°

PUNKT
             

  
  

  
  

              

Auswahl-
punkte

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

Umgekehrte Referenzposition

* Bremse einsetzbar ab Hub über 70 mm.
* Der Montagefuß kann nicht seitlich montiert werden.



5.51
5.7

8-M5, Tiefe 12
(zur Befestigung des Werkstücks)  

43

L

14.520
34.5 8 A

22B
15D×50C17

E-M4, Tiefe 10 

8D×50C24

43

ME SE Home ME *2

5.5
01

43

5.51
5.7

54
54

4Hub+6042.5

3

Hub

3

34

4-M6, Tiefe 12 

43

4-M5
(zur Befestigung der Achse)  

59
5.05

5.0
44 43 03

5.7
02

45.545.5 45

136
126
105

3030 30

E-M4, Tiefe 10 

012

5.22

RCA-SRGD4R 234

20 30 40 50 60 70 80 90 100 150 200

L
A
B
C
D
E

126.5
84
62
30
0
4

1.42

136.5
94
72
40
0
4

1.49

146.5
104
82
50
0
4

1.56

156.5
114
92
60
0
4

1.64

166.5
124
102
70
0
4

1.71

176.5
134
112
30
1
6

1.79

186.5
144
122
40
1
6

1.86

196.5
154
132
50
1
6

1.94

206.5
164
142
60
1
6

2.01

256.5
214
192
60
2
8

2.38

306.5
264
242
60
3

10

2.75

* Die Modelle mit Bremse haben die gleiche Gesamtlänge 
wie das Standardmodell. Für die Bremsspezifikation ist 
ein Hub von mindestens 70 erforderlich. (Modelle mit 
einem Hub von 60 oder weniger können nicht mit Bremse 
ausgestattet werden.)

Hub

Gewicht (kg)

Kabelverbindungs-
stecker *1

Si
ch

er
st

ell
un

g 
vo

n 
m

in
. 1

00
 

(auch auf der Gegenseite)

Hub 3 (Fahrtabstand von Position ME nach Home)5 (Überhang bei Ausfahren bis Position SE) 

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

Abmessungen 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Abmessungen und Gewicht pro Hub * Mehrgewicht bei Modellen mit Bremse: 0,2 kg

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel (siehe S. R-39)
*2 Die Schubstange fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt.
ME: Mechanischer Endpunkt     
SE: Hub-Endpunkt



RCA2    RoboCylinder

RCA2-TCA3NA
 RCA2 − TCA3NA − I − 10 − − − − − 

− − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

10: Servomotor 
10 W 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kurzer Schmal-Typ, 
Achsbreite 32 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

− 

(*1) Wenn eine Lebensdauer der Führung von 5.000 bzw. 3.000 km angenommen wird.

P (1 m) 

S (3 m) 
M (5 m) 

X06 (6 m) bis X10 (10 m) 

X11 (11 m) bis X15 (15 m) 

X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

Optionen

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

289 RCA2-TCA3NA

Optionen siehe  
Tabelle unten 

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

30: 30 mm
50: 50 mm

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

■ ■

30 (mm)

100

50

4

2

1

1002

4

501

RCA2-TCA3NA-I-10-4-

RCA2-TCA3NA-I-10-2-

RCA2-TCA3NA-I-10-1-

RCA2-TCA3NA-I-10-4S-

RCA2-TCA3NA-I-10-2S-

RCA2-TCA3NA-I-10-1S-

10
Kugel

umlauf-
spindel

4 0.75 0.25 42.7

±0.02
30
502 1.5 0.5 85.5

1 3 1 170.9

10

4 0.25 0.125 25.1

±0.05
30
502 0.5 0.25 50.3

1 1 0.5 100.5

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

200

200

50 (mm)

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1) Ma: 9.9 N•m   Mb: 9.9 N•m   Mc: 3.3 N•m

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Lebens-
dauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen

Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlauf-
spindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G bei Modell mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). 
Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange 
eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

2mm-/4mm-Antriebsspindel: 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen
1mm-Antriebsspindel: 3.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



11.5 

4 

16 

 1
 6

32 

 4
 5

 2
 3

 2
 3
 .

 6

4-M4-Bohrung 

3 
 +

 0
 .

 0
 5

0 
  

φ3 +0.03 
0 

3 mm tief 

 3
 1

 4
 3

7 

4 

 2
 0

6 
6 

40 
46 

26 
φ3 +0.03 

0 

3 +0.05 
0 4-M4, 5,5 mm tief 

4 

 1
 9

 5
 .

 5
 7
 .

 5

30 10 

25 

φ3
+0.03 

0 4-M4,  
4 mm tief 

3 +0.05 
0 

(300) 

ME :  Mechanischer Endpunkt 
SE  :  Hub-Endpunkt 

2-M3, 3 mm tief

Kabelsteckverbinder *1  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1 Anschluss für Motor-/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39)

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

3 mm tief  

3 mm tief 

3 mm tief  

3 m
m 

tie
f 

3 mm tief  

RCA2-TCA3NA 290

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  
 .t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Hub
2

L1
L

8 8 L2

ME *2

726 40

M
9.

5

Home
 

Sicherstellung
von min. 100 mm 

■
Hub

L

L1

L2

M

30

89.5

86.5

73.5

64

0.37
 Gewicht (kg)

50

109.5

106.5

93.5

84

0.44

K2

K1

K3

Kabelausgang (optional)

2-M4,
6 mm tief

422

30

4
22

32
17 15



■ ■

RCA2-TCA4NA-I-20-6-

20

6 2 0.5 33.8

±0.02
30
50RCA2-TCA4NA-I-20-4- 4 3 0.75 50.7

RCA2-TCA4NA-I-20-2- 2 6 1.5 101.5

RCA2-TCA4NA-I-20-6S-

20

6 0.25 0.125 19.9

±0.05
30
50RCA2-TCA4NA-I-20-4S- 4 0.5 0.25 29.8

RCA2-TCA4NA-I-20-2S- 2 1 0.5 59.7

30
(mm)

6 270 <220> 

4 200

2 100

6 220

4 200

2 100

RCA2-TCA4NA
 RCA2 − TCA4NA − I − 20 − − − − −

− − − − − − −

Bitte
beachten

H I N W E I S                 
  

  
             

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende
Steuerung

Kabellänge Optionen

20: Servomotor
20 W

30: 30 mm
50: 50 mm

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm
4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm

6S: Gleitspindel 6 mm
4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kurzer Schmal-Typ, 
Achsbreite 36 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

−

*<  > Angabe für vertikalen Einsatz

Kugel
umlauf-
spindel

P (1 m)

S (3 m)
M (5 m)

X06 (6 m) bis X10 (10 m)
X11 (11 m) bis X15 (15 m)

X16 (16 m) bis X20 (20 m)

Kabellängen

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Optionen

Modell Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

its
pi

nd
el

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Speziallängen

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen

291 RCA2-TCA4NA

Optionen siehe 
Tabelle unten

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

(*1) Wenn eine Lebensdauer der Führung von 5.000 km angenommen wird.

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1)

5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Ma: 9.9 N•m   Mb: 9.9 N•m   Mc: 3.3 N•m

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Lebens-
dauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen

Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlauf-
spindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G bei Modell mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). 
Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange 
eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite
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 5

4-M4-Bohrung 
3 mm tief 

4-M4,  
5,5 mm tief 

4-M4,  
5 mm tief 

ME :  Mechanischer Endpunkt 
SE  :  Hub-Endpunkt 

Kabelsteckverbinder *1  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1 Anschluss für Motor-/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39)

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

3 mm tief  

3 mm tief 

3 mm tief  

3 m
m 

tie
f 

3 mm tief  

RCA2-TCA4NA 292

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  
 .t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

■
Hub

L

L1

L2

M

30

98

95

80

66

0.48
 Gewicht (kg)

50

118

115

100

86

0.60

49
Hub

2
L1

L

L2810

ME *2

728 40

M
9.

5

Home  

2-M3, 4 mm tief

Sicherstellung
von min. 100 mm 

K2

K1

K3

Kabelausgang (optional)

2-M4,
8 mm tief

426

34

4
26

36
19 17



RCA2-TWA3NA
  2A C R − TWA3NA − I − 10 − − − − − 

− − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

10: Servomotor 
10 W 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kurzer Breit-Typ, 
Achsbreite 50 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

− 

P (1 m) 

S (3 m) 
M (5 m) 

X06 (6 m) bis X10 (10 m) 

X11 (11 m) bis X15 (15 m) 

X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

Optionen 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

293 RCA2-TWA3NA

Optionen siehe 
Tabelle unten

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

30: 30 mm
50: 50 mm

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

■ ■

30 (mm)

100

50

4

2

1

1002

4

501

RCA2-TWA3NA-I-10-4-

RCA2-TWA3NA-I-10-2-

RCA2-TWA3NA-I-10-1-

RCA2-TWA3NA-I-10-4S-

RCA2-TWA3NA-I-10-2S-

RCA2-TWA3NA-I-10-1S-

10
Kugel

umlauf-
spindel

4 0.75 0.25 42.7

±0.02
30
502 1.5 0.5 85.5

1 3 1 170.9

10

4 0.25 0.125 25.1

±0.05
30
502 0.5 0.25 50.3

1 1 0.5 100.5

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

200

200

50 (mm)

(*1) Wenn eine Lebensdauer der Führung von 5.000 bzw. 3.000 km angenommen wird.

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1)

2mm-/4mm-Antriebsspindel: 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen
1mm-Antriebsspindel: 3.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Ma: 9.9 N•m   Mb: 9.9 N•m   Mc: 9.4 N•m

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Lebens-
dauer

Horizontal: 10 Millionen Zyklen
Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlauf-
spindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G bei Modell mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). 
Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange 
eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite
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(300) 

4-M4-Bohrung 

3 mm tief 

4-M4, 6,5 mm tief 

4-M4, 
6 mm tief

ME :  Mechanischer Endpunkt 
SE  :  Hub-Endpunkt 

6 mm tief

Kabelsteckverbinder *1  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1 Anschluss für Motor-/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39)

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

3 mm tief

3 mm tief  

3 mm tief 

3 mm  tief 

3 m
m

 ti
ef
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Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

■
Hub

L

L1

L2

M

30

89.5

86.5

73.5

64

0.52
 Gewicht (kg)

50

109.5

106.5

93.5

84

0.58

Hub
2

8 8

L1
L

L2

ME *2

M
10

.5

 Home

Sicherstellung
von min. 100 mm 

K2

K1

K3

Kabelausgang (optional)

23
.6

11.5



RCA2-TWA4NA

■ ■ 

RCA2-TWA4NA-I-20-6-

20 

6 2 0.5 33.8 

±0.02 
30 

RCA2-TWA4NA-I-20-4- 4 3 0.75 50.7 

RCA2-TWA4NA-I-20-2- 2 6 1.5 101.5 

RCA2-TWA4NA-I-20-6S-

20 

6 0.25 0.125 19.9 

±0.05 
30 RCA2-TWA4NA-I-20-4S- 4 0.5 0.25 29.8 

RCA2-TWA4NA-I-20-2S- 2 1 0.5 59.7 

30 (mm)

6 270 <220> 

4 200 

2 100 

6 220

4 200 

2 100 

 RCA2 − TWA4NA − I − 20 − − − − − 
− − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

20: Servomotor 
20 W 

30: 30 mm
50: 50 mm

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm 
4: Kugelumlaufspindel 4 mm 
2: Kugelumlaufspindel 2 mm 

6S: Gleitspindel 6 mm 
4S: Gleitspindel 4 mm 
2S: Gleitspindel 2 mm 

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kurzer Breit-Typ, 
Achsbreite 58 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

− 

*<  > Angabe für vertikalen Einsatz 

Kugel 
umlauf- 
spindel (Fest) 

P (1 m) 

S (3 m) 
M (5 m) 

X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 

X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s)  

Optionen

Modell Antriebs- 
spindel 

Steigung 
(mm) 

Maximale Zuladung Wiederhol- 
genauigkeit 

(mm) 
Hub 

(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg) 

Gleit- 
spindel 

Hub 

Steigung 
G

le
its

pi
nd

el
 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

Längskraft 
(N) 

Motor- 
leistung 

(W) 

(Fest) 

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l 

Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

295 RCA2-TWA4NA

Optionen siehe  
Tabelle unten 

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

• 

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

(*1) Wenn eine Lebensdauer der Führung von 5.000 km angenommen wird.

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1)

5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Ma: 9.9 N•m   Mb: 9.9 N•m   Mc: 12.2 N•m

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Lebens-
dauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen

Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlauf-
spindel

50 (mm)

300

300

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G bei Modell mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). 
Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange 
eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite
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(300)

4-M4-Bohrung 
3 mm tief 

4-M4,  
7 mm tief 

4-M4,  
8 mm tief 

ME :  Mechanischer Endpunkt 
SE  :  Hub-Endpunkt 

Kabelsteckverbinder *1  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1 Anschluss für Motor-/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39)

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

3 mm tief

3 mm tief  

3 mm tief 

3 mm tief  

3 m
m 

tie
f 
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Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  
 .t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

Hub
2

L1

L210 8

ME *2
L

M
11

Home

Sicherstellung
von min. 100 mm 

■
Hub

L

L1

L2

M

30

98

95

80

66

0.65
 Gewicht (kg)

50

118

115

100

86

0.77

K2

K1

K3

Kabelausgang (optional)

23
.6

50
12

4
62

4 11.5
3-M4, 8 mm tief 



RCA2-TFA3NA
  2A C R − TFA3NA − I − 10 − − − − − 

− − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

10: Servomotor 
10 W 

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kurzer Flach-Typ, Achsbreite 61 mm, 
24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

− 

P (1 m) 

S (3 m) 
M (5 m) 

X06 (6 m) bis X10 (10 m) 

X11 (11 m) bis X15 (15 m) 

X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

Optionen 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

297 RCA2-TFA3NA

Optionen siehe 
Tabelle unten

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

30: 30 mm
50: 50 mm

4: Kugelumlaufspindel 4 mm
2: Kugelumlaufspindel 2 mm
1: Kugelumlaufspindel 1 mm

4S: Gleitspindel 4 mm
2S: Gleitspindel 2 mm
1S: Gleitspindel 1 mm

■ ■

30 (mm)

100

50

4

2

1

1002

4

501

RCA2-TFA3NA-I-10-4-

RCA2-TFA3NA-I-10-2-

RCA2-TFA3NA-I-10-1-

RCA2-TFA3NA-I-10-4S-

RCA2-TFA3NA-I-10-2S-

RCA2-TFA3NA-I-10-1S-

10
Kugel

umlauf-
spindel

4 0.75 0.25 42.7

±0.02
30
502 1.5 0.5 85.5

1 3 1 170.9

10

4 0.25 0.125 25.1

±0.05
30
502 0.5 0.25 50.3

1 1 0.5 100.5

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Gleit-
spindel

Hub

Steigung

G
le

it
sp

in
d

el

Längskraft
(N)

Motor-
leistung

(W)

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellänge Optionen

200

200

50 (mm)

(*1) Wenn eine Lebensdauer der Führung von 5.000 bzw. 3.000 km angenommen wird.

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1)

2mm-/4mm-Antriebsspindel: 5.000 km oder 50 Millionen Zyklen
1mm-Antriebsspindel: 3.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Ma: 9.9 N•m   Mb: 9.9 N•m   Mc: 3.3 N•m

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø4 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Lebens-
dauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen

Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlauf-
spindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G bei Modell mit Steigung 1 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). 
Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange 
eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



4 

40 26 
46 

 2
 0

φ3 +0.03 
0 

3 +0.05 
0 

 3
 5

4 

25 

 5
 0

 5
 .

 5

30 10 

φ3
+0.03 

0 

3 +0.05 
0 

(300)

2-M4-Bohrung 

4-M4, 5,5 mm tief 

4-M4, 4 mm tief

ME :  Mechanischer Endpunkt
SE  :  Hub-Endpunkt

Kabelsteckverbinder *1  

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen 

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1 Anschluss für Motor-/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39)

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

3 mm tief  

3 mm tief 

3 mm tief

3 mm tief  

RCA2-TFA3NA 298

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  
 .t h ci r pst n e ne t siem ma nehcsnüW nelleiz e p s ne r h I  red  , s ua py T ned ei S nelhäW . ned r e w ne b ei r te b negnu r eue t S nedneglo f  tim nna k ehie r ua B -2A C R ei D

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Hub
2

L288

L1
ME *2

M

9.
5

74026

L  

2-M3, 3mm tief

Home

■
Hub

L

L1

L2

M

30

89.5

86.5

73.5

64

0.40
 Gewicht (kg)

50

109.5

106.5

93.5

84

0.48

Sicherstellung
von min. 100 mm 

K2

K1

K3

Kabelausgang (optional)

32 23

4
42

3 11.5

3-M4,
6 mm tief24

15
.5

29
.5

1.
5

57

61

25
.5

2823
.6



30 (mm)

6 270 <220> 

4 200 

2 100 

6 220

4 200 

2 100 

■ ■

RCA2-TFA4NA-I-20-6-

20 

6 2 0.5 33.8 

±0.02 
30 

RCA2-TFA4NA-I-20-4- 4 3 0.75 ) 50.7 

RCA2-TFA4NA-I-20-2- 2 6 1.5 101.5 

RCA2-TFA4NA-I-20-6S-

20 

6 0.25 0.125 19.9 

±0.05 
30 

RCA2-TFA4NA-I-20-4S- 4 0.5 0.25 29.8 

RCA2-TFA4NA-I-20-2S- 2 1 0.5 59.7 

RCA2-TFA4NA 
  2A C R − TFA4NA − I − 20 − − − − − 

− − − − − − − 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S                            
   

   
   

   
   

                       

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□:  

Modell-

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub Passende 
Steuerung 

Kabellänge Optionen 

20: Servomotor 
20 W 

30: 30 mm
50: 50 mm

I: Inkremental

auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: Kugelumlaufspindel 6 mm 
4: Kugelumlaufspindel 4 mm 
2: Kugelumlaufspindel 2 mm 

6S: Gleitspindel 6 mm 
4S: Gleitspindel 4 mm 
2S: Gleitspindel 2 mm 

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kurzer Flach-Typ,
Achsbreite 71 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel/Gleitspindel

− 

*<  > Angabe für vertikalen Einsatz 

Kugel 
umlauf- 
spindel (Fest) 

P (1 m) 

S (3 m) 
M (5 m) 

X06 (6 m) bis X10 (10 m) 
X11 (11 m) bis X15 (15 m) 

X16 (16 m) bis X20 (20 m) 

Kabellängen 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit 

(Einheit = mm/s)  

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Optionen 

Modell Antriebs- 
spindel 

Steigung 
(mm) 

Maximale Zuladung Wiederhol- 
genauigkeit 

(mm) 
Hub 

(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg) 

Gleit- 
spindel 

Hub 

Steigung 

G
le

its
pi

nd
el

 

Typ Kabelcode 

Standard* 
(Roboterkabel) 

Speziallängen 

Längskraft 
(N) 

Motor- 
leistung 

(W) 

(Fest) 

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l 

Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen 

299 RCA2-TFA4NA

Optionen siehe  
Tabelle unten 

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

RCA2    RoboCylinder 
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

50 (mm)

300

300

(*1) Wenn eine Lebensdauer der Führung von 5.000 km angenommen wird.

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1)

5.000 km oder 50 Millionen Zyklen

Ma: 9.9 N•m   Mb: 9.9 N•m   Mc: 3.3 N•m

Gleitspindel

Bezeichnung Beschreibung

Antriebssystem Kugelumlaufspindel/Gleitspindel, Ø6 mm, gerollt C10 

Spiel Kugelumlaufspindel 0,1 mm o. weniger/Gleitspindel 0,3 mm o. weniger 

Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit 0-40°C, bis zu 85% RH oder weniger (nicht kondensierend)

Lebens-
dauer Horizontal: 10 Millionen Zyklen

Vertikal: 5 Millionen Zyklen 

Kugelumlauf-
spindel

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

 -  -  - 

(1) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,3 G
(oder 0,2 G bei Modell mit Steigung 2 mm, Gleitspindel oder vertikalem Einsatz). 
Das ist die maximale Beschleunigung.

(2) Bei vertikalem Einsatz der Achse ist darauf zu achten, dass die Schubstange 
eigengewichtsbedingt einfährt, wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Kabelausgang links
Kabelausgang innen

Kabelausgang rechts

K1
K2
K3

R-32
R-32

R-32

Energiespar-Funktion LA R-32

Name Code Seite



3-M4,

4

2
2

4028
48

φ3
+0.03

0

3 +0.05
0

2
4

4

8
5

3010

5
.

6

φ3
+0.03

0

3 +0.05
0

25

(300)

2-M4-Bohrung

4-M4, 5,5 mm tief

4-M4, 
4 mm tief

ME :  Mechanischer Endpunkt
SE  :  Hub-Endpunkt

8 mm tief

Kabelsteckverbinder *1 

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1 Anschluss für Motor-/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39)

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, dass der
Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

3 mm tief 

3 mm tief

3 mm tief 

3 mm tief 

RCA2-TFA4NA 300

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D
CAD
2/3D
CAD

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

■
Hub

L1

L2

M

30

98

95

80

66

0.60
 Gewicht (kg)

50

118

115

100

86

0.72

Hub
2

L1

L2810

ME *2

28 740

L

M

9.
5

Home

2-M3, 4 mm tief

für das Ma-Moment

Sicherstellung
von min. 100 mm 

K2

K1

K3

Kabelausgang (optional)

37 26

4
62

4 11.5

28

18
.5

35
.5

1.
5

71
66

34 30
.5

23
.6



RCA2-TA4C
RCA2 − TA4C − I − 10 − − − − −

− − − − − −

RCA2-TA4C-I-10-6- ① - ② -③ -④

10

6 1 0.5 28

±0.02RCA2-TA4C-I-10-4- ① -② -③ -④ 4 2 1 43

RCA2-TA4C-I-10-2- ① -② -③ -④ 2 3 1.5 85

6 300

4 200

2 100

−

−

−

Ma: 4.2 m   Mb: 6 m Mc: 8.2 m

B R-25
R-33
R-25
R-25
R-25
R-25
R-32

NM

CJR
CJL

CJT

CJB
LA

Bitte
beachten

HINWEIS              

  
  

  
  

           

−
N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□: Spezifizierte Länge 

Modell-
spezifikationen

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub
Passende

Steuerung
Kabellänge Optionen

10: Schrittmotor
 10 W         

20: 20 mm
∫

100: 100 mm
(Angabe in

10 mm-Schritten)

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: 6 mm
4: 4 mm
2: 2 mm

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kupplungs-Typ, Achsbreite 40 mm,
24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

−

20 bis 100
(Angabe in 10 mm-Schritten)

Modellspezifikation

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell
Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)
Hub

(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Kugel-
umlauf-
spindel

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen

Wirksame
Längskraft

(N)

20 bis 100
(Angabe in

10 mm-Schritten)

Motor-
leistung

(W)

Kabelausgang oben
Kabelausgang rechts
Kabelausgang links
Kabelausgang unten
Energiespar-Funktion

(*1) Wenn eine Lebensdauer von 5.000 km angenommen wird.

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1)

P (1 m)
S (3 m)
M (5 m)
X06 (6 m) bis X10 (10 m)

X11 (11 m) bis X15 (15 m)
X16 (16 m) bis X20 (20 m)

Kabellängen

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Allgemeine SpezifikationenOptionen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Speziallängen

Name Code

Umgekehrte Referenzposition

Bezeichnung Beschreibung
Kugelumlaufspindel, Ø6 mm, gerollt C10 

Spiel 0.1 mm oder weniger
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH
(nicht kondensierend)

Lebensdauer

Bremse
Seite

5.000 km

Antriebssystem

Hub

Steigung

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

301 RCA2-TA4C

Optionen siehe 
Tabelle unten

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

Richtung des zulässigen Lastmoments

RCA2    RoboCylinder

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

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung



3-M5, 29

40
37

5 31

5
92

84

40
37

5.9
5.73

1 7.6
81

40

02

5

16 GX40

44.5

5

5

50

J-M4,

13

5 Ex50 F

20 30 40 50 60 70 80 90 100

L
214.5 224.5 234.5 244.5 254.5 264.5 274.5 284.5 294.5
259 269 279 289 299 309 319 329 339

A 89 99 109 119 129 139 149 159 169
B 97 107 117 127 137 147 157 167 177
C 122.5 132.5 142.5 152.5 162.5 172.5 182.5 192.5 202.5
D 90.5 100.5 110.5 120.5 130.5 140.5 150.5 160.5 170.5
E 1 1 1 1 2 2 2 2 2
F 30.5 40.5 50.5 60.5 20.5 30.5 40.5 50.5 60.5
G 1 1 1 1 2 2 2 2 2

H 4 4 4 4 6 6 6 6 6
I 6 6 6 6 8 8 8 8 8

0.8 0.8 0.8 0.9 0.9 0.9 1.0 1.0 1.0

B

B

( links: Modell CJL)

* Ansicht Richtung 

(oben: Modell CJT)

(rechts:
Modell CJR)

(unten: Modell CJB)

 Seitlicher Kabelausgang  (Option)

φ4H7, 4,5 mm tief
(ab Tischoberkante) 

H-M4, 6 mm tief

(Passung und Langloch-Abstand) 

(Passung und Langloch-Abstand) 

φ4H7, 4,5 mm tief
(ab Grundrahmenboden)

Bremseigenschaft:
* Die oben abgebildete
Bremseinheit ist an Fläche Ⓐ
montiert.

ME :  Mechanischer Endpunkt
SE  :  Hub-Endpunkt

Motor/Enkoder
Kabelanschluss *1 

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist direkt an der Achsmotorabdeckung einsteckbar.
Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

7,5 mm tief

4H
7,

 4
,5
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m
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ef
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)

4H
7,

 4
,5
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ef
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b 
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)

6 mm tief

Sicherstellung
von min. 100 mm 

* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,2 kg.

ohne Bremse 
mit Bremse

Gewicht (kg)

Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub

RCA2-TA4C 302

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D
CAD
2/3D
CAD

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

Hub

Sicherstellung
von min. 100 mm 

8 A
B

C
L

25.5
92

2
3
ME*2Home

3

20D12

SEME
Ⓐ

5.11

30

Offset-Referenzposition
für das Ma-Moment
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RCA2-TA5C
20ITA5CRCA2

RoboCylinder, Tischschlitten-Ausführung, Achsbreite 55 mm, 24 V-Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

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

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

20: Servomotor
20 W

25: 25 mm
bis

100: 100 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 25 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)* Werte in      für vertikale Anwendung

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
25-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung Hub

(mm)
Motorlei-
stung (W)

Bitte
beachten

H
IN

W

EIS   

  
  

  
  

                     

 

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Richtung des zulässigen Lastmoments

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 6,57 Nm, Mb: 9,32 Nm, Mc: 14,32 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 25,5 Nm, Mb: 36,5 Nm, Mc: 56,1 Nm
Nach Lastmoment-Berechnungsformel je nach eingesetzter Schubkraft
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

RCP2-TA5C-I-20-10-

RCP2-TA5C-I-20-5-

RCP2-TA5C-I-20-2,5-

①-②-③-④

①-②-③-④

①-②-③-④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen① ② ③ ④

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Optionen siehe 
Tabelle unten

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist für horizontale und vertikale Anwendungen 
unterschiedlich.

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

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

B R-25
R-33
R-25
R-25
R-25
R-25
R-32

NM

CJR
CJL

CJT

CJB
LA

Kabelausgang oben
Kabelausgang rechts
Kabelausgang links
Kabelausgang unten
Energiespar-Funktion

Optionen

Name Code

Umgekehrte Referenzposition
Bremse

Seite
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Anschluss für Motor/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39) 

Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, 
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

Hub

Gewicht (kg)

Ohne Bremse
Mit Bremse*

Abmessungen und Gewicht pro Hub

(*1)

(*2)

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D
CAD
2/3D
CAD

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,3 kg.

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

ME SE
3

T

25

23

32

40.5

2.7 1.8
5.5

8.5
3.3

3
05

2

50
4729

41
5.6

55
43 42

5

55
53

 7
H

5 T
ie

fe
 5

54

5FEx505

6
50

42

Gx4021

6
40

Home ME (*2)

108.5C
22.5

1814.5 D

L

B
A10

3

5.31

49

H-M5 Tiefe 6

5H
7 

Ti
ef

e 5ø5 H7 Tiefe 5 

)(
Mit Bremse

* Die oben abgebildete Brems-
einheit ist an Fläche Ⓐ montiert.

T-Nut Detailansicht

Motor/Enkoder
Kabelanschluss (*1)

Hub

Sicherstellung
von min. 100 mm 

Offset-Referenzposition
für das Ma-Moment3-M6 Tiefe 10

J-M5 Tiefe 10
ø5 H7 Tiefe 5 

Ⓐ

Ⓑ

(links: Modell CJL)

* Ansicht Richtung Ⓑ

(oben: Modell CJT)

(rechts:
Modell CJR)

(unten: Modell CJB)

 Seitlicher Kabelausgang (Option)

Sicherstellung
von min. 100 mm 
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RCA2-TA6C
20ITA6CRCA2

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

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

20: Servomotor
20 W

25: 25 mm
bis

150: 150 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

RoboCylinder, Tischschlitten-Ausführung, Achsbreite 65 mm, 24 V-Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
25-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)

Modell
Maximale Zuladung Hub

(mm)
Motorlei-
stung (W)

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 25 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)* Werte in      für vertikale Anwendung

Bitte
beachten

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Richtung des zulässigen Lastmoments

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 7,26 Nm, Mb: 10,3 Nm, Mc: 18,25 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 29,4 Nm, Mb: 42,0 Nm, Mc: 74,1 Nm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

RCP2-TA6C-I-20-12-

RCP2-TA6C-I-20-6-

RCP2-TA6C-I-20-3-

①-②-③-④

①-②-③-④

①-②-③-④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen① ② ③ ④

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Optionen siehe 
Tabelle unten

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist für horizontale und vertikale Anwendungen 
unterschiedlich.

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

Nach Lastmoment-Berechnungsformel je nach eingesetzter Schubkraft

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

B R-25
R-33
R-25
R-25
R-25
R-25
R-32

NM

CJR
CJL

CJT

CJB
LA

Kabelausgang oben
Kabelausgang rechts
Kabelausgang links
Kabelausgang unten
Energiespar-Funktion

Optionen

Name Code

Umgekehrte Referenzposition
Bremse

Seite
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Anschluss für Motor/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39) 

Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, 
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

Hub

Gewicht (kg)

Ohne Bremse
Mit Bremse*

Abmessungen und Gewicht pro Hub

(*1)

(*2)

Abmessungen

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D
CAD
2/3D
CAD

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

ME SE
3

T

25

23

32

5.5
2.7 1.8

8.5
3.3

39.5

75
5.5

5.1

60
57

46
5.93

5.92
5

35

81
7

65
63

 

6

5FEx505

55

50

 
 

6

Gx5027

03

50

19.5

97C
26.5

L

17.5 D

B
A13

3
Home ME (*2)

5.51

54.5

5 
H

7 
T

ie
fe

 5

H-M5 Tiefe 8

5H
7 

Ti
ef

e 5ø5 H7 Tiefe 5 

)(
Mit Bremse

* Die oben abgebildete Brems-
einheit ist an Fläche Ⓐ montiert.

T-Nut Detailansicht

Motor/Enkoder
Kabelanschluss (*1)

Hub

Sicherstellung
von min. 100 mm 

Offset-Referenzposition
für das Ma-Moment

3-M6 Tiefe 13

J-M5 Tiefe 10
ø5 H7 Tiefe 5 

Ⓐ

Ⓑ

* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,4 kg.

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

(links: Modell CJL)

* Ansicht Richtung Ⓑ

(oben: Modell CJT)

(rechts:
Modell CJR)

(unten: Modell CJB)

 Seitlicher Kabelausgang (Option)

Sicherstellung
von min. 100 mm 



307 RCA2-TA7C

RCA2-TA7C
30ITA7CRCA2

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

(Angabe in 
25-mm-

Schritten)

Wirksame
Längskraft (N)

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg)Modell

Maximale Zuladung Hub
(mm)

Motorlei-
stung (W)

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 25 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)* Werte in      für vertikale Anwendung

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

Modell-
spezifikationen

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

30: Servomotor
30 W

25: 25 mm
bis

200: 200 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

RoboCylinder, Tischschlitten-Ausführung, Achsbreite 75 mm, 24 V-Servomotor, 
Kupplungsspezifikation

Bitte
beachten

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Richtung des zulässigen Lastmoments

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 9,91 Nm, Mb: 14,13 Nm, Mc: 28,65 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 42,6 Nm, Mb: 60,8 Nm, Mc: 123,2 Nm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

RCP2-TA7C-I-30-12-

RCP2-TA7C-I-30-6-

RCP2-TA7C-I-30-3-

①-②-③-④

①-②-③-④

①-②-③-④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen① ② ③ ④

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Optionen siehe 
Tabelle unten

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist für horizontale und vertikale Anwendungen 
unterschiedlich.

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

Nach Lastmoment-Berechnungsformel je nach eingesetzter Schubkraft

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

B R-25
R-33
R-25
R-25
R-25
R-25
R-32

NM

CJR
CJL

CJT

CJB
LA

Kabelausgang oben
Kabelausgang rechts
Kabelausgang links
Kabelausgang unten
Energiespar-Funktion

Optionen

Name Code

Umgekehrte Referenzposition
Bremse

Seite



RCA2-TA7C 308

Anschluss für Motor/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39) 

Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. Achten Sie darauf, 
dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub-Endpunkt

Hub

Gewicht (kg)

Ohne Bremse
Mit Bremse*

Abmessungen und Gewicht pro Hub

(*1)

(*2)

T-Nut Detailansicht

ø6 H7, 6 mm tief 

ME (*2)

Motor/Enkoder
Kabelanschluss (*1)

Abmessungen

ø6 H7, 6 tief 

)(

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D
CAD
2/3D
CAD

Ⓑ
25

23

32

ME SE
3

Hub

T

39.5

5.5
2.7 1.8

8.5
3.3

75
5.1

5.7

74
71

3-M8, 15 mm tief

5.12
5.6

44

66
5.93

5.92
5

75
73

FEx505

46

7

 50

H-M6, 10 mm tief

7

Gx5030

63

50

Home ME (*2)

112C
16.5

19.5

L

19.5

5.71

61.5
D

B
A15

3

Ⓐ

5

( links: Modell CJL)

* Ansicht Richtung Ⓑ

(oben: Modell CJT)

(rechts:
Modell CJR)

(unten: Modell CJB)

 Seitlicher Kabelausgang  (Option)

Sicherstellung
von min. 100 mm 

Sicherstellung
von min. 100 mm 

J-M6, 12 tief 

6 
H

7,

6 
m

m
 ti

ef
 

6 
H

7,

6 
m

m
 ti

ef
 

* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,4 kg.

Sie können CAD-Zeichnungen über 
unsere Internetseite herunterladen. www.eu.robocylinder.de

Mit Bremse
* Die oben abgebildete Brems-

einheit ist an Fläche Ⓐ montiert.

Offset-Referenzposition
für das Ma-Moment

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

Passende Steuerungen 

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

3 Punkte

(-)

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.0 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte

535

64 Punkte

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm-
steuerungstyp

Positioniertyp

Positioniertyp nach
Sicherheitskategorie 2

Serieller
Kommunikationstyp

Staub-/Sprühwasser-
geschützter 3-Punkt-

Pneumatik-Typ

Feldbus-
Netzwerktyp

Pulstreibertyp mit Spez.

Pulstreibertyp mit Spez.

3-Punkt-
Pneumatik-

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet

Einzel- und Doppelwegeventil nach.
Mit einer zusätzlichen separaten 

Absolut-Einheit ist das Homing auf die 
Referenzposition nicht erforderlich.

Unterstützung von bis zu 
512 Positionierpunkten.

Easy to use RC-Steuerung,
selbst für Anfänger geeignet.

Passender serieller Kommunikationstyp.

Passender Feldbus-Netzwerktyp.

Programmierbarer Typ, der bis zu 
2 Achsen steuern kann.

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.



RCA2-TA4R
RCA2 − TA4R − I − 10 − − − − −

− − − − − − − −

RCA2-TA4R-I-10-6- ① - ② -③ -④

10

6 1 0.5 28

±0.02RCA2-TA4R-I-10-4- ① -② -③ -④ 4 2 1 43

RCA2-TA4R-I-10-2- ① -② -③ -④ 2 3 1.5 85

6 300

4 200

2 100

−

−

−

B R-25

R-33

R-33
R-33

ML

MR

NM

Ma: 4.2 N m   Mb: 6 N m Mc: 8.2 N m

CJO
CJB

CJT
R-32
R-25
R-25
R-25

LA

Bitte
beachten

HINWEIS              

  
  

  
  

           

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

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X□□: Spezifizierte Länge 

Weitere Optionen
siehe Tabelle unten

Modell-
spezifikationen

Baureihe Typ Enkoder-Typ Motortyp Steigung Hub
Passende

Steuerung
Kabellänge Optionen

10: Schrittmotor
 10 W         

20: 20 mm
∫

100: 100 mm
(Angabe in

20 mm-Schritten)

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

6: 6 mm
4: 4 mm
2: 2 mm

RoboCylinder, Mini-Tischschlitten-Ausführung, Kupplungs-Typ mit Seitmotor, 
Achsbreite 81 mm, 24 V-Servomotor, Kugelumlaufspindel

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

20 bis 100
(Angabe in 10 mm-Schritten)

Modellspezifikation

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit

(Einheit = mm/s) 

Modell Antriebs-
spindel

Steigung
(mm)

Maximale Zuladung Wiederhol-
genauigkeit

(mm)

Hub
(mm)Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Kugel-
umlauf-
spindel

Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen

Wirksame
Längskraft

(N)

20 bis 100
(Angabe in

10 mm-Schritten)

Motor-
leistung

(W)

Energie-Sparfunktion
Kabelausgang oben
Kabelausgang seitlich
Kabelausgang unten

(*1) Wenn eine Lebensdauer von 5.000 km angenommen wird.

Zulässiges dynam. Lastmoment (*1)

P (1 m)
S (3 m)

M (5 m)
X06 (6 m) bis X10 (10 m)
X11 (11 m) bis X15 (15 m)
X16 (16 m) bis X20 (20 m)

Kabellängen

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel.
* Siehe Seite 113 für Ersatzkabel.

Allgemeine SpezifikationenOptionen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Speziallängen

Option Code

Kupplungs-Typ 
mit Seitmotor links

Bezeichnung Beschreibung
Kugelumlaufspindel, Ø6 mm, gerollt C10 

Spiel 0.1 mm oder weniger 
Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert

Zulässige Temperatur,
Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH
(nicht kondensierend)

Lebensdauer

Bremse
siehe Seite

5.000 km

Antriebssystem

Hub

Steigung

Ku
ge

lu
m

la
uf

sp
in

de
l

Kupplungs-Typ 
mit Seitmotor rechts
Umgekehrte Referenzposition

Foto zeigt den Typ TA3R mit Seitmotor links.

309 RCA2-TA4R

A1: ACON
RACON
ASEL

A3: ASEP
AMEC

Energiesparend

Technische Referenz Seite R-5

RCA2    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung
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0.9 

159 
119 
127 

120.5 
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1 
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0.9 

169 
129 
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130.5 
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20.5 
2 
6 
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1.0 

179 
139 
147 

140.5 
2 

30.5 
2 
6 
8 

1.0 

189 
149 
157 

150.5 
2 

40.5 
2 
6 
8 

1.0 

199 
159 
167 

160.5 
2 

50.5 
2 
6 
8 

1.1 

209 
169 
177 

170.5 
2 

60.5 
2 
6 
8 

1.1 

20 30 40 50 60 70 80 90 100 
L 
A 
B 
D 
E 
F 
G 
H 
J 

φ4H7, 4,5 mm tief
ab Tischoberkante) 

(Ansicht von oben) 

H-M4, 6 mm tief 

(Passung und Langloch-Abstand)  

φ4H7, 4,5 mm tief
(vom Rahmenboden)

ME :  Mechanischer Endpunkt 
SE  :  Hub-Endpunkt 

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss *1  

Sicherstellung von min. 100 mm  

Abmessungen 

*1 Das Motor/Enkoder-Kabel ist direkt an der Achsmotorabdeckung einsteckbar.
Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 
Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

7,5 mm tief 
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6 mm tief 

* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,2 kg. 

Gewicht (kg) 

Abmessungen und Gewicht pro Hub 

Hub 

126,2 (Standard) 
158,2 (mit Bremse) 

Mit Bremse:  
siehe Abmessungen Zeichnung rechts  

* Die Zeichnung unten zeigt die
   Spezifikation mit Seitmotor links.

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

RCA2-TA4R 310

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-10I①-NP-2-2

ASEP-C-10I①-NP-2-0

ASEP-CW-10I①-NP-2-0

ACON-C-10I①-NP-2-0

ACON-CG-10I①-NP-2-0

ACON-PL-10I①-NP-2-0

ACON-PO-10I①-NP-2-0

ACON-SE-10I①-N-0-0

RACON-10①

ASEL-C-1-10I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

32 25

23

(oben: Modell CJT) 

(Ausgang: 
Modell CJO) 

(unten: Modell CJB) 

 Seitlicher Kabelausgang (Option) 

Die Offset-Referenzposition für 
das Ma-Moment entspricht der 
des Modells TA4C (S. 302). 



RCA2-TA5R  
 RCA2  TA5R  I  20      

        

 

25 100

465 <400>

250

125

10

5

2.5

RCA2-TA5R-I-20-10-

RCA2-TA5R-I-20-5-

RCA2-TA5R-I-20-2,5-

20

10

5

2.5

2

3.5

5

1

2

3

34

68

137

25 100

311   RCA2-TA5R 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

①-②-③-④

①-②-③-④

①-②-③-④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen ① ② ③ ④

 10: 10 mm
   5:  5 mm

   2,5:  2,5 mm

Modell- 
spezifikationen 

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

20: Servomotor
20 W

25: 25 mm
bis

100: 100 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

RoboCylinder, Tischschlitten-Ausführung, Achsbreite 55 mm, 24 V-Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Optionen siehe  
Tabelle unten 

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 25 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)* Werte in “<  >” für vertikale Anwendung

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

Modell

(Angabe in 
25-mm-

Schritten)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg) 

Maximale Zuladung Hub 
(mm) 

Motorlei- 
stung (W) 

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist für horizontale und vertikale Anwendungen 
unterschiedlich.

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

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Richtung des zulässigen Lastmoments

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 6,57 Nm, Mb: 9,32 Nm, Mc: 14,32 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 25,5 Nm, Mb: 36,5 Nm, Mc: 56,1 Nm
Nach Lastmoment-Berechnungsformel je nach eingesetzter Schubkraft 
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Bitte 
beachten 

RCA2    RoboCylinder 
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

B R-25 

R-33 

R-33 
R-33 

M L 

M R 

N M 

CJO 
CJB 

CJT 
R-32 
R-25 
R-25 
R-25 

LA Energie-Sparfunktion 
Kabelausgang oben 
Kabelausgang seitlich 
Kabelausgang unten 

Optionen 

Option Code 

Kupplungs-Typ  
mit Seitmotor links 

Bremse 
siehe Seite 

Kupplungs-Typ  
mit Seitmotor rechts 
Umgekehrte Referenzposition



53

55

(5)

50.5

110.5

5

42

43

5.6

41

55

29

5.34
5.11

50

5 E×50 F 5

54

6

3.3

8.5

1.82.7

5.5

174.7 (mit Bremse)

A

G×40

150.2 (ohne Bremse)

)5.011(

ME (*2)HomeSEME 5

50

47

5.7
301

6

42

21

40

38

L

B

A10

276.5D14.5

33

32 25

23

Hub
 151 176 201 226 
 103 128 153 178 
 113 138 163 188 
 103 128 153 178 
 1 1 2 2 
 43 68 43 68 
 1 1 2 2 
 4 4 6 6 
 6 6 8 8 

 1.4 1.6 1.7 1.9 

L
A
B
D
E
F
G
H
J

RCA2-TA5R    312

Abmessungen 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

25 50 75 100

J-M5, 10 mm tief

3-M6, 10 mm tief

Mit Bremse

ø5H7, 5 mm tief

Detailansicht von A

Hub

ø5H7, 5 mm tief

H-M5, 5 mm tief

ME :  Mechanischer Endpunkt 
SE  :  Hub-Endpunkt 

*1 Anschluss für Motor/Enkoder-Kabel (siehe Seite R-39).
*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

5H
7,

 5
 m

m
 ti

ef
 

5H
7,

 5
 m

m
 ti

ef
 

* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,3 kg. 
Gewicht (kg) 

Abmessungen und Gewicht pro Hub

(oben: Modell CJT) 

(Ausgang: 
Modell CJO) 

(unten: Modell CJB) 

 Seitlicher Kabelausgang (Option) 

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss *1  

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-N-0-0

RACON-20S①

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

Die Offset-Referenzposition für 
das Ma-Moment entspricht der 
des Modells TA5C (S. 304). 

* Bitte beachten Sie, dass bei dem 25 mm-Hubmodell 
mit Bremse die Motoreinheit über das Schlittenende 
hinausragt.



RCA2-TA6R  
 RCA2  TA6R  I  20      

        

 

25 150

560 <500>

300

150

12

6

3

RCA2-TA6R-I-20-12-

RCA2-TA6R-I-20-6-

RCA2-TA6R-I-20-3-

20

12

6

3

2

4

6

0,5

1,5

3

17

34

68

25 150

313   RCA2-TA6R 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

①-②-③-④

①-②-③-④

①-②-③-④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen ① ② ③ ④

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

Modell- 
spezifikationen 

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

20: Servomotor
20 W

25: 25 mm
bis

150: 150 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

RoboCylinder, Tischschlitten-Ausführung, Achsbreite 65 mm, 24 V-Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Optionen siehe  
Tabelle unten 

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 25 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)* Werte in “<  >” für vertikale Anwendung

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

Modell

(Angabe in 
25-mm-

Schritten)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg) 

Maximale Zuladung Hub 
(mm) 

Motorlei- 
stung (W) 

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist für horizontale und vertikale Anwendungen 
unterschiedlich.

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

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Richtung des zulässigen Lastmoments

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 7,26 Nm, Mb: 10,3 Nm, Mc: 18,25 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 29,4 Nm, Mb: 42,0 Nm, Mc: 74,1 Nm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Bitte 
beachten 

RCA2    RoboCylinder 
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Nach Lastmoment-Berechnungsformel je nach eingesetzter Schubkraft 

B R-25 

R-33 

R-33 
R-33 

M L 

M R 

N M 

CJO 
CJB 

CJT 
R-32 
R-25 
R-25 
R-25 

LA Energie-Sparfunktion 
Kabelausgang oben 
Kabelausgang seitlich 
Kabelausgang unten 

Optionen 

Option Code 

Kupplungs-Typ  
mit Seitmotor links 

Bremse 
siehe Seite 

Kupplungs-Typ  
mit Seitmotor rechts 
Umgekehrte Referenzposition 



35

7
5

81
5.92

5.93
46

63
65

(10)

58.5

133.5

35
11

50

55

E×505 F 5

6

 

3.3
8.5

1.82.7

5.5

164.2 (mit Bremse)

A

G×50  

)5.331(

139.7 (ohne Bremse)

ME (*2)HomeSEME 5

60
57

03

6

27 5.7
621

50

L
40.5B

A13

276.5D17.5

3

Hub

3

32 25

23

25 50 75 100 125 150
 161.5 186.5 211.5 236.5 261.5 286.5
 108 133 158 183 208 233 

 121 146 171 196 221 246 
 110.5 135.5 160.5 185.5 210.5 235.5
 1 1 2 2 3 3 
 50.5 75.5 50.5 75.5 50.5 75.5 
 1 1 2 2 3 3 
 4 4 6 6 8 8 
 6 6 8 8 10 10 

 2.1 2.3 2.5 2.7 2.9 3.1 

L
A
B
D
E
F
G
H
J

RCA2-TA6R    314

Hub

Abmessungen 

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

J-M5, 10 mm tief

3-M6, 13 mm tief

Mit Bremse

ø5H7, 5 mm tief

Detailansicht von A

ME :  Mechanischer Endpunkt 
SE  :  Hub-Endpunkt 

*1 Anschluss für Motor/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39).
*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.

5H
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m
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* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,4 kg. 

Gewicht (kg) 

Abmessungen und Gewicht pro Hub 

(oben: Modell CJT) 

(Ausgang: 
Modell CJO) 

(unten: Modell CJB) 

 Seitlicher Kabelausgang (Option) 

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss *1  

H-M5, 8 mm tief

ø5H7, 5 mm tief

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-20I①-NP-2-2

ASEP-C-20I①-NP-2-0

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-N-0-0

RACON-20①

ASEL-C-1-20I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. 
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird. 

Die Offset-Referenzposition für 
das Ma-Moment entspricht der 
des Modells TA6C (S. 306). 

* Bitte beachten Sie, dass bei dem 25 mm-Hubmodell 
mit Bremse die Motoreinheit über das Schlittenende 
hinausragt.



RCA2-TA7R  
 RCA2  TA7R  I  30      

        

 

25 200

600 <580>

300

150

12

6

3

RCA2-TA7R-I-30-12-

RCA2-TA7R-I-30-6-

RCA2-TA7R-I-30-3-

30

12

6

3

4

6

8

1

2,5

4

26

53

105

25 200

315   RCA2-TA7R 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

①-②-③-④

①-②-③-④

①-②-③-④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen ① ② ③ ④

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

Modell- 
spezifikationen 

OptionenKabellängePassende SteuerungHubSteigungMotortypEnkoder-TypTypBaureihe

30: Servomotor
30 W

25: 25 mm
bis

200: 200 mm
(Angabe in 25 mm-Schritten)

N: Kein Kabel
P: 1 m
S: 3 m
M: 5 m
X : Spezifizierte Länge

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35.

RoboCylinder, Tischschlitten-Ausführung, Achsbreite 65 mm, 24 V-Servomotor, 
Bauform mit abgewinkeltem Motor

I: Inkremental

* Modellziffer „I“
auch bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Optionen siehe  
Tabelle unten 

A1: ACON 
RACON 
ASEL 

A3: ASEP 
AMEC 

 

Hub und maximale Geschwindigkeit
Hub

Steigung (In 25 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)* Werte in “<  >” für vertikale Anwendung

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

Modell

(Angabe in 
25-mm-

Schritten)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Steigung
(mm) Horiz. (kg) Vert. (kg) 

Maximale Zuladung Hub 
(mm) 

Motorlei- 
stung (W) 

(1) Die maximale Geschwindigkeit ist für horizontale und vertikale Anwendungen 
unterschiedlich.

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

Kabellängen

Speziallängen

Typ Kabelcode

Standard*
(Roboterkabel)

Richtung des zulässigen Lastmoments

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 9,91 Nm, Mb: 14,13 Nm, Mc: 28,65 Nm

Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 42,6 Nm, Mb: 60,8 Nm, Mc: 123,2 Nm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Der Standardkabel für die RCA2-Baureihe ist ein Roboterkabel. 
* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel. 

Bitte 
beachten 

RCA2    RoboCylinder 
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Nach Lastmoment-Berechnungsformel je nach eingesetzter Schubkraft 

B R-25 

R-33 

R-33 
R-33 

M L 

M R 

N M 

CJO 
CJB 

CJT 
R-32 
R-25 
R-25 
R-25 

LA Energie-Sparfunktion 
Kabelausgang oben 
Kabelausgang seitlich 
Kabelausgang unten 

Optionen 

Option Code 

Kupplungs-Typ  
mit Seitmotor links 

Bremse 
siehe Seite 

Kupplungs-Typ  
mit Seitmotor rechts 
Umgekehrte Referenzposition



445.6
5

5.92
5.12

66 5.93

73

75

(5)

58.5

138.5

31
35

50

5 E×50 F 5

46

7

 
 

3.3

8.5

1.82.7

5.5

179.2 (mit Bremse)

A

5.21
621

7

63

30

50

G×50  

154.7 (ohne Bremse)

)5.831(

27

6.5

D19.5

30.5

L

B

A15

33

ME (*2)HomeSEME 5

74

71

32 25

23

Hub
 163.5 188.5 213.5 238.5 263.5 288.5 313.5 338.5
 118 143 168 193 218 243 268 293 
 133 158 183 208 233 258 283 308 
 110.5 135.5 160.5 185.5 210.5 235.5 260.5 285.5
 1 1 2 2 3 3 4 4 
 50.5 75.5 50.5 75.5 50.5 75.5 50.5 75.5 
 1 1 2 2 3 3 4 4 
 4 4 6 6 8 8 10 10 
 6 6 8 8 10 10 12 12 

 2.4 2.6 2.8 3.1 3.3 3.5 3.7 3.9 

L
A
B
D
E
F
G
H
J

RCA2-TA7R    316

Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  www.eu.robocylinder.de Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

J-M6, 12 mm tief

3-M8, 15 mm tief

Mit Bremse

ø6H7, 6 mm tief

Detailansicht von A

Hub

ø6H7, 6 mm tief

H-M6, 10 mm tief

*1 Anschluss für Motor/Enkoder-Kabel (siehe S. R-39).
*2 Der Schlitten fährt bei Rückkehr zur Home-Position zum Punkt ME. 

Achten Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt.
ME :  Mechanischer Endpunkt
SE :  Hub-Endpunkt

6H
7,

 6
 m

m
 ti

ef
 

* Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,4 kg. 

(oben: Modell CJT) 

(Ausgang: 
Modell CJO) 

(unten: Modell CJB) 

 Seitlicher Kabelausgang (Option) 

Motor/Enkoder 
Kabelanschluss *1  

Abmessungen 

25 50 75 100 125 150 175 200

Gewicht

Abmessungen und Gewicht pro Hub 

6H
7,

 

6 
m

m
 ti

ef
 

RCA2   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  

D ie R C A2- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic ht.

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.0 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.2 A max.

487

512 Punkte 

535

64 Punkte 

768 Punkte 503

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

AMEC-C-30I①-NP-2-2

ASEP-C-30I①-NP-2-0

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-N-0-0

RACON-30①

ASEL-C-1-30I①-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnungen beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.
* ① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

Die Offset-Referenzposition für 
das Ma-Moment entspricht der 
des Modells TA7C (S. 308).

* Bitte beachten Sie, dass bei dem 25 mm-Hubmodell 
mit Bremse die Motoreinheit über das Schlittenende 
hinausragt.



R C A - A 4 R  RoboCylinder, Arm-Ausführung, Achsbreite 40 mm, 24-V-Servomotor, 
Seitmotor-Spezifikation

N  : 
: 1mP

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

50:50  mm 

~

200:20 0 mm 

RCA-A4R-      -20-5-

10

Horizontal (kg)

-

Vertikal (kg)

2.5

5

39.2

78.4-

20

4.5

50 ~ 200

330

165

10

5

RCA-A4R-      -20-10-
50 ~ 200
(Angabe in 

50 mm- Schritten)

20 A4R RCA 

317    RCA-A4R

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

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

20: Servomotor 
 20 W 

10: 10 mm 
 5:    5 mm 

I: Inkremental 
A: Absolut 

Typ

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Baureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

Auswahl-
punkte

Modellspezifikationen

Steigung 
(mm) 

 Motorlei- 
stung (W) Modell Hub

(mm)
wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit
Maximale Zuladung

(Angabe in 50 mm- Schritten)

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

(*)  Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Hälfte reduziert. 
(**) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (**)
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10 (*)
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 2.7 Nm, Mb: 3.1 Nm, Mc: 2.9 Nm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments

Name
B R-25
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

MB

NM

R-33Seitmotor unten

Umgekehrte Referenzposition

MR R-33Seitmotor rechts
ML R-33Seitmotor links

Mit Bremse (Standard)

Optionen

SeiteCode

Ma
Mb Mc

-② -③ ④

-② -③ ④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen ① ② ③ ⑤

⑤

①

①

Enkoder-Typ ④

-B-

⑤-B-

* Absolut-Enkoder-Typ nur 
bei ASEL-Ansteuerung möglich. 
Ansonsten Modellziffer “I” bei 
Verwendung einer Absolut-Einheit.

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung



RCA-A4R    318 

50 100 150 200 

BxCP 

D 
E 

144 
1x19 
35 
4 

1.7 

194 
1x50 
54 
4 

1.8 

244 
2x50 
54 
6 6 

2.0 

294 
2x50 
104 

2.1 

L 255 305 355 405 

Abmessungen

www.eu.robocylinder.de Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  

Abmessungen und Gewicht pro Hub
Hub 

Gewicht (kg) 

(2
) 

4-M4, Tiefe 5 

ME SE ME *2 Home 

E-3,6 gebohrt, 6,5 tiefe Senkbohrung, 3,3 (hinten) 

3 3 D 90 

20
 

52
 

P BXC 
5 10 38 

30 35 

L Hub 

46 52 

10
5 

3 
37

 10
 

1.
5 

A 

122.5 (13) 

Montagebereich 

Ø3.6 

Ø6.5 

2.
2 5 

33 

(33.4) 

Schnittdarstellung des 
Montageloches im Rahmen 

Detailansicht von A 

Montagebereich 
53 

52
 

(2
) 

4-M4, Tiefe 5 

40
 

3 3 

Hub L 

122.5 

Home ME 

1.
5 

10
 

37
 

3 

52 46 35 30 

10 5 

90 

10
5 

20
 

D 

E-3.6 gebohrt, 6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.3 (hinten) 

A 

(13) 

SE ME 

Montagebereich 
53 

52
 

(2
) 

4-M4, Tiefe 5 

40
 

3 3 
Hub L 

122.5 

Home ME 

1.
5 

10
 

37
 

3 

52 46 35 30 

10 5 

90 

10
5 

20
 

D 

E-3.6 gebohrt, 6.5 Senkbohrung, Tiefe 3.3 (hinten) 

A 

(13) 

SE ME 

P BXC 

P BXC 

 Seitmotor unten (Standard, Optionscode: MB)

Seitmotor links (Optionscode: ML)

Seitmotor rechts (Optionscode: MR)

Kabelverbindungs- 
stecker *1 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.  
*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 

Sonderbestellungen Seite R-9 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

AMEC-C-20I①-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC 
* geplant 

siehe Seite 481 477 

ASEP-C-20I①-NP-2-0

24 VDC 

(Standard) 
1.3 A nom. 
4.4 A max. 

(Energiesparend) 
1.3 A nom. 
2.5 A max. 

487 

ASEP-CW-20I①-NP-2-0

ACON-C-20I①-NP-2-0

512 Punkte 

535 

ACON-CG-20I①-NP-2-0

ACON-PL-20I①-NP-2-0

ACON-PO-20I①-NP-2-0

ACON-SE-20I①-NP-0-0 64 Punkte 

RACON-20① 768 Punkte 503 

ASEL-C-1-20①②-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567 

Max. Anzahl Positionen Steuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite 

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen 

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

▲

Offset-Referenz-
position für Ma



RCA-A5R-      -20-6-

12 - 2

6

33.3

65.7-

20

4

50 ~ 200

400

200

12

6

RCA-A5R-      -20-12-
50 ~ 200

319     RCA-A5R

R C A - A 5 R RoboCylinder, Arm-Ausführung, Achsbreite 52 mm, 24-V-Servomotor, 
Seitmotor-Spezifikation

N :
: 1mP

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

50:5 0  m m 

~

200:2 0 0 m m 

20 A5R RCA 

20: Servomotor 
 20 W 

12: 12 mm 
 6:    6 mm 

I: Inkremental 
A: Absolut 

Typ

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50  mm-Schritten) 

Baureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

Horizontal (kg) Vertikal (kg)

(Angabe in 
50 mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Steigung 
(mm) 

 Motorlei- 
stung (W) Modell Hub

(mm)
wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit
Maximale Zuladung

(Angabe in 50 mm- Schritten)

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

(*)  Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Hälfte reduziert. 
(**) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (**)
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10 (*)
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 4,5 Nm, Mb: 5,4 Nm, Mc: 4,1 Nm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments

Name
B R-25
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

MB

NM

R-33Seitmotor unten

Umgekehrte Referenzposition

MR R-33Seitmotor rechts
ML R-33Seitmotor links

Mit Bremse (Standard)

Optionen

SeiteCode

Ma
Mb Mc

-② -③ ④

-② -③ ④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen ① ② ③ ⑤

⑤

①

①

Enkoder-Typ ④

-B-

⑤-B-

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

* Absolut-Enkoder-Typ nur 
bei ASEL-Ansteuerung möglich. 
Ansonsten Modellziffer “I” bei 
Verwendung einer Absolut-Einheit.

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,2 G. 
Das ist die maximale Beschleunigung.
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A 

P BXC 4-M4, Tiefe 5 
E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) 

Hub 

Hub 

Hub 

Montagebereich 

Schnittdarstellung des  
Montageloches im Rahmen 

Detailansicht von A 

Montagebereich 

4-M4, Tiefe 5 

Home 

Home ME *2 

Home ME *2 

ME *2 

E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) 

Montagebereich 

4-M4, Tiefe 5 

E-4.5 gebohrt, 8 Senkbohrung, Tiefe 4.5 (hinten) 

Kabelverbindungs- 
stecker *1 

Kabelverbindungs- 
stecker *1 

Hinweis 
Die Hublänge 50mm ist nicht bei der  
Standard-Anordnung des Seitmotors (unten)  
erhältlich, sondern nur bei rechtem oder 
linkem Seitmotor (Option MR/ML). 

Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-A5R 320 

50 100 150 200 Hub 

BxC P 

D 
E 

Gewicht (kg) 

196 
1x30 
56 
4 

2.2 

246 
1x50 
86 
4 

2.4 

296 
2x50 
86 
6 6 

2.6 

346 
2x50 
136 

2.8 

L 280 330 380 430 

Abmessungen

 Seitmotor unten (Standard, Optionscode: MB)

Seitmotor links (Optionscode: ML)

Seitmotor rechts (Optionscode: MR)

www.eu.robocylinder.de Sie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  Sonderbestellungen Seite R-9 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39.  
*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 

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

AMEC-C-20I①-NP-2-2 

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC 
* geplant 

siehe Seite 481 477 

ASEP-C-20I①-NP-2-0 

24 VDC 

(Standard) 
1.3 A nom. 
4.4 A max. 

(Energiesparend) 
1.3 A nom. 
2.5 A max. 

487 

ASEP-CW-20I①-NP-2-0 

ACON-C-20I①-NP-2-0 

512 Punkte 

535 

ACON-CG-20I①-NP-2-0 

ACON-PL-20I①-NP-2-0 

ACON-PO-20I①-NP-2-0 

ACON-SE-20I①-NP-0-0 64 Punkte 

RACON-20① 768 Punkte 503 

ASEL-C-1-20①②-NP-2-0 

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567 

Max. Anzahl Positionen Steuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite 

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen 

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA   RoboCylinder 
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

▲

Offset-Referenz- 
position für Ma 



RCA-A6R-      -30-6-

12 - 3

6

48.4

96.8-

30

6

50 ~ 200

400

200

12

6

RCA-A6R-      -30-12-
50 ~ 200

321     RCA-A6R

R C A - A 6 R RoboCylinder, Arm-Ausführung, Achsbreite 58 mm, 24-V-Servomotor, 
Seitmotor-Spezifikation

N :
: 1mP

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

50:5 0  m m 

~

200:2 0 0 m m 

20 A6R RCA 

20: Servomotor 
 20 W 

12: 12 mm 
 6:    6 mm 

I: Inkremental 
A: Absolut 

Typ

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge Optionen

(Angabe in 50 mm-Schritten)

Baureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

Horizontal (kg) Vertikal (kg)

(Angabe in 
50 mm- Schritten)

Modellspezifikationen

Steigung 
(mm) 

 Motorlei- 
stung (W) Modell Hub

(mm)
wirksame 

Längskraft (N) 

Steigung und Zuladung Hub und maximale Geschwindigkeit
Maximale Zuladung

(Angabe in 50 mm- Schritten)

Hub

Steigung

(Einheit: mm/s)

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

(*)  Spindel-Geschwindigkeit wird durch Einsatz eines Zahnriemens auf die Hälfte reduziert. 
(**) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Zuläss. dynam. Lastmoment (**)
Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10 (*)
±0.02 mm
0.1 mm oder weniger
Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ma: 8,1 Nm, Mb: 10,0 Nm, Mc: 6,5 Nm
0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments

Name
B R-25
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

MB

NM

R-33Seitmotor unten

Umgekehrte Referenzposition

MR R-33Seitmotor rechts
ML R-33Seitmotor links

Mit Bremse (Standard)

Optionen

SeiteCode

Ma
Mb Mc

-② -③ ④

-② -③ ④
Erklärung der Ziffern Hub Einsetzbare Steuerung Kabellänge Optionen ① ② ③ ⑤

⑤

①

①

Enkoder-Typ ④

-B-

⑤-B-

* Absolut-Enkoder-Typ nur 
bei ASEL-Ansteuerung möglich. 
Ansonsten Modellziffer “I” bei 
Verwendung einer Absolut-Einheit.

RCA    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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

(2) Die Zuladung beruht auf einem Betrieb mit einer Beschleunigung von 0,2 G. 
Das ist die maximale Beschleunigung.
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PBXC4-M4, Tiefe 6

ME*2Home

E-Ø6, Ø9.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten)

Hub

Montagebereich

Schnittdarstellung des 
Montageloches im Rahmen (2:1)Detailansicht von A (2:1)

70 (Montagebereich)

4-M4, Tiefe 6

Home ME

E-Ø6, Ø9.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten)

70 (Montagebereich)

70 (Montagebereich)

4-M4, Tiefe 6

Hub

Hub

Home ME

E-Ø6, Ø9.5 tiefe Senkbohrung, Tiefe 7 (hinten) Abmessungen und Gewicht pro Hub

RCA-A6R 322 

50 100 150 200Hub

BxCP

D
E

Gewicht (kg)

216
1x30
56
4

3.0

266
1x50
86
4

3.3

316
2x50
86
6 6

3.6

366
2x50
136

3.9

L 300 350 400 450

Abmessungen

 Seitmotor unten (Standard, Optionscode: MB)

Seitmotor links (Optionscode: ML)

Seitmotor rechts (Optionscode: MR)

www.eu.robocylinder.deSie können CAD-Zeichnungen über  
unsere Internetseite herunterladen.  Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Kabelverbindungs-
stecker *1

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 

*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

Passende Steuerungen  

D ie R C A- B au r eihe k ann mit  f olgenden S t eue r ungen b et r ie b en w e r den . Wählen S ie den T yp au s ,  der  I h r en s p e ziellen Wünschen am meis t en e n tsp r ic h t. 

AMEC-C-30I①-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-30I①-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

ASEP-CW-30I①-NP-2-0

ACON-C-30I①-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-30I①-NP-2-0

ACON-PL-30I①-NP-2-0

ACON-PO-30I①-NP-2-0

ACON-SE-30I①-NP-0-0 64 Punkte 

RACON-30① 768 Punkte 503

ASEL-C-1-30①②-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. ② bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen 

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

RCA   RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte
Steuerung

▲

Offset-Referenzposition für Ma

50

Hinweis
Die Hublänge 50mm ist nicht bei der 
Standard-Anordnung des Seitmotors (unten) 
erhältlich, sondern nur bei rechtem oder
linkem Seitmotor (Option MR/ML).



L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km. 

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel

Schmiermittel

Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (für Kugelumlaufspindel/Führung) 
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Ma: 2.7 Nm, Mb: 3.9 Nm, Mc: 6.8 Nm
Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 6.9 Nm, Mb: 9.9 Nm, Mc: 17.0 Nm

Bis zu 120 mm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

Optionen

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

SS
NM

R-36Schlitten-Abstandshalter
Umgekehrte Referenzposition

VR R-38Absaugrohrverbindung gegenüberliegend

Mit Bremse
SeiteCode

RCACR    RoboCylinder

RCACR-SA4C 
N  : 

: 1mP
S : 3m 
M : 5m
X :
R : 

50:50  mm 

~

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

20 SA4C RCACR 

415    RCACR-SA4C

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie 
die Tabelle für die Modell-Spezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub ausreicht. 

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei 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 
 20W 

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

 Motor-
leistung (W)

10

2.5

4

8

1

5

19.6

78.4

39.2620 2.5

4.5

Wirksame 
Längskraft (N) 

665

330

165

50

30

15

10

5

2.5

50 ~ 400
RCACR-SA4C-      -20-5-

RCACR-SA4C-      -20-10- 2 - - -

RCACR-SA4C-      -20-2,5-

1

1

1

4 5

1   Enkoder-Typ  2   4 5 

(N   /min)

Typ

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

PUNKT
             

  
  

  
  

              

Auswahl-
punkte

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schllitten-Ausführung, Achsbreite 40 mm
24 V Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

Steigung Hub

Modellspezifikationen

Steigung 
(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximum Zuladung
Modell Hub

Hub

Steigung

(Angabe in
50 mm Schritten)

Steigung und Zuladung Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate 
50 ~ 400

(Angabe in 50- mm Schritten) 
Ansaugrate

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

* Absolut-Enkoder-Typ
nur bei ASEL-Ansteuerung
möglich. Ansonsten Modell-

einer Absolut-Einheit.

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

 

3

2 - - -4 53

2 - - -4 53

3 Einsetzbare Steuerung 

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



RCACR-SA4C    416

50 100 150 200 250 300 350 400

L

M

Hub

ohne Bremse
mit Bremse

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

279
318
122
50
35
22
-

4

0.7

329
368
172
100
85
22
1
4

0.8

379
418
222
100
85
72
1
4

0.9

429
468
272
200
185
22
2
6

1

479
518
322
200
185
72
2
6

1.1

529
568
372
300
285
22
3
8

1.2

579
618
422
300
285
72
3
8

1.3

629
668

ohne Bremse
mit Bremse

264
303

314
353

364
403

414
453

464
503

514
553

564
603

614
653

472
400
385
22
4

10

1.4

Inkremental

Absolut

M
ot

or
hö

he
: 4

5

Abmessungen

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

Abmessungen und Gewicht pro Hub

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sonderbestellungen Seite R-9

Offset-Referenz- 
position für  
Moment Ma*3 

RCACR  RoboCylinder

512 Punkte 

DC24 V 
Nominal: 1.3A,  

Spitze:  5.1A 

3 Punkte 

( - )

64 Punkte 

1.500 Punkte 

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

34 5 

31 5 

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 Maximale Anzahl von Positionierpunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauchMerkmale

Positioniertyp,  
der die Sicherheits- 

kategorie erfüllt 

Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Serieller  
Kommunikations- 

typ 

3-Punkt- 
Pneumatik-Typ 

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

offener Kollektor ) 

Unterstützung  
von bis zu 512  

Positionierungs- 
punkten 

Passender serieller  
Kommunikations- 

typ 

Gleiche Steuerungs- 
vorgänge wie die für 
Pneumatik-Zylinder 

Pulstreibertyp, 
der einen offenen 

Kollektor unterstützt 

Programmierbarer  
Typ, der bis zu zwei 

Achsen steuern kann 

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-0-0 

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

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

diff. Leitungstreiber ) 

Pulstreibertyp, 
der einen differen- 

tiellen Leitungs- 
treiber unterstützt 

Passende Steuerungen  

Die RCACR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

AMEC-C-20I②-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-20I②-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

ASEP-CW-20I②-NP-2-0

ACON-C-20I②-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-20I②-NP-2-0

ACON-PL-20I②-NP-2-0

ACON-PO-20I②-NP-2-0

ACON-SE-20I②-N-0-0 64 Punkte 

RACON-20② 768 Punkte 503

ASEL-C-1-20①②-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.    *① bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
 *② wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*2 Der Schlitten fährt zum Punkt ME bei Rückkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, 

dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in “( )” sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition für das zu berechnende Moment Ma.
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelöchern auf der Rahmenoberfläche befestigt wird, 

kann der Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -geräusche 
hervorrufen kann. Bei Verwendung der Montagelöcher auf der Rahmenoberfläche 
sollte der Hub 200 mm oder weniger betragen.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,3 kg.

36

15.2
18.2

31
.2

SEME

24

Endfläche des 
Rahmens

Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

Inkremental-Spez. 108.2 (147.2 mit Bremse) 
Absolut-Spez.123.2 (162.2 mit Bremse) 

Endfläche des RahmensEndfläche 
des Rahmens

Unterseite des Rahmens

Ø8 LochJustier-
Schlitz

Hub
3 3

68 13.8

21 20

11.8 (240)M11.810.2

4-Ø3.6
Ø6,5 tiefe Flachsenkung, Tiefe 3,7
(zur Montage der Achse)

3.
2

(40)
(37)

4

+
0.

01
0

0
3

A

1

33
37

Achsbreite: 40

25
155

1

32

Sc
hl

itt
en

hö
he

: 4
0

22
.5

32
24

160.02

9

ME *2Home

L

Standardseite

Motorbreite: 46

Passendes Ansaugrohr A.D.: Ø6

Detailansicht A
(Achs-Referenzfläche)

Detailansicht
des Langloches

Langloch, Tiefe 5 von der 
Unterseite des Rahmens

2-Ø3H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

Detailansicht des Justier-
Schlitzes für die Schlitten-

Positionseinstellung

Referenz-
fläche

Sicherstellung von  
100 oder mehr.  

  Für Positionseinstell
un

g 

For position adjustment
 

N (Ø3 Lochabstand)
P (Ø3 Bohrung und Langlochabstand) m-M3, Tiefe 5

2-Ø3H7, Tiefe 5 4-M3, Tiefe 7

21
11.8 11.8R

50 (Hub 50)
UX100P 50

 (
R

e
a
m

e
r 

p
itc

h
to

le
ra

n
ce

 0
.0

2
)

gegenüber
liegende Seite 
(optional)

Kabelverbindungs-
stecker *1



417 RCACR-SA5C 

RCACR-SA5C 
N :

: 1mP
S : 3m
M : 5m
X :
R :

50:5 0  m m 

~

500:5 0 0 m m 
(Angabe in 50 mm-Schritten) 

20 SA5C RCACR 

I:  Inkremental 20: Servomotor 
 20W 

20: 20 mm 
12: 12 mm 

6: 6 mm  
3: 3 mm 

Typ

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm
24 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

Steigung Hub

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie 
die Tabelle für die Modell-Spezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub ausreicht. 

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

P U N K T 

Auswahl-
punkte

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel

Schmiermittel

Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø8 mm, gerollt C10
±0.02 mm (bei Steigung 20: ±0,03 mm)
0.1 mm oder weniger

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (für Kugelumlaufspindel/Führung) 
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm

Bis zu 150 mm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

Optionen

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

NMUmgekehrte Referenzposition
VR R-38Absaugrohrverbindung gegenüberliegend

Mit Bremse
SeiteCode

* Absolut-Enkoder-Typ
nur bei ASEL-Ansteuerung
möglich. Ansonsten Modell-
ziffer „I“ bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

 

RCACR    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

RCACR-SA5C-      -20-12-

Steigung
(mm)

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

Maximale Zuladung 
Modell

20

Hub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

Hub

Steigung
50 ~ 450

(In 50 mm-Schritten)
500

(mm)

RCACR-SA5C-      -20-20-

RCACR-SA5C-      -20-6-

50 ~ 500
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate 

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung 

20

12

6

3

20

12

6

3

1300

800

400

200

1300

760

380

190

9.9

16.7

33.3

65.7

0.5

1

2

4

2

4

6

12RCACR-SA5C-      -20-3-1 2 - -4 5- 3

Ansaugrate
(Nℓ/min)

80

50

30

15



18.2

45
Hub

3 3
90 15.5

210.0
+ 0

4

5

A

5

(52)
(50)

50

40
30

19
9

10.2 14.5 14.5M

L

62 62

1

32
20

04 62
1

ME SE

25.7

(240)

93

±0.02

62

14.5 14.5R 50

rh
öh

e:
 4

8
oto

M

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

Inkremental Spez. 84.2(123.2 on models mit Bremse)
Absolut Spez. 99.2(138.2 on models mit Bremse)

Endfläche des 
Rahmens

Unterseite des Rahmens

Ø8 LochJustier-
Schlitz

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

Achsbreite: 52

05:ehöhnettilhc
S

ME *2Home Standard Seite

Motorbreite: 52

Detailansicht von A Detailansicht
des Langlochs

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

2-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

(Achs-Referenz-
Fläche)

Referenz-
Fläche

For position adjustment

For position adjustment

N (Ø4 Loch-Abstand)
P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)m-M4, Tiefe 7

2-Ø4H7, Tiefe 6 4-M4, Tiefe 9

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

h
cti

p r
e

m
a

e
R( 

)
2

0.
0

± 
e

c
n

ar
el

ot
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Abmessungen und Gewicht pro Hub
50 100 150 200 250 300 350 400

L

M

Hub

ohne Bremse
mit Bremse

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

280.4
319.4
142
50
35
42
-

4

1.3

330.4
369.4
192
100
85
72
1
4

1.4

380.4
419.4
242
100
85
92
1
4

1.5

430.4
469.4
292
200
185
42
2
6

1.6

480.4
519.4
342
200
185
92
2
6

1.7

530.4
569.4
392
300
285
42
3
8

1.8

580.4
619.4
442
300
285
92
3
8

1.9

630.4
669.4

ohne Bremse
mit Bremse

265.4
304.4

315.4
354.4

365.4
404.4

415.4
454.4

465.4
504.4

515.4
554.4

565.4
604.4

615.4
654.4

492
400
385
42
4
10

2

450 500

680.4
719.4
542
400
385
92
4

10

2.1

730.4
769.4

665.4
704.4

715.4
754.4

592
500
485
42
5

12

2.2

Inkremental

Absolut

RCACR  RoboCylinder

Abmessungen

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

512 Punkte 

DC24 V 
Nominal: 1.3A,  

Spitze:  5.1A 

3 Punkte 

( - )

64 Punkte 

1.500 Punkte 

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

34 5 

31 5 

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 Maximale Anzahl von Positionierpunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauchMerkmale

Positioniertyp,  
der die Sicherheits- 

kategorie erfüllt 

Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Serieller  
Kommunikations- 

typ 

3-Punkt- 
Pneumatik-Typ 

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

offener Kollektor ) 

Unterstützung  
von bis zu 512  

Positionierungs- 
punkten 

Passender serieller  
Kommunikations- 

typ 

Gleiche Steuerungs- 
vorgänge wie die für 
Pneumatik-Zylinder 

Pulstreibertyp, 
der einen offenen 

Kollektor unterstützt 

Programmierbarer  
Typ, der bis zu zwei 

Achsen steuern kann 

Passendes Ansaugrohr A.D.: Ø6Detailansicht des Justier-
Schlitzes für die Schlitten-

Positionseinstellung

Sicherstellung von  
100 oder mehr.  

gegenüberliegende
Seite (optional)

Kabelverbindungs-
stecker *1

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-0-0 

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

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

diff. Leitungstreiber ) 

Pulstreibertyp, 
der einen differen- 

tiellen Leitungs- 
treiber unterstützt 

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sonderbestellungen Seite R-9

Passende Steuerungen  

Die RCACR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

AMEC-C-20I②-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-20I②-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

ASEP-CW-20I②-NP-2-0

ACON-C-20I②-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-20I②-NP-2-0

ACON-PL-20I②-NP-2-0

ACON-PO-20I②-NP-2-0

ACON-SE-20I②-N-0-0 64 Punkte 

RACON-20② 768 Punkte 503

ASEL-C-1-20①②-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.    *① bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
 *② wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

Offset-Referenz- 
position für  
Moment Ma*3 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*2 Der Schlitten fährt zum Punkt ME bei Rückkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, 

dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in “( )” sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition für das zu berechnende Moment Ma.
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelöchern auf der Rahmenoberfläche befestigt wird, 

kann der Rahmen sich verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -geräusche 
hervorrufen kann. Bei Verwendung der Montagelöcher auf der Rahmenoberfläche 
sollte der Hub 300 mm oder weniger betragen.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,3 kg.
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RCACR-SA6C 
N :

: 1mP
S : 3m
M : 5m
X :
R :

50:5 0  m m 

~

600:6 0 0 m m 
(Angabe in 50 mm-Schritten) 

30 SA6C RCACR 

I:  Inkremental 
A: Absolut 

30: Servomotor 
 30W 

Typ

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 58 mm
24 V-Servomotor, Kupplungs-Spezifikation

Steigung Hub

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie 
die Tabelle für die Modell-Spezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub ausreicht. 

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

P U N K T 

Auswahl-
punkte

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel

Schmiermittel

Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

BeschreibungBezeichnung
Kugelumlaufspindel Ø10 mm, gerollt C10
±0.02 mm (bei Steigung 20: ±0.03 mm)
0.1 mm oder weniger

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (für Kugelumlaufspindel/Führung) 
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm

Bis zu 220 mm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

Optionen

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
HS R-32Home-Sensor
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

NMUmgekehrte Referenzposition
VR R-38Absaugrohrverbindung gegenüberliegend

Mit Bremse
SeiteCode

* Absolut-Enkoder-Typ
nur bei ASEL-Ansteuerung
möglich. Ansonsten Modell-
ziffer „I“ bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

 

RCACR    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

RCACR-SA6C-      -30-12-

Steigung
(mm)

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

Maximale Zuladung 
Modell

30

Hub
(mm)

Wirksame
Längskraft (N)

Hub

Steigung
50 ~ 450

(In 50 mm-Schritten)
500
(mm)

RCACR-SA6C-      -30-20-

RCACR-SA6C-      -30-6-

50 ~ 600
(In 50 mm-Schritten)

1

1

1

Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaurate 

(Einheit: mm/s)

Modellspezifikation
Steigung und Zuladung

2 - -

2 - -

2 - -

4 5

4 5

4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Hub Kabellänge Optionen

-

-

-

3

3

3

3 Einsetzbare Steuerung 

20

12

6

3

20

10

5

2.5

1300

800

400

200

1300

760

380

190

14.5

24.2

48.4

96.8

0.5

1.5

3

6

3

6

12

18RCACR-SA6C-      -30-3-1 2 - -4 5- 3

550
(mm)

1160

640

320

160

990

540

270

135

600
(mm)

Ansaugrate
(Nℓ/min)

80

50

30

15

20: 20 mm 
12: 12 mm 

6: 6 mm  
3: 3 mm 



18.2

50

ME SE
3

A

5

(58)
(56)

5

4

13

60
50

32
21

L

23.7 Hub 115 18.5
3

1

34 82

56

1

39
23

Ansicht X

0.02

(240)
04

rh
öh

e:
 5

1
oto

M

Endfläche des Rahmens Endfläche des Rahmens

Endfläche des Rahmens

Inkremental Spez. 99.2(138.2 bei Typen  mit Bremse)
Absolut Spez. 114.2(153.2 bei Typen mit Bremse)

Unterseite des Rahmens

Ø8 LochJustier-
Schlitz

Achsbreite: 58

nh
öh

e:
 5

3
ettilhc

S

ME *2Home

Standard-Seite

Motorbreite: 58

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

3-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

For position adjustment

For position adjustment

N (Ø4 Lochabstand) 100 (Ø4 Lochabstand)
P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand) m-M5, Tiefe 8

2-Ø5H7, Tiefe 6 4-M5, Tiefe 9
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p r
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m
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e
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)
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e
c

n
ar
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210.0
+ 0

13

10.2 8 R PUX100 8

gegenüberliegende
Seite (optional)

RCACR-SA6C 420

Abmessungen und Gewicht pro Hub
50 100 150 200 250 300 350 400

L

Hub

ohne Bremse
mit Bremse

N
P
R
U
m

Gewicht (kg)

321.4
360.4

81
66
81
1
6

1.4

371.4
410.4
131
116
31
2
8

1.6

421.4
460.4
181
166
81
2
8

1.8

471.4
510.4
231
216
31
3
10

2

521.4
560.4
281
266
81
3
10

2.2

571.4
610.4
331
316
31
4
12

2.4

621.4
660.4
381
366
81
4
12

2.6

671.4
710.4

ohne Bremse
mit Bremse

306.4
345.4

356.4
395.4

406.4
445.4

456.4
495.4

506.4
545.4

556.4
595.4

606.4
645.4

656.4
695.4

431
416
31
5
14

2.8

450 500

721.4
760.4
481
466
81
5
14

3

771.4
810.4

706.4
745.4

756.4
795.4

531
516
31
6
16

3.2

550 600

821.4
860.4
581
566
81
6

16

3.4

871.4
910.4

806.4
845.4

856.4
895.4

631
616
31
7

18

3.6

Inlremental

Absolut

Abmessungen

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

Passendes Ansaugrohr A.D.: Ø6

Detailansicht A
(Achs-Referenzfläche)

Detailansicht
des Langlochs

Detailansicht des Justier-
Schlitzes für die Schlitten-

Positionseinstellung

Referenz-
fläche

Sicherstellung von  
100 oder mehr.  

Kabelverbindungs-
stecker *12/3D 

C AD 
2/3D 
C AD 

Sonderbestellungen Seite R-9

Offset-Referenz- 
position für  
Moment Ma*3 

RCACR  RoboCylinder

Passende Steuerungen  

Die RCACR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

AMEC-C-30I②-NP-2-2

3 Punkte 

(–) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-30I②-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

ASEP-CW-30I②-NP-2-0

ACON-C-30I②-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-30I②-NP-2-0

ACON-PL-30I②-NP-2-0

ACON-PO-30I②-NP-2-0

ACON-SE-30I②-N-0-0 64 Punkte 

RACON-30② 768 Punkte 503

ASEL-C-1-30①②-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.    *① bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
 *② wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez.
differ. Leitungstreiber

Pulstreibertyp mit Spez.
offener Kollektor

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*2 Der Schlitten fährt zum Punkt ME bei Rückkehr zur Home-Position. Achten 

Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in “( )” sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition für das zu berechnende Moment Ma.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Die angefügte Bremse erhöht das Gewicht um 0,3 kg.



421 RCACR-SA5D 

12

3

4

12

1

6

16.7

65.7

33.3820 2

4

10

5

2.5

50 ~ 500
RCACR-SA5D-      -20-6-

RCACR-SA5D-      -20-12-

RCACR-SA5D-      -20-3-

1

1

1

50 ~ 450

800

400

200

50

30

15

500
(mm)

760

380

190

(N   /min)

RCACR-SA5D 
N :

: 1mP
S : 3m
M : 5m
X :
R :

50:5 0 m m 

~

500:5 0 0 m m 
(Angabe in 50 mm-Schritten) 

20 SA5D RCACR 

I:  Inkremental 
A: Absolut 

20: Servomotor 
 20W 

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

Typ

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 52 mm
24 V-Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

Steigung Hub

P U N K T 

Auswahl-
punkte

 Motor-
leistung (W)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Modellspezifikationen

Steigung 
(mm) Horizontal (kg) Vertikal (kg)

Maximum Zuladung
Modell Hub

Hub

Steigung

(Angabe in
50 mm Schritten)

Steigung und Zuladung Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate 

(In 50 mm-Schritten) 

Ansaug-
rate

(Einheit: mm/s)

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie 
die Tabelle für die Modell-Spezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub ausreicht. 

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

(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist für eine horizontale Verwendung spezifiziert, nicht 
für eine gedrehte oder vertikale Einbaulage.

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel

Schmiermittel

Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (für Kugelumlaufspindel/Führung) 
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Ma: 4,9 Nm, Mb: 6,8 Nm, Mc: 11,7 Nm
Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 18,6 Nm, Mb: 26,6 Nm, Mc: 47,5 Nm

Bis zu 150 mm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

Optionen

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Name
BR
BL
BE

R-25
R-25
R-25
R-32
R-33
R-38

Kabelausgang links
Kabelausgang am Ende

LAEnergiespar-Funktion

NMUmgekehrte Referenzposition
VRAbsaugrohrverbindung gegenüberliegend

Kabelausgang rechts
SeiteCode

2 - - -4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Kabellänge OptionenHub

* Absolut-Enkoder-Typ
nur bei ASEL-Ansteuerung
möglich. Ansonsten Modell-
ziffer „I“ bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

3

2 - - -4 53

2 - - -4 53

3 Einsetzbare Steuerung

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

 

RCACR    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



3
13.59513.5

2.7

(24)

8.0 SEME

R14.5

62

6
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6

L

15 A

Hub

50

(240)

30 M

15.5915.5

30
190.02

05 04

52
50

62

5

0 
210.0

+
4

14
(3)

62

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

P (Ø4 Loch und Langloch-Abstand)

Sicherstellung von
100 oder mer

Inkremental Spezifikation 75.5
Absolut Spezifikation 78

Absolut Spezifikation 63

Inkremental-Spezifikation 60.5
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50

52

3.31 5.1

41.513.3

1

5.5

5.64 71

52
50

05

13.5

53
71

A

93

Home ME *2

Home ME *2

Langloch, Tiefe 5 von der
Unterseite des Rahmens

m-M4, Tiefe 7

Detailansicht des Langlochs

2-Ø4H7, effektive Tiefe 64-M4 Tiefe 9

Abmessungen der Bremse

Detailansicht von A

Referenz-
Fläche

4-Ø4.5 Bohrung, Ø8 Flachsenkung, 
Tiefe 4.5

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

Abmessungen

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

BR: Bremskabelausgang rechts 

BE: Bremskabellausgang am Ende 

BL: Bremskabelausgang links 

Standard
gegenüberliegende
Seite (optional)

Anwendbarer Rohraußendurchmesser: Ø8  
(Innendurchmesser: Ø6) 

Kabelverbindungs-
stecker *1

* Modelle mit Bremse haben eine 
um 26,5 mm erweiterte Gesamt-
länge (L) (39,8 mm bei 
endseitigem Bremskabel-

   ausgang) und ein um 0,3 kg 
höheres Gewicht.

RCACR-SA5D 422

Abmessungen und Gewicht pro Hub
50 100 150 200 250 300 350 400

L

Hub

N
P

A
M

R
U
m

Gewicht (kg)

172
142
50
35
92

-
4

1.2

222
192
100
85
42
1
4

1.3

272
242
100
85
92
1
4

1.4

322
292
200
185
42
2
6

1.5

372
342
200
185
92
2
6

1.6

422
392
300
285
42
3
8

1.7

472
442
300
285
92
3
8

1.8

522
492

247.5
250

297.5
300

347.5
350

397.5
400

447.5
450

497.5
500

547.5
550

597.5
600

400
385
42
4
10

1.9

450 500

572
542
400
385
92
4

10

2.0

622
592

647.5
650

697.5
700

500
485
42
5

12

2.1

Inkremental
Absolut

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sonderbestellungen Seite R-9

Offset-Referenz- 
position für  
Moment Ma*3 

RCACR  RoboCylinder

512 Punkte 

DC24 V 
Nominal: 1.3A,  

Spitze:  5.1A 

3 Punkte 

( - )

64 Punkte 

1.500 Punkte 

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

34 5 

31 5 

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 Maximale Anzahl von Positionierpunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauchMerkmale

Positioniertyp,  
der die Sicherheits- 

kategorie erfüllt 

Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Serieller  
Kommunikations- 

typ 

3-Punkt- 
Pneumatik-Typ 

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

offener Kollektor ) 

Unterstützung  
von bis zu 512  

Positionierungs- 
punkten 

Passender serieller  
Kommunikations- 

typ 

Gleiche Steuerungs- 
vorgänge wie die für 
Pneumatik-Zylinder 

Pulstreibertyp, 
der einen offenen 

Kollektor unterstützt 

Programmierbarer  
Typ, der bis zu zwei 

Achsen steuern kann 

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-0-0 

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

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

diff. Leitungstreiber ) 

Pulstreibertyp, 
der einen differen- 

tiellen Leitungs- 
treiber unterstützt 

Passende Steuerungen  

Die RCACR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

AMEC-C-20I②-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-20I②-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

ASEP-CW-20I②-NP-2-0

ACON-C-20I②-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-20I②-NP-2-0

ACON-PL-20I②-NP-2-0

ACON-PO-20I②-NP-2-0

ACON-SE-20I②-N-0-0 64 Punkte 

RACON-20② 768 Punkte 503

ASEL-C-1-20①②-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.    *① bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
 *② wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*2 Der Schlitten fährt zum Punkt ME bei Rückkehr zur Home-Position. Achten Sie darauf, dass der Schlitten die 

umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt    SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in “( )” sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition für das zu berechnende Moment Ma.
*4 Wenn die Achse nur an den Montagelöchern auf der Rahmenoberfläche befestigt wird, kann der Rahmen sich 

verwinden, was abnorme Schlittenbewegungen und -geräusche hervorrufen kann. Bei Verwendung der 
Montagelöcher auf der Rahmenoberfläche sollte der Hub 300 mm oder weniger betragen.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

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



423 RCACR-SA6D 

12

3

6

18

1.5

6

24.2

96.8

48.41230 3

6

12

6

3

50 ~ 600
RCACR-SA6D-      -30-6-

RCACR-SA6D-      -30-12-

RCACR-SA6D-      -30-3-

1

1

1

50 ~ 450 600
(mm)

800

400

200

50

30

15

540

270

135

550
(mm)

640

320

160

500
(mm)

760

380

190

(N   /min)

RCACR-SA6D 
N :

: 1mP
S : 3m
M : 5m
X :
R :

50:5 0 m m 

~

600:6 0 0 m m 
(Angabe in 50 mm-Schritten) 

30 SA6D RCACR 

I:  Inkremental 
A:  Absolut 

30: Servomotor 
 30W 

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

Typ

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

RoboCylinder Reinraum-Typ, Schlitten-Ausführung, Achsbreite 58 mm
24 V-Servomotor, Einbaumotor-Spezifikation, direkt gekoppelt

Steigung Hub

P U N K T 

Auswahl-
punkte

 Motor-
leistung (W)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Modellspezifikationen

Steigung 
(mm) Horizontal (kg ) Vertikal (kg)

Maximum Zuladung
Modell Hub

Hub

Steigung

(Angabe in
50 mm Schritten)

Steigung und Zuladung Hub, maximale Geschwindigkeit und Ansaugrate 

(In 50 mm- 
Schritten) 

Ansaug-
rate

(Einheit: mm/s)

L

L

Ma MaMb Mc Mc

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel

Schmiermittel

Zuläss. dynam. Lastmoment (*)

Zulässige Auskragung

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Wenig Staub erzeugendes Reinraumfett (für Kugelumlaufspindel/Führung) 
Reinraumklasse ISO-Klasse 4 (US-FED-STD-Klasse 10)

Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Zuläss. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81,0 Nm

Bis zu 220 mm

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Richtung des zulässigen Lastmoments Zulässige Auskragung

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

2 - - -4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Kabellänge OptionenHub

* Absolut-Enkoder-Typ
nur bei ASEL-Ansteuerung
möglich. Ansonsten Modell-
ziffer „I“ bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

3

2 - - -4 53

2 - - -4 53

3 Einsetzbare Steuerung

Siehe Optionen 
Tabelle unten. 

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

 

(1) Wenn der Hub ansteigt, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische 
Geschwindigkeit für die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie 
die Tabelle für die Modell-Spezifikation unten zur Prüfung, ob die maximale 
Geschwindigkeit bei dem gewünschten Hub ausreicht. 

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

(3) ISO-Reinraumklasse 4 ist für eine horizontale Verwendung spezifiziert, nicht 
für eine gedrehte oder vertikale Einbaulage.

Optionen

Name
BR
BL
BE

R-25
R-25
R-25
R-32
R-33
R-38

Kabelausgang links
Kabelausgang am Ende

LAEnergiespar-Funktion

NMUmgekehrte Referenzposition
VRAbsaugrohrverbindung gegenüberliegend

Kabelausgang rechts
SeiteCode

RCACR    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



(24)
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3-Ø4H7, Tiefe 5 von der Unterseite des Rahmens

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

Sicherstellung 100
oder mehr

Absolut Spezifikation 79.5

Inkremental Spezifikation 75.5
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Home ME *2

Langloch, Tiefe 5 von
der Unterseite des Rahmens m-M5, Tiefe 8

Detailansicht des Langlochs

4-M5 Tiefe 92-Ø5H7 effektive Tiefe 6

RCACR-SA6D 424

Abmessungen und Gewicht pro Hub
50 100 150 200 250 300 350 400

L

Hub

N
P

A

R
U
m

Gewicht (kg)

198
81
66
81

6

1.3

248
131
116
31
21
8

1.5

298
181
166
81
2
8

1.7

348
231
216
31
3
10

1.9

398
281
266
81
3
10

2.1

448
331
316
31
4
12

2.3

498
381
366
81
4
12

2.5

548

288.5
292.5

338.5
342.5

388.5
392.5

438.5
442.5

488.5
492.5

538.5
542.5

588.5
592.5

638.5
642.5

431
416
31
5
14

2.7

450 500

598
481
466
81
5
14

2.9

648

688.5
692.5

738.5
742.5

531
516
31
6
16

3.1

550 600

698
581
566
81
6

16

3.3

748

788.5
792.5

838.5
842.5

631
616
31
7

18

3.5

Inkremental
Absolut

Abmessungen

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

* Modelle mit Bremse haben eine 
um 26,5 mm erweiterte Gesamt-
länge (L) (39,8 mm bei 
endseitigem Bremskabel-

   ausgang) und ein um 0,3 kg 
höheres Gewicht.

Abmessungen der Bremse

Detailansicht von A

Referenz-
Fläche

BR: Bremskabel-
ausgang rechts 

BE: Bremskabel-
ausgang am Ende 

BL: Bremskabel-
ausgang links 

Standard
gegenüberliegende
Seite (optional)

Anwendbarer Rohraußendurchmesser: Ø8  
(Innendurchmesser: Ø6) 

Kabelverbindungs-
stecker *1

* Bei umgekehrter Referenzposition (Option
   NM) liegt die Home-Position ca. 3 mm vom 

ME auf der gegenüberliegenden Seite
   zum Motor.

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Sonderbestellungen Seite R-9

Offset-Refe- 
renzposition für  
Moment Ma*3 

RCACR  RoboCylinder

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*2 Der Schlitten fährt zum Punkt ME bei Rückkehr zur Home-Position. Achten 

Sie darauf, dass der Schlitten die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub- Endpunkt
Die Abmessungen in “( )” sind Referenzwerte.
*3 Referenzposition für das zu berechnende Moment Ma.

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

Passende Steuerungen  

Die RCACR-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

AMEC-C-30I②-NP-2-2

3 Punkte 

(–) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-30I②-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487

ASEP-CW-30I②-NP-2-0

ACON-C-30I②-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-30I②-NP-2-0

ACON-PL-30I②-NP-2-0

ACON-PO-30I②-NP-2-0

ACON-SE-30I②-N-0-0 64 Punkte 

RACON-30② 768 Punkte 503

ASEL-C-1-30①②-NP-2-0

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation.    *① bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
 *② wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez.
differ. Leitungstreiber

Pulstreibertyp mit Spez.
offener Kollektor

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen
differentiellen Leitungstreiber unterstützt.

Pulstreibertyp, der einen
offenen Kollektor unterstützt.

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 



RCAW    RoboCylinder

RCAW-RA3C/RA3D/RA3R  
RoboCylinder, spritzwassergeschützter Typ, 
Achsdurchmesser Ø32 mm, 24-V Servomotor, 
Kupplungs-Spezifikation/Einbau-Spezifikation/Seitmotor-Spezifikation

20 :Servomotor 
 20W 

I:  Inkremental RA3C: 
Kupplungs-Spezifikation 
RA3D: 
Einbau-Spezifikation 
RA3R: 
Seitmotor-Spezifikation 

  N  : 
: 1mP

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

50:50mm 

~

200:200mm 
(Angabe in 50 mm- Schritten) 

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

RCAW-      -I-20-10-1

20 I RCAW 

455    RCAW-RA3C/RA3D/RA3R

RCAW-      -I-20-5-1

RCAW-      -I-20-2.5-1

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

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei 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 Führung verwendet wird und 
keine externen Kräfte aus einer anderen Richtung als der Bewegungsrichtung einwirken.

(4) Die Kabelsteckverbindung ist nicht spritzwassergeschützt und sollte an einem für Wasserspritzer 
unempfänglichen Ort gesichert werden.

Siehe Tabelle unten.  

10

5

2.5

50 ~ 200

500

250

125

10

Horizontal (kg)

4

Vertikal (kg)

1.5

5

36.2

72.4920 3

2.5 144.818 6.5

(mm)

50 ~ 200

Typ

Kein Kabel 

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

PUNKT
             

  
  

  
  

              

Auswahl-
punkte

 Motor-
leistung (W)

Wirksame 
Längskraft (N) 

Modellspezifikationen

Steigung
(mm)

Maximum Zuladung
Modell Hub Hub

Steigung

(Angabe in
50 mm Schritten)

Steigung und Zuladung Hub, maximale Geschwindigkeit

(Angabe in 50 mm-Schritten)

(Einheit: mm/s)

2 - - -4 5

1   Enkoder-Typ 2   4 5Erklärung der Ziffern Kabellänge OptionenHub

* Modellziffer „I“ auch
bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

3

2 - - -4 53

2 - - -4 53

3 Einsetzbare Steuerung

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

 

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Schutzklasse IP54

Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø16 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27

HS R-32Home-Sensor (*2)
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

TRF

NM

R-38Vordere Fußhalterung (*4)

Umgekehrte Referenzposition (*2)
R-34QRSchwenkbare Fußhalterung (*3)
R-33RPRückseitige Montageplatte (*3)

R-34NJScharniergelenk

TRR R-38Hintere Fußhalterung (*4)

Mit Bremse (*1)

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

(*1) Option „Bremse“ nur für RA3C und RA3R wählbar.
(*2) Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit Option „Umgekehrte Referenzposition“ gewählt werden.
(*3) Optionen „Schwenkbare Fußhalterung“ und „Rückseitige Montageplatte“ nur für RA3R wählbar.
(*4) Optionen „Vordere/Hintere Fußhalterung“ nur für RA3C und RA3D wählbar.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



RCAW RoboCylinder

RCAW-RA3C/RA3D/RA3R    456

■ Abmessungen und Gewicht pro Hub 
RCAW-RA3C/RA3D/RA3R (ohne Bremse)

[RA3C/RA3D]

[RA3R]

RCAW-RA3C/RA3D/RA3R (mit Bremse)

Abmessungen

Si e können  CA D - Ze i ch n u ng en ü b e r 
unse r e I n te rn etse i te h e run te rl ade n. www.eu.robocylinder.de

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*2 Die Schubstange fährt zum Punkt ME während der Rückkehr zur Home-Position. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub Endpunkt

M8 Tiefe 15 

84
.4

42.4

Ø48.6

(1
5.

01
)

135
468

Ø34

327

M26X1.5
M35X1.5

M8X1.25

Ansaug-/Abluftanschluss 
(drehbar um 360°) 

18 20 20

M8X1.25 
(effektiver Gewindebereich 16) 

Faltenbalg

M35X1.5 
(effektiver Gewindebereich 17.5) 

M26X1.5 
(effektiver Gewindebereich 17.5) 

6

11 (Schlüsselweite)

32 (Schlüsselweite) Sechskantmutter A 
32 (Schlüsselweite)

40 (Schlüsselweite)

3
Hub

3
n

141022

17

L

Ø
42

Ø
35

Ø
32

56.138.6

n

41
12

m
9.5

Sechskantmutter B 

Sechskantmutter C 

Faltenbalg 

ME *2HomeSEME

44
36

.4

Ø48.6

36
.444

Ø45

Ø
42

32 (Schlüs-
selweite)

31 18

L

10

6m

9.5

Ø
32

Ø
45

Ø
35 Sechskantmutter A 

6

11 (Schlüsselweite)

32 (Schlüsselweite) Sechskant- 
mutter A 

3

Hub

3

n

22

56.138.6

n

41

12

Sechskantmutter C 

ME *2HomeSEME

Faltenbalg

Maße der  
Sechskantmutter A 

512 Punkte 

DC24 V 
Nominal: 1.3A,  

Spitze:  5.1A 

3 Punkte 

( - )

64 Punkte 

1.500 Punkte 

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

34 5 

31 5 

Passende Steuerungen

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 Maximale Anzahl von Positionierpunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauchMerkmale

Positioniertyp,  
der die Sicherheits- 

kategorie erfüllt 

Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Serieller  
Kommunikations- 

typ 

3-Punkt- 
Pneumatik-Typ 

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

offener Kollektor ) 

Unterstützung  
von bis zu 512  

Positionierungs- 
punkten 

Passender serieller  
Kommunikations- 

typ 

Gleiche Steuerungs- 
vorgänge wie die für 
Pneumatik-Zylinder 

Pulstreibertyp, 
der einen offenen 

Kollektor unterstützt 

Programmierbarer  
Typ, der bis zu zwei 

Achsen steuern kann 

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-0-0 

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

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

diff. Leitungstreiber ) 

Pulstreibertyp, 
der einen differen- 

tiellen Leitungs- 
treiber unterstützt 

Passende Steuerungen  

Die RCAW-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

AMEC-C-20SI①-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-20SI①-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.7 A nom.
5.1 A max.

(Energiesparend)
1.7 A nom.
3.4 A max.

487

ASEP-CW-20SI①-NP-2-0

ACON-C-20SI①-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-20SI①-NP-2-0

ACON-PL-20SI①-NP-2-0

ACON-PO-20SI①-NP-2-0

ACON-SE-20SI①-NP-0-0 64 Punkte 

RACON-20S① 768 Punkte 503

ASEL-C-1-20SI①-NP-2-0

 *① wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet . 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

200

200

Mit Bemse nicht verfügbar.

124.5

124.5

567.9

463.4
282

270

144.4

144.4

1.5

1.5

1.6

528.9
509.9
463.4
282
282
270

144.4
144.4
144.4

85.5
66.5
85.5

Gewicht 
(kg)  

50 100 150

L

ℓ 

m

n

RA3C
RA3D
RA3R
RA3C
RA3D
RA3R
RA3C
RA3D
RA3R
RA3C
RA3D
RA3R

RA3C

RA3D

RA3R

387.9

283.4
132

120

114.4

114.4

447.9

343.4
182

170

124.4

124.4

507.9

403.4
232

220

134.4

134.4

Mit Bemse nicht verfügbar.

Mit Bemse nicht verfügbar.

1.2

1.2

1.3

1.3

1.3

1.4

1.4

1.4

1.5

50 100 150

L

ℓ 

m

n

RA3C
RA3D
RA3R
RA3C
RA3D
RA3R
RA3C
RA3D
RA3R
RA3C
RA3D
RA3R

RA3C

RA3D

RA3R

348.9
329.9
283.4
132
132
120

114.4
114.4
114.4

408.9
389.9
343.4
182
182
170

124.4
124.4
124.4

468.9
449.9
403.4
232
232
220

134.4
134.4
134.4

1.0

1.0

1.1

1.1

1.1

1.2

1.2

1.2

1.3

1.3

1.3

1.4

Gewicht 
(kg)  

Hub

Hub

Mit Bemse nicht verfügbar.

Kabelverbin- 
dungsstecker *1 

Maße der  
Sechskantmutter B 

Maße der  
Sechskantmutter C Hinweis

Üben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf 
die Schubstange aus, außer der in Bewegungsrichtung 
der Schubstange. Wenn die Schubstange einer 
externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge-
setzt wird, kann die Arretierung beschädigt werden. 



RCAW-      -      -20-12-1 - -

457 RCAW-RA4C/RA4D/RA4R 

2

RCAW-      -      -20-6-1 - - -2 3

-3

-3

4

4

4

5

5

5

6

6

6

Erklärung der Ziffern 1 HubTyp 2 3 Kabellänge Optionen4 5 6

RCAW-      -      -20-3-1 - -2

12

6

3

50 ~ 300

600

300

150

12 3.0 1.0

6

18.9

37.76.020 2.0

3 75.412.0 4.0

RCAW-      -      -30-12-1 - -2

RCAW-      -      -30-6-1 - - -2 3

-3

-3

4

4

4

5

5

5

6

6

6RCAW-      -      -30-3-1 - -2

12 4.0 1.5

6

28.3

56.69.030 3.0

3 113.118.0 6.5

50 ~ 300

Encoder Typ Passende Steuerung

(Angabe in
50 mm Schritten)

(Angabe in 50- mm Schritten)

RCAW-RA4C/RA4D/RA4R 
20 :Servomotor 
 20W 
30 :Servomotor 
 30W 

I:  Inkremental 

A: Absolut 

RA4C: 
Kupplungs-Spezifikation

RA4D: 
Einbaumotor-Spezifikation

RA4R: 
Seitmotor-Spezifikation

N :
: 1mP

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

50:50mm 

~

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

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

I RCAW 

Siehe Tabelle unten.  

Typ

Kein Kabel

Spezifizierte Länge
Roboterkabel

Modellspezifikationen
Motortyp Steigung Hub Passende Steuerung Kabellänge OptionenBaureihe

* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Enkoder-Typ

P U N K T 

Auswahl-
punkte

Horizontal (kg) Vertikal (kg) (mm)
 Motor-

leistung (W)
Wirksame 

Längskraft (N) 

Modellspezifikationen

Steigung 
(mm)

Maximum Zuladung
Modell Hub Hub

Steigung

Steigung und Zuladung Hub, maximale Geschwindigkeit

(Einheit: mm/s)

RoboCylinder, spritzwassergeschützter Typ, Schubstangen-Ausführung, 
Achsdurchmesser Ø37 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungs-/Einbaumotor-/Seitmotor-Spezifikation

Allgemeine Spezifikationen

Antriebssystem
Wiederholgenauigkeit
Spiel
Grundrahmen
Schubstangen-Durchmesser

Zulässige Temperatur, Feuchtigkeit

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

Schutzklasse IP54

Material: Aluminium, hell eloxiert 
Ø20 mm

Schubstangen-Rotationsspiel ±1.0 °

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Name
B R-25

Montagefuß FT R-29
Vorderer Flansch FL R-27

HS R-32Home-Sensor (*2)
LA R-32

R-33

Energiespar-Funktion

TRF

NM

R-38Vordere Fußhalterung (*4)

Umgekehrte Referenzposition (*2)
R-34QRSchwenkbare Fußhalterung (*3)
R-33RPRückseitige Montageplatte (*3)

R-34NJScharniergelenk

TRR R-38Hintere Fußhalterung (*4)

Mit Bremse (*1)

Optionen

SeiteCode

* Siehe Seite R-39 für Ersatzkabel.

(*1) Option „Bremse“ nur für RA4C und RA4R wählbar.
(*2) Option „Home-Sensor“ kann nicht zusammen mit Option „Umgekehrte Referenzposition“ gewählt werden.
(*3) Optionen „Schwenkbare Fußhalterung“ und „Rückseitige Montageplatte“ nur für RA4R wählbar.
(*4) Optionen „Vordere/Hintere Fußhalterung“ nur für RA4C und RA4D wählbar.

Kabellängen

Speziallängen

Typ TypKabelcode Kabelcode

Standard

Roboterkabel

R01 (1 m) - R03 (3 m)
R04 (4 m) - R05 (5 m)
R06 (6 m) - R10 (10 m)
R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

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

(2) Die Zuladung beruht auf dem Betrieb bei 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 Führung verwendet wird und 
keine externen Kräfte aus einer anderen Richtung als der Bewegungsrichtung einwirken.

(4) Die Kabelsteckverbindung ist nicht spritzwassergeschützt und sollte an einem für Wasserspritzer 
unempfänglichen Ort gesichert werden.

* Absolut-Enkoder-Typ
nur bei ASEL-Ansteuerung
möglich. Ansonsten Modell-
ziffer „I“ bei Verwendung 
einer Absolut-Einheit.

Energiesparend 

Technische Referenz Seite R-5

A1: ACON 
ASEL 
RACON 

A3: AMEC 
ASEP 

 

RCAW    RoboCylinder
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 



* Die auch mit Bremse erhältlichen Modelle RA4C und 
RA4R haben ein um 0,2 kg erhöhtes Gewicht. Beim 
RA4C erhöht sich die Gesamtlänge um 43 mm, beim 
RA4R nur die Motorlänge um 43 mm.

[RA4R]

8.25Ø

5010

M40X1.5
2.04Ø

388

M30X1.5

)6.91(

176

M10x1.25

22 22 22

L
m

Hub

3 3

24
Ø latne

merknI
84

Ø tulosbA

05Ø

73Ø

7.5

n
44

15

9.516
19

10
n

22

58.144.1

Mutter C 

Mutter A Mutter B
ME *2HomeME SE

54Ø

74 4.93

74
4.938.25Ø

73
Ø54

Ø

05
Ø

m

L
n

33
53

58.144.1 20
10

26
9.5

Mutter A

Hub

3 3

7.5

n
44

15

22Mutter C

Mutter A

MEME SE Home

[RA4C / RA4D]

84

50.5

5.89

M10 Tiefe 18

M10X1.25
(effektiver Gewindebereich20) 

M40X1.5
(effektiver Gewindebereich19.5) M30X1.5

(effektiver Gewindebereich17.5) 

38(Schlüssel- 
weite) 

36(Schlüsselweite)

47(Schlüsselweite)

19(Schlüsselweite)

19(Schlüssel-
weite)

38(Schlüsselweite)

36(Schlüssel- 
weite) 

24
Ø latne

merknI
84

Ø tulosbA

Ansaug-/Abluftanschluss 
(drehbar um 360°) 

■ Abmessungen und Gewicht pro Hub
RCAW-RA4C/RA4D/RA4R (ohne Bremse)

Abmessungen

RCAW-RA4C/RA4D/RA4R 458

Si e können  CA D - Ze i ch n u ng en ü b e r 
unse r e I n te rn etse i te h e run te rl ade n. www.eu.robocylinder.de

Sonderbestellungen Seite R-9

2/3D 
C AD 
2/3D 
C AD 

512 Punkte 

DC24 V 
Nominal: 1.3A,  

Spitze:  5.1A 

3 Punkte 

( - )

64 Punkte 

1.500 Punkte 

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

34 5 

31 5 

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 Maximale Anzahl von Positionierpunkten Eingangsspannung ReferenzseiteStromverbrauchMerkmale

Positioniertyp,  
der die Sicherheits- 

kategorie erfüllt 

Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Serieller  
Kommunikations- 

typ 

3-Punkt- 
Pneumatik-Typ 

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

offener Kollektor ) 

Unterstützung  
von bis zu 512  

Positionierungs- 
punkten 

Passender serieller  
Kommunikations- 

typ 

Gleiche Steuerungs- 
vorgänge wie die für 
Pneumatik-Zylinder 

Pulstreibertyp, 
der einen offenen 

Kollektor unterstützt 

Programmierbarer  
Typ, der bis zu zwei 

Achsen steuern kann 

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-0-0 

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

Pulstr eiber-Typ 
(Spezifikation 

diff. Leitungstreiber ) 

Pulstreibertyp, 
der einen differen- 

tiellen Leitungs- 
treiber unterstützt 

Passende Steuerungen  

Die RCAW-Baureihe kann mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den Typ aus, der Ihren speziellen Wünschen am meisten entspricht. 

AMEC-C-20I②-NP-2-2
AMEC-C-30I②-NP-2-2

3 Punkte 

(-) 

115/230* VAC
* geplant

siehe Seite 481 477

ASEP-C-20I②-NP-2-0
ASEP-C-30I②-NP-2-0

24 VDC

(Standard)
1.3 A nom.
4.4 A max.

(Energiesparend)
1.3 A nom.
2.5 A max.

487
ASEP-CW-20I②-NP-2-0
ASEP-CW-30I②-NP-2-0

ACON-C-20I②-NP-2-0
ACON-C-30I②-NP-2-0

512 Punkte 

535

ACON-CG-20I②-NP-2-0
ACON-CG-30I②-NP-2-0

ACON-PL-20I②-NP-2-0
ACON-PL-30I②-NP-2-0

ACON-PO-20I②-NP-2-0
ACON-PO-30I②-NP-2-0

ACON-SE-20I②-NP-0-0
ACON-SE-30I②-NP-0-0 64 Punkte 

RACON-20②
RACON-30② 768 Punkte 503

ASEL-C-1-20①②-NP-2-0
ASEL-C-1-30①②-NP-2-0

① bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
 *② wird ersetzt durch den Code „LA“, wenn die Energiespar-Funktion unterstützt wird.

1500 Punkte 567

Max. Anzahl PositionenSteuerung Ansicht Modell Merkmale Spannung Stromverbrauch Referenzseite

 Programm- 
steuerungstyp 

Positioniertyp 

Positioniertyp nach 
Sicherheitskategorie 2 

Serieller 
Kommunikationstyp 

Staub-/Sprühwasser- 
geschützter 3-Punkt- 

Pneumatik-Typ 

Feldbus- 
Netzwerktyp 

Pulstreibertyp mit Spez. 

Pulstreibertyp mit Spez. 

3-Punkt- 
Pneumatik- 

Typ Gleiche Steuerungsvorgänge wie bei 
einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 

Einzel- und Doppelwegeventil nach. 
Mit einer zusätzlichen separaten  

Absolut-Einheit ist das Homing auf die  
Referenzposition nicht erforderlich. 

Unterstützung von bis zu  
512 Positionierpunkten. 

Easy to use RC-Steuerung, 
selbst für Anfänger geeignet. 

Pulstreibertyp, der einen

Pulstreibertyp, der einen

Passender serieller Kommunikationstyp. 

Passender Feldbus-Netzwerktyp. 

Programmierbarer Typ, der bis zu  
2 Achsen steuern kann. 

1.4 

1.3 

1.5

121.9
121.9
121.9
121.9
121.9
121.9

345.4
358.4
360.4
373.4
323.4
336.4
338.4
351.4
299.9
299.9
299.9
299.9
137
137
137
137
125
125

67.5
80.5
82.5
95.5
45.5
58.5
60.5
73.5
67.5
80.5
82.5
95.5

m

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental

Absolut
Inkremental

Absolut
Inkremental

Absolut

n

Gewicht 
(kg)  

Hub 50

L

RA4C

RA4D

RA4R

20W

30W

20W

30W

20W

30W

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut

Inkremental
Absolut
Standard

Inkremental

Absolut

Standard

20W
30W
20W
30W
20W
30W

20W
30W
20W
30W
20W
30W

RA4C

RA4D

RA4R

RA4C

RA4D

RA4R

20W

30W

20W

30W

20W

30W

20W/30W

20W/30W

20W/30W

131.9
131.9
131.9
131.9
131.9
131.9

141.9
141.9
141.9
141.9
141.9
141.9

151.9
151.9
151.9
151.9
151.9
151.9

162.9
162.9
162.9
162.9
162.9
162.9

173.9
173.9
173.9
173.9
173.9
173.9

100
405.4
418.4
420.4
433.4
383.4
396.4
398.4
411.4
359.9
359.9
359.9
359.9
187
187
187
187
175
175

150
465.4
478.4
480.4
493.4
443.4
456.4
458.4
471.4
419.9
419.9
419.9
419.9
237
237
237
237
225
225

200
525.4
538.4
540.4
553.4
503.4
516.4
518.4
531.4
479.9
479.9
479.9
479.9
287
287
287
287
275
275

250
586.4
599.4
601.4
614.4
564.4
577.4
579.4
592.4
540.9
540.9
540.9
540.9
337
337
337
337
325
325

300
647.4
660.4
662.4
675.4
625.4
638.4
640.4
653.4
601.9
601.9
601.9
601.9
387

387
387
387
375
375

1.5 

1.5 

1.7

1.7 

1.6 

1.8

1.8 

1.8 

2.0 

2.0 

1.9 

2.1

2.1 

2.1 

2.3 

ℓ 

RA4C

RA4D

RA4R

RA4C

RA4D

RA4R

ℓ 

ℓ 

RCAW RoboCylinder
Schlitten-
Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/ 
Arm-/Flach-Typ 

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/ 
Mikro-Zylinder 

Reinraum-
Typ

Wasserge- 
schützter Typ 

Steuerungen 

Schrittmotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(24 VDC) 

Servomotor 
(230 VAC) 

Linearmotor 
(24 VDC) 

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard 

Standard

Standard

Integrierte 
Steuerung 

Integrierte 
Steuerung 

*1 Anschluss für Motor-/Enkoderkabel. Details der Kabel siehe Seite R-39. 
*2 Die Schubstange fährt zum Punkt ME während der Rückkehr zur Home-Position. 

Achten Sie darauf, dass die Schubstange die umgebenden Teile nicht berührt. 
ME: Mechanischer Endpunkt
SE: Hub Endpunkt

Kabelverbin- 
dungsstecker *1 

Maße der  
Sechskantmutter A 

Maße der  
Sechskantmutter B 

Maße der  
Sechskantmutter C 

Hinweis
Üben Sie keine externe Kraft in irgendeiner Richtung auf 
die Schubstange aus, außer der in Bewegungsrichtung 
der Schubstange. Wenn die Schubstange einer 
externen, rechtwinkligen oder drehenden Kraft ausge-
setzt wird, kann die Arretierung beschädigt werden. 



ACON Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

535 ACON

Typen

 Modell   C / CG / CY / PL / PO / SE

C/CG CY PL/PO SE

Modell

 

C

 —

CG

—

CY

—

PL / PO

—

SE

—

Positioniersteuerung für Achsen der RCA2-, RCA- und RCL-Baureihe. Fünf Ausführungen stehen zur Auswahl, die
mit verschiedenen Ansteuerungssystemen arbeiten.  

Typ

Positionier-TypBezeichnung 

Außen-
ansicht

Beschreibung Positioniersteuerung für
bis zu 512 Positionen

Anzahl der
Positionen 512

Sicherheitsklasse 2-Typ

C-Typ gemäß
Sicherheitsklasse 2

512 

Gleicher Funktionsumfang
wie bei Steuerungen 
für Pneumatikzylinder

3

Pulstreibersteuerung

(unbegrenzt)

Netzwerksteuerung

64

Positioniersteuerung
für die Baureihen
RCA2/RCA/RCL

3-Punkt-Pneumatik-Typ Pulstreiber-Typ Serieller Kommunikationstyp

A C O N 0

C

CG

CY

SE

PL

PO

20S

10

5

 2

20

30

I

0

0

2

3

5

I

HA

LA
ABU

(leer)

Serie Typ Motor-Typ OptionEnkoder-
Typ

E/A-Typ Absolut-EinheitE/A-Kabellänge Spannungs-
versorgung

20-W Motor (*)
20-W Motor

10-W Motor
5-W Motor
2-W Motor

30-W Motor

24 VDC

mit Absolut-Einheit

ohne Absolut-Einheit

2 m

3 m

4 m

Positionier-Typ

Sicherheitsklasse 2-Typ

3-Punkt-Pneumatik-Typ

Serieller Kommunikationstyp

Pulstreiber-Typ
(Differentialpulse)

Pulstreiber-Typ
(offener Kollektor)

ohne Kabel (*)

* Beim Typ SE (serielle Kommunik.)
  sowie den E/A-Netzwerk-Typen
  (DV/CC/PR/PN/ML/CN/EC/EP/SC)
   wird „0“ für die E/A-Kabellänge gesetzt. 

Inkremental

Energiespar-Funktion

Boost-Funktion

RCA-Achsen mit Absolut-Enkoder können
nicht von einer ACON, sondern nur von einer
ASEL gesteuert werden.
Alternativ können RCA- und RCA2-Achsen
mit Inkremental-Encoder mit einer ACON in
Verbindung mit der Absolut-Einheit ACON-ABU
(s.S. 545) betrieben werden.

* Motortyp „20S“ gilt für Anschluss
  von RCA-RA3/RGS3/RGD3,
  RCA2-SA4 und RCA2-TA5.

* Geplante
Industrial-
EtherNet-

Schnitt-
stelle

NP

PN

PR

CC

DV

NPN
PNP (Standard)
DeviceNet
CC-Link

ProfiBus
PT ProfiNet

Die Netzwerk-Spezifikationen (DV~SC) sind nur für
den C/CG-Typ wählbar. Beim Typ SE (serielle Kom-
munikation) wird standardmäßig „N“ bei E/A-Typ gesetzt. 

ML

CN

EC

EP

SC

MechatroLink
CompuNet
EtherCAT
EtherNet/IP
Sercos III (*)

N Kein E/A (SE-Typ)



ACON Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ACON 536

ACON-SE
Serieller

Kommunikations-Typ

ACON-PL / PO
Pulstreiber-Typ

ACON-C / CG

Feldbus-Netzwerk

Motor-Kabel
<Modell: CB-ACS-MA >
Standard 1m / 3m / 5m
(wird mit der Achse geliefert)
Ersatzkabel siehe Seite 543.

PC-Software

RS232-Version
<Modell: RCM-101-MW-GER>
USB-Version
<Modell: RCM-101-USB-GER>

Handprogramiergerät

* Die PC-Software wird
   mit Kabel geliefert

* Bei Modellen mit Netzwerk-Schnittstelle hängt der E/A-Anschluss vom Netzwerk-Typ ab.

* Kann nicht verwendet
  werden für die Typen
  ACON-PL/PO.

Enkoder-Kabel
<Modell: CB-ACS-PA >
Standard 1m / 3m / 5m
(wird mit der Achse geliefert)
Ersatzkabel siehe Seite 544.

Integriertes Motor-Enkoder-Kabel
<Modell: CB-ACS-MPA >
Standard 1m / 3m / 5m
(wird mit der Achse geliefert)
Ersatzkabel siehe Seite 544.

Serielle Kommunikation

Steuerungsverbindungskabel
<Modell: CB-RCB-CTL002>
(separat erhältlich)

ACON-CY
3-Punkt-

Pneumatik-Typ
Modell mit Netzwerk-

Schnittstelle

ACON-C / CG
Positionier-Typ

Peripherie ist für alle Steuerungen gleich.

<Modell: ACON-ABU>

(Siehe Seite 545)

Einfache Absolut-Einheit
(optional)

ROBONET GatewayR
 + Erweiterungs-Einheit
    (Siehe Seite 505-506)
Für DeviceNet:
    <Modell: RGW-DV>
 + <Modell: REXT-CTL>
Für CC-Link:
    <Modell: RGW-CC>
 + <Modell: REXT-CTL>
Für ProfiBus:
    <Modell: RGW-PR>
 + <Modell: REXT-CTL>

Achsen der RCA-Serie

Achsen der RCA2/RCL-Serie

(Siehe Seite 543)
<Modell: CON-PTA-C-ENG>
<Modell: CON-T-ENG>
<Modell: RCM-E-ENG>

Systemkonfiguration

ACON   536

Mini

Mini

Mini

Standard

Standard

Controllers
Integrated

Standard

Controllers
Integrated

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Slider
Type

Rod
Type

Table/Arm
/FlatType

Gripper/
Rotary Type

Linear Servo
Type

Cleanroom
Type

Splash Proof

Controllers

Pulse Motor

Servo Motor 
(24V)

Servo Motor 
(200V)

Linear
Servo Motor

ACON  controller

24-VDC
Spannungs-
versorgung

24V

0V

FG

E/A-Kabel für 
Pulstreibertyp

CB-PACPU-PIO020

E/A-Kabel für 
3-Punkt-Pneumatik-Typ

CB-PACY-PIO020

E/A-Kabel für 
Positioniersteuerung

CB-PAC-PIO020
Kabellänge
Standard 2 m
(mit Steuerung geliefert)

Ersatzkabel siehe 
Seite 544

Kabellänge
Standard 2 m
(mit Steuerung geliefert)

Ersatzkabel siehe 
Seite 544

Kabellänge
Standard 2 m
(mit Steuerung geliefert)

Ersatzkabel siehe 
Seite 544

SPS



ACON Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

537 ACON

E/A Spezifikationen 

E/A-Spezifikationen 

Die vier Steuerungen (C/CG, CY, PL/PO und SE) unterscheiden sich in ihrer E/A-Spezifikation. Da der Positionier-Typ  
und der 3-Punkt-Pneumatik-Typ die Änderung der E/A-Signaleinstellungen über die Steuerung selbst erlauben, können  
viele Funktionen je nach Bedarf gewählt werden.   

Funktionen der einzelnen Steuerungen 

24 VDC ± 10% 
4 mA/Schaltung 
1 mA max./Kontakt 
Optokoppler 

P24V 

R=5.6k Jeder Eingang 

R=680 
  

Eingangsklemme 

      

DC24 V 
50 mA/Kontakt 
2 V max. 
Optokoppler 

P24 

N 

R=22 
Zuladung 

N 

R=5.6k 

R=680 
  

P24V 

N 

Zuladung 
R=22 

      

NPN  NPN  

PNP  PNP 

T yp C / CG 

Positionier-Typ 
Eigenschaften 

Bezeichnung 

Betriebsart 
„Positionieren“ 

CY 

3-Punkt-Pneumatik-Typ 

PL / PO 

Pulstreiber-Typ 

– 

SE 

 Serieller 
Kommunikationstyp  

T eaching-Modus – –

3-Punkt-Pneumatik- 
Modus –

Pulssteuerung – –  

Feldbus- 
Unterstützung 

Externe  
Spannungs- 
versorgung 

DC24V 

Interne Schaltung 

Externe  
Spannungs- 
versorgung 
DC24V 

Externe  
Spannungs- 
versorgung 
DC24V 

Externe  
Spannungs- 
versorgung 

DC24V 

Interne Schaltung 
Interne 

Schaltung 

Interne 
Schaltung 

Jeder Eingang 

Jeder 
Ausgang 

Jeder Ausgang 

Spezifikation 

 Eingangsseitig    Spezifikation externer Eingänge 
Parameter Spezifikation 

 Ausgangsseitig   Spezifikation externer Ausgänge 
Parameter 
Eingangsspannung 
Eingangsstrom 
Kriechstrom 
Trennung 

Lastspannung 
Maximaler Laststrom 
Restspannung 
Trennung 

Einfachste Betriebsart, in der die Achse durch 
Eingabe einer Positionsnummer und anschlie-
ßendes Eingeben eines Startsignals verfahren wird.
 
In dieser Betriebsart wird der Schlitten (die Schubstange) 
über ein externes Signal verfahren. Die angefahrene 
Position wird in Form von Positionsdaten gespeichert.
 
Die Achse kann auf einfache Weise durch Aktivieren/Deakti-
vieren von Positionssignalen verfahren werden. Diese Betriebs-
art ermöglicht dieselben Steuerungsabläufe, wie sie von der 
Ansteuerung von Pneumatikzylinder bekannt sind. 

In dieser Betriebsart kann die Achse beliebig 
verfahren werden. Dazu sind nur die Impulsfolgen 
ohne Eingabe von Positionsdaten notwendig. 

Die Steuerung kann an ein Profibus-, DeviceNet-, 
CompoNet, CC-Link- oder Mechatrolink-Netzwerk 
angeschlossen werden.

– (*1)

(*1)

(*1)

(*3)(*2)

–

––

(*1) Dieser Typ wird via serieller bzw. Netzwerk-Kommunikation betrieben.
(*2) Mit Netzwerkspezifikation kann dieser Typ direkt an einen Feldbus angeschlossen werden.
(*3) Dieser Typ kann nur mit einem Gateway an einen Feldbus angeschlossen werden.

Eingangsklemme 



ACON Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ACON 538

Erläuterung der E/A-Signale und Funktionen 

Die unten stehende Tabelle dient zur Erklärung der Funktionen, die den einzelnen E/A-Signalen der Steuerung  
zugeordnet sind.  
Da die verwendbaren Signale größtenteils von der Steuerung und deren Einstellungen abhängen, muss die Signaltabelle  
jeder Steuerung zur Bestätigung der verfügbaren Funktionen herangezogen werden.  

Erklärung der den Signalen zugeordneten Funktionen 

CSTR PTP (Startsignal) 

Positionsnummer"  

"Zwangslösen der Bremse" 

"Umschalten auf die jeweils  
erforderliche Betriebsart" 

"Pause" (*1) 

"Reset"  

"Servo EIN"  

"Referenzfahrt" 

"Teachingmodus"  

"Umschalten zwischen Tipp- 
betrieb / Feinverstellung"  

 

PC1~PC256 

Funktionsbeschreibung 

BKRL 

RMOD 

* STP 

MODE 

RES 

SON 

JISL 

JOG+ JOG– 

ST0~ST6 

TL 

DCLR 

PEND/INP 

PW RT "Teaching-Übernahme" 

Start zur Zielposition 

"Fehlerzähler löschen" 

"Position erreicht" 

"Positionsnummer angefahren" 

"Referenzpunktfahrt beendet" 

Zonenfunktion

Positionszonenfunktion

Statusfunktion "Aktuelle Betriebsart" 

Alarmsignal "Steuerungsstatus" 

Funktion "Verfahren" 

Statusfunktion "Servo EIN" 

Statusfunktion "Not-Aus"

Statusfunktion "Betriebsart"

Funktion "Speichern beendet" 

Funktion "Aktuelle Positionsnummer"

Funktion "Drehmomentbegrenzung"

HOME 
Ein- 
gang 

Aus- 
gang 

PM1~PM256 

HEND 

ZONE1 

PZONE 

RMDS 

* ALM 

SV 

* EMGS 

MODES 

WEND 

PE0~PE6 

TLR 

LSO~LS2 

MO VE 

Mit Setzen dieses Eingangs fährt die Achse zu der Position, die mit der Positionsnum-
mer festgelegt wurde.  

Dieser Eingang wird zur Eingabe einer Zielpositionsnummer (binärer Eingang) verwendet.  

Mit diesem Eingang wird die Bremse zwangsweise gelöst.  

Mit diesem Eingang kann auf die jeweils erforderliche Betriebsart umgeschaltet werden, wenn der Schalter BETRIEBSART 
an der Steuerung auf AUTO gesetzt ist (AUTO, wenn dieser Eingang AUS oder MANU, wenn dieser Eingang EIN ist).  

Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt ist, wird die sich bewegende Achse bis zum Halt 
verzögert. Die Achse fährt dann weiter, wenn das Signal wieder auf EIN gesetzt wird.  

Wenn dieser Eingang auf EIN geschaltet wird, werden die aktiven Alarmmeldungen zurückgesetzt. Wenn dieser Eingang 
während eines Pausenstopps der Achse auf EIN geschaltet wird (*STP ist AUS), wird der Restweg nicht mehr durchfahren. 
Der Servoantrieb bleibt aktiv, solange dieser Eingang auf EIN geschaltet ist. Der 
Servoantrieb bleibt inaktiv, solange dieser Eingang auf AUS geschaltet ist. 

Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, führt die Achse eine Referenzfahrt aus.  

Wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt wird, schaltet die Steuerung auf den Teachingmodus um 
(allerdings müssen dazu CSTR, JOG+ und JOG- alle auf AUS stehen und die Achse darf nicht fahren).  

Die Achse kann im Tippbetrieb mit JOG+ und JOG- verfahren werden, solange dieser Eingang AUS bleibt. 
Die Achse kann mit JOG+ und JOG- fein verstellt werden, solange dieser Eingang auf EIN gesetzt bleibt.  
 
 
Wird Jog+/ Jog- eingeschaltet, bewegt sich die Achse vor-/rückwärts. 

 

Im Teachingmodus wird die gewünschte Positionsnummer eingegeben und dieses Signal für min- 
destens 20 ms aktiviert, um die aktuelle Position unter der definierten Positionsnummer abzulegen.  

Wenn diese Eingänge in der Betriebsart Pneumatik-Modus auf EIN geschaltet werden, 
fährt die Achse zur vorgegebenen Position. (Ein StartEingang ist nicht erforderlich.)  

Solange dieser Eingang aktiv ist, wird das Drehmoment auf den Wert laut Parametereingabe begrenzt. 
Das TLR-Eingang wird auf EIN gesetzt, wenn das Drehmoment den vorgegebenen Wert erreicht hat.  

Der Positionsfehlerzähler wird permanent gelöscht, solange dieses Signal aktiv bleibt.  

Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Achse den Positioniertoleranzbereich nach dem Verfahren 
erreicht hat. Wenn die Achse über den Positioniertoleranzbereich hinausfährt, schaltet PEND nicht 
AUS, aber INP. PEND und INP können über Parameter getauscht werden. 

Dieser Ausgang dient zur Ausgabe der Positionsnummer, wenn die Positionierung abgeschlossen 
ist (binärer Ausgänge). 

Dieser Ausgang wird bei Beendigung der Referenzfahrt aktiv geschaltet. 

Dieser Ausgang wird in dem Moment aktiv, wenn die aktuelle Achse in den durch Parameter 
definierten Positionsbereich eingefahren ist. 

Dieser Ausgang wird in dem Moment aktiv, wenn die Achse in den durch Positionsdaten definierten 
Bereich bei der Positionierung eingefahren ist. PZONE kann zusammen mit ZONE1 verwendet 
werden, aber PZONE ist nur gültig, solange die Achse zu einer vorgegebenen Position fährt. 

Dieser Ausgang dient zur Ausgabe des Zustands der momentanen angewendeten Betriebsart. 

Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung fehlerfrei arbeitet und schaltet dann auf AUS 
um, wenn Alarm ausgelöst wird. 

Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Achse in Bewegung ist (auch bei Referenzfahrt und 
Schubbetrieb). 

Dieser Ausgang bleibt EIN, solange der Servoantrieb aktiv ist. 

Dieser Ausgang bleibt EIN, solange die Steuerung nicht in den Not-Aus-Zustand gewechselt hat. 
Es schaltet auf AUS, wenn Not-Aus betätigt worden ist.

Dieser Ausgang wird aktiv, wenn die Steuerung auf den Teachingmodus bei Eingabe des Signals "BETRIEBSART" 
umgeschaltet hat. Es wechselt auf AUS, wenn sich die Steuerung wieder im Normalbetrieb befindet.

Dieser Ausgang bleibt AUS, nachdem die Steuerung in den Teachingmodus umgeschaltet hat. Es wird auf 
EIN gesetzt, nachdem die Daten mit dem PWRT-Signal gespeichert worden sind. Wenn das PWRT-Signal 
auf AUS geschaltet wurde, wird dieser Ausgang ebenfalls auf AUS gesetzt. 

Dieser Ausgang wird aktiv, nachdem die Steuerung in der Betriebsart Magnetventil das Anfahren 
der Zielposition beendet hat.

Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das Motordrehmoment den vorgegebenen Grenzwert erreicht 
hat. Bedingung: Das TL-Funktion wurde ausgelöst.

 
Vorwärts/Rückwärts 
im Tippbetreib 

Kategorie Kürzel Signal

Funktion "Grenzpositionserkennung"

(*1) Die „Pause“-Funktion ist nicht während einer S-Kurvenbewegung einsetzbar.

Dieser Ausgang wird aktiv, solange sich die Achse im Positionsband befindet und die vordere,
mittlere oder hintere Grenzposition erkannt wird.

Auswahl Drehmomentgrenze 



ACON Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

539 ACON

E/A Signaltabelle  

Positionier-Typ (ACON-C / CG) 

Pulstreiber-Typ (ACON-PL/PO)

0

Normal
–

–

1
Schubbetrieb

–

–
– –

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14

SON

TL

HOME

RES

SV

INP

HEND
* ALM

* PP

PP

* NP

NP

SON

TL

HOME

RES/DCLR

SV

INP/TLR

HEND
* ALM

* PP

PP

* NP

NP

AUS0

AUS1

AUS2

AUS3

24 V

0 V

3-Punkt-Pneumatik-Typ (ACON-CY) 

0

3 
–
–

1

3 
–
 

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

ST0

ST1 (JOG)

ST2 (–)

SON

LS0

LS1 (TRQS)

LS2 (–)

SV

HEND
* ALM

ST0

ST1 (JOG)

ST2(–) 

SON

PE0

PE1 (TRQS)

PE2 (–)

PZONE

HEND
* ALM

AUS0

AUS1

AUS2

AUS3

AUS4

AUS5

24 V

0 V

Parameter (PEA-Belegung) 
0 

"Positionieren"  
64 
  
  

1 

"Teaching" 
64 
– 
  

2 

256-Punkt-Modus  
256  
– 
  

3 

512-Punkt-Modus  
512  
– 
– 

4 

7-Punkt-Pneumatik-Modus 
7  
  
  

5 

3 
  
  

Pin- 
Nummer  

Kate- 
gorie Anzahl der Positionen 

Zonenausgang 

Pos.-Zonenausgang 

PC1 

PC2 

PC4 

PC8 

PC16 

PC32 

– 

– 

– 

BKRL 

RMOD 

HOME 
*  STP 

CSTR 

RES 

SON 

PM1 

PM2 

PM4 

PM8 

PM16 

PM32 

MO VE 

ZONE1 

PZONE 

RMDS 

HEND 

PEND 

SV 
* EMGS 

* ALM 

– 

PC1 

PC2 

PC4 

PC8 

PC16 

PC32 

MODE 

JISL 

JOG+ 

JOG- 

RMOD 

HOME 
*  STP 

CSTR/PWR T 

RES 

SON 

PM1 

PM2 

PM4 

PM8 

PM16 

PM32 

MO VE 

MODES 

PZONE 

RMDS 

HEND 

PEND/WEND 

SV 
* EMGS 

* ALM 

– 

PC1 

PC2 

PC4 

PC8 

PC16 

PC32 

PC64 

PC128 

– 

BKRL 

RMOD 

HOME 
*  STP 

CSTR 

RES 

SON 

PM1 

PM2 

PM4 

PM8 

PM16 

PM32 

PM64 

PM128 

PZONE 

RMDS 

HEND 

PEND 

SV 
* EMGS 

* ALM 

– 

PC1 

PC2 

PC4 

PC8 

PC16 

PC32 

PC64 

PC128 

PC256 

BKRL 

RMOD 

HOME 
*  STP 

CSTR 

RES 

SON 

PM1 

PM2 

PM4 

PM8 

PM16 

PM32 

PM64 

PM128 

PM256 

RMDS 

HEND 

PEND 

SV 
* EMGS 

* ALM 

– 

ST0 

ST1 

ST2 

ST3 

ST4 

ST5 

ST6 

– 

– 

BKRL 

RMOD 

HOME 
*  STP 

– 

RES 

SON 

PE0 

PE1 

PE2 

PE3 

PE4 

PE5 

PE6 

ZONE1 

PZONE 

RMDS 

HEND 

PEND 

SV 
* EMGS 

* ALM 

– 

ST0 

ST1 (JOG+ ) 

ST2 (–) 

– 

– 

– 

– 

– 

– 

BKRL 

RMOD 

– 

– 

– 

RES 

SON 

LSO 

LS1 (TRQS) 

LS2(–) 

– 

– 

– 

– 

ZONE1 

PZONE 

RMDS 

HEND 

– 

SV 

* EMGS 

* ALM 

– 

Ein- 
gang 

Aus- 
gang 

1A 
2A 
3A 
4A 
5A 
6A 
7A 
8A 
9A 
10A 
11A 
12A 
13A 
14A 
15A 
16A 
17A 
18A 
19A 
20A 
1B 
2B 
3B 
4B 
5B 
6B 
7B 
8B 
9B 
10B 
11B 
12B 
13B 
14B 
15B 
16B 
17B 
18B 
19B 
20B 

EIN 0 

EIN 1 

EIN 2 

EIN 3 

EIN 4 

EIN 5 

EIN 6 

EIN 7 

EIN 8 

EIN 9 

EIN 10 

EIN 11 

EIN 12 

EIN 13 

EIN 14 

EIN 15 

AUS0 

AUS1 

AUS2 

AUS3 

AUS4 

AUS5 

AUS6 

AUS7 

AUS8 

AUS9 

AUS10 

AUS11 

AUS12 

AUS13 

AUS14 

P24 

NC 

NC 

N 

NC 

NC 

N 

P24 

– 

– 

0 V 

0 V 

24 V 

24 V 

– 

– 

      

Parameter (PEA-Belegung)

Pin-
Nummer 

Kate-
gorie Anzahl der Positionen

Zonenausgang
Pos.-Zonenausgang

Pin-
Nummer 

Kate-
gorie Anzahl der Positionen

Zonenausgang

Pos.-Zonenausgang

Ein-
gang

Aus-
gang

Ein-
gang

Aus-
gang

Ein-
gang

Betriebsart 3-Punkt-Pneumatik-Modus 

Betriebsart 3-Punkt-Pneumatik-Modus 3-Punkt-Pneumatik-Modus Betriebsart

Parameter (PEA-Belegung)

EIN 0

EIN 1

EIN 2

EIN 3

EIN 0

EIN 1

EIN 2

EIN 3

(Hinweis) Die Signalnamen innerhalb der Klammern beschreiben die Funktion vor dem Zurückfahren zum Startpunkt. 

(Hinweis) Die Signalnamen innerhalb der Klammern beschreiben die Funktion vor dem Zurückfahren zum Startpunkt. 

(Hinweis) Die Signale mit Sternchen-Präfix (*) stehen standardmäßig auf AUS (negative Logik: 0 V).

(Hinweis) Die Signale mit Sternchen-Präfix (*) stehen standardmäßig auf AUS (negative Logik: 0 V).

(Hinweis) Die Signale mit Sternchen-Präfix (*) stehen standardmäßig auf AUS (negative Logik: 0 V).



ACON Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ACON 540

Pin-Nr. 

1

2

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

14

Exter n 24 V  

Extern 0 V 

Eingang 

Eingang 

Eingang 

Eingang 

Ausgang 

Ausgang 

Ausgang 

Ausgang 

24 V 

0 V 

SON 

TL 

HOME 

RES 

SV 

IN P 

HEND 

* AL M 

/P P 

PP 

/NP 

NP 

Differenzialeingang 

Kategorie Signalbezeichnung 

PEA-Stecker Abschirmung 

Grundplatte FG

* Das geschirmte, paarig verdrillte Kabel, das mit dem IMPULS-Stecker verbunden ist, muss an der Grundplatte angeschlossen sein.  

Verdrahtung für Pulssteuerung 

Differenz-Pulsmodus (ACON-PL) 

Offener Kollektor (ACON-PO) 

Maximale Eingangsimpulsfrequenz  :  MAX 200 kpps 
Kabellänge :  MAX 10 m   

1

2

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

14

N. C 

N. C 

24 V 

0 V 

SON 

TL 

HOME 

RES 

SV 

IN P 

HEND 

* AL M 

/P P 

PP 

/N P 

NP 

Abschirmung 

DC 24V ±10%

FG

* Das geschirmte, paarig verdrillte Kabel, das mit dem IMPULS-Stecker verbunden ist, muss an der Grundplatte angeschlossen sein. 
* Der externe Kontakt 0 V wird an die Erdung der Stromversorgung der Steuerung angeschlossen. .  

:  MAX 60 kpps 
:  MAX 2 m   

Pin-Nr. 

Exter n 24 V  

Extern 0 V 

Eingang 

Eingang 

Eingang 

Eingang 

Ausgang 

Ausgang 

Ausgang 

Ausgang 

Offener Kollektoreingang 

Kategorie Signalbezeichnung 

E/A-Stecker 

Grundplatte

Maximale Eingangsimpulsfrequenz  
Kabellänge 

Offener Kollektoreingang 



ACON Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

541 ACON

Leistung/
Strom-

aufnahme
(Hinweis 2)

Beschreibung der Pulsfolgen

Technische Daten

hochtief

tiefhoch

Impulsfolge vorwärts

Impulsfolge rückwärts

Die Impulsfolgen für vorwärts und rückwärts bestimmen die Drehrichtung des Motors für die entsprechenden Bewegungsrichtungen.

Impulsfolge

Vorzeichen

Steuerimpulse regeln die Motordrehung, wobei das Vorzeichen die Drehrichtung bestimmt.

Differenzpulse A/B

Die Differnzimpulse A/B (x4) mit 90° Phasenverschiebung geben sowohl die Drehzahl als auch die Drehrichtung an.

Impulsfolge vorwärts

Impulsfolge rückwärts

Impulsfolge

Vorzeichen

Differenzpulse A/B

PP /PP

NP /NP

PP /PP

NP /NP

PP /PP

NP /NP

PP /PP

NP /NP

PP /PP

NP /NP

PP /PP

NP /NP

Parameter Spezifikation

Standard-Modelle (auch mit Boost-Funktion)
Spitzenwert [A]Nennwert [A]

Energiespar-Modelle
 Spitzenwert [A] Nennwert [A]

Achsen der RCA/RCA2/RCL-Baureihe
1 Achse

Steuerung

Achs-
serie

RCA

RCA2

RCL

Motor

1.3
1.3
1.3

1.7

0.8
1.0
1.3

1.3
1.3
1.3

1.7

2.5
2.5
2.2

3.4

10W
20W [Modellcode: 20]
30W

20W [Modelcode: 20S]
(nur für Modellreihen SA4,
RA3/RGS3/RGD3, TA5)
2W
5W
10W

4.4
4.4
4.4

5.1

4.6
6.4
6.4

Anschließbare Achsen
Anzahl ansteuerbarer Achsen
Betriebsart
Anzahl der Positionen
Speicher
E/A-Stecker
Anzahl der E/A-Kontakte
E/A-Spannungsversorgung
Serielle Kommunikation
Verbindungskabel zur Peripherie
Eingabemethode für Steuerimpulse
Maximale Eingangsimpulsfrequenz (Hinweis 1)
Positionserfassung
Abschaltrelais der Steuerung bei Not-Aus
Zwangslösen der elektromagnetischen Bremse
Spannungsversorgung der Eingänge
Dielektrische Spannungsfestigkeit

Schwingungsfestigkeit

Umgebungstemperatur
Luftfeuchtigkeit
Umgebungsbedingungen
Schutzklasse
Gewicht

SEPOPLCYCGC

 
 

(Hinweis 1) Bei einem offenen Kollektor darf die maximale Eingangsfrequenz 60.000 Pkt. pro Sek. nicht überschreiten, um eine Fehlfunktion zu vermeiden. Wenn 60.000 Pkt. pro Sek. überschritten werden, ist ein Differenzialkabeltreiber erforderlich.

(Hinweis 2) Die Gesamtstromaufnahme erhöht sich um den Wert von 0,5 A für die Steuerungsstromversorgung. Der Einschaltstromwert liegt für die ersten 1-2 ms um das 5-12fache höher als der Nennstromwert und ist abhängig von der Impedanz der Stromversorgung. 

EEPROM

RS485  1 Kanal
CB-PAC-PIO CB-PACY-PIO CB-RCB-CTL002

—

3 512 

—

24VDC ±10%

 

0~40°C

IP20
ca. 300 g

CB-PACPU-PIO

— Max 200kpps Max 60kpps —
—

— 64

Pulsfolge Eingangsklemme Vorwärts Rückwärts

N
eg

at
iv

e 
S

ch
al

tu
ng

sl
og

ik
P

os
iti

ve
 S

ch
al

tu
ng

sl
og

ik

40-polig 12-polig 14-polig Keine
16 Eingänge / 16 Ausgänge

Extern bereitgestellte 24 VDC ± 10%
Keine

Positionier-Typ 3-Punkt-Pneumatik-Typ Pulstreiber-Typ Serieller Kommunikations-Typ

4 Eingänge / 6 Ausgänge 4 Eingänge / 4 Ausgänge

Inkrementaler Enkoder

Bremslöseschalter EIN/AUS BK-Kontakt für Bremslöse-Funktion EIN/AUS am Stromversorgungsstecker 
Extern

Differenzialtreiber Offener Kollektor

Eingebaut

10~95% (nicht kondensierend)
Keine aggressiven Gase

XYZ-Richtungen 10~57 Hz  Einseitige Amplitude  0.035 mm (kontinuierlich), 0.075 mm (intermittierend)
58~150 Hz  4.9 m/s² (kontinuierlich), 9.8 m/s² (intermittierend)

ca. 130 g



ACON Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ACON 542

35

17
8.

5

17
0.

5
ø5

84
68.1

5

Außenmaße 

Teilebezeichnung 

AC ON -C / CG 

12
0

11
2

35

5

ø5 68.1

*  PEA-Anschlüsse 
CY :  12   Pins 
PL /P O:  14   Pins 

1

CY / PL  / PO 
Typ 

SE 
Typ 

5 

6 

8 

9 

2 

Blinken (grün) LED-Anzeigen 
  Diese LEDs informieren über den Steuerungszustand. 

  Aus   Servo EIN   An (rot)   Alarm An (grün) Servo AUS 1   Automatischer Servo-AUS-Modus 

2 PEA-Anschluss 
Kabelanschluss zur SPS oder anderen Peripherie. 

7 Bremslöseschalter 
  Schalter zum Zwangslösen der Bremse. 

8 Anschluss Motorkabel 
  Motorkabelanschluss der Achse. 

9 Klemmleiste für Stromversorgung 
  Anschluss für Stromversorgung und Not-Aus-Betätigung. 

3 Drehschalter für Adresseinstellung  
Dieser Schalter wird zur Einstellung der Adresse jeder einzelnen  
Steuerung verwendet, wenn mehrere Steuerungen vernetzt sind.  

4 Manuell/Automatik-Umschalter 
Dieser Schalter dient zum Wechseln zwischen Teaching- 
modus (MANU) und Automatikbetrieb (AUTO).  

Betriebsbedingungen 

MANU E/A-Befehle werde nicht verarbeitet. Daten können  
über das Handprogrammiergerät eingegeben werden.  

AUTO

5 Serieller Anschluss 
  Anschluss eines Handprogrammiergeräts, PC-Kabels  
oder einer Steuerung über ein Gateway.  

Pin- 
Nummer Signal Funktion Bemer- 

kungen 

1 S  GA RS485 DifferenzialFunktion + 

RS485 DifferenzialFunktion - 

+5 V Ausgang 

Freigabe-Funktion 

Not-Aus-Leitung zur Peripherie 

24 V Spannungsversorgung für T/P 

Erdung 

Not-Aus-Leitung zur Peripherie 

Erdung für Not-Aus-Leitung  
zur Peripherie 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

SG B 

5 V 

EN BL 

EM GA 

24 V 

0 V 

EM GB 

0V 

Für RS232/485  
Konverter 

Für T/P 

Betriebsbedingungen 

Funktion 

6 

5 

4 

3 

2 

1 

BK 

MPI 

MP O 

24 V 

0V 

EM G 

Pin- 
Nummer Signal Funktion 

S1 

6 

5 

4 

3 

2 

1 

S2 

MPI 

MP O 

24 V 

0 V 

EM G 

C/CG Typ 

CY  /  PL  /  PO  / SE  Typ 

AC ON -C Y  /  PL  / PO /  SE 

6 Anschluss für Enkoder/Bremse 
  Kabelanschluss für Enkoder/Achsbremse. 

1 

2 

3 

4 
5 

6 

7 

8 

C / CG  Typ 

9 

E/A-Befehle sind wirksam, während Bedienhandlungen 
vom Handprogrammiergerät nicht verarbeitet werden. 
Die Überwachungsfunktion ist jedoch möglich.  

7 Not-Aus-Abschaltklemme für  
Teaching Pendant 

Abschaltklemme Antriebsmotor 

Abschaltklemme Antriebsmotor 

24 V Spannungsversorgung 

24 V Spannungsversorgung 

Not-Aus-Funktion (Versorgung mit 24 V) 
 

Pin- 
Nummer Signal 

Bremse lösen 

Abschaltklemme Antriebsmotor 

Abschaltklemme Antriebsmotor 

24 V Spannungsversorgung 

24 V Spannungsversorgung 

Not-Aus-Funktion (Versorgung mit 24 V) 



ACON Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

543 ACON

Ersatzteile

543    ACON

Slider
Type

Mini

Mini

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Standard

Standard

Standard

Controllers
Integrated

Controllers
Integrated

Rod
Type

Table/Arm
/FlatType

Gripper/
Rotary Type

Linear Servo
Type

Cleanroom
Type

Splash Proof

Controllers

Pulse Motor

Servo Motor 
(24V)

Servo Motor 
(200V)

Linear
Servo Motor

Mini

ACON  controller

Ersatzteile

AchsenseitigSteuerungsseitig

Modell CB-ACS-MA    

Motorkabel
*  spezifiziert die Kabellänge (L). Längen bis 

zu 20 m sind möglich. Beispiel: 080 = 8 m
* Das Standard-Motorkabel ist ein Roboterkabel.   

Bei Bedarf an Ersatzkabeln für den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die weiter unten aufgeführten Modellbezeichnungen.

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r ≥ 50 mm



 PC-Software

Optionen

Handprogrammiergeräte

Handprogrammiergerät zur Eingabe von
Positionen, Testabläufen und Überwachung. 

CON-PTA-C-ENG

 GNE-E-MCR (Einfaches Daten-
eingabegerät)

CON-T-ENG

Beschreibung

Modell

Spezifikationen

Konformität

Display

CE

ca. 570g

IP40 IP54

CE

5m

ca. 400g

Keine korrosiven Gase. Vorzugsweise kein Staub.

Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: Max. 85% rel. Feuchtigkeit

-

-

• • •

• • •

ca. 400g

Parameter CON-PTA-C-ENG CON-T-ENG RCM-E-ENG

5m

Das RCM-E arbeitet ab Version 2.08
oder höher mit RoboNet zusammen.

HINWEIS

RCM-E-ENGCON-T-ENGCON-PTA-C-ENG

21

6.326.215.1

23
.5

43

14
8.

5

7 (34)72.5

(113.5)

46.9
39.0

66.6110.0

21
8.

3

89.6

Zubehör CON-T-ENG
• Wandhalterung

HK-1
• Tragriemen

STR-1

132
92.1

18
0

Konfigu-
ration

Dateneingabe

Achsbewegung
Umgebungstem-
peratur, Feuchtigkeit 
Raumluft-Umgebungs-
bedingungen

Schutzklasse

Gewicht

Kabellänge

Softwareprogramm zur Eingabe von Positionsdaten und Steuerung von Testabläufen. 
Es erleichtert wesentlich die Fehlersuche und bietet vielfältige Funktionen, wie
Tippbetrieb, Feinverstellung, Schrittbetrieb und Dauerbetrieb. 

RCM-101-MW-GER (mit RS232-Konverter und Kommunikationskabel)

0.3m

5m

PC-Software (CD-Rom)

RS232-Konverter
RCB-CV-MW

RCM-101-USB-GER (mit USB-Kabel, USB-Konverter und Kommunikationskabel)

5m3m

PC-Software (CD-Rom)
Kommunikationskabel
CB-RCA-SIO050

Kommunikationskabel
CB-RCA-SIO050

USB-Kabel
CB-SEL-USB030

USB-Konverter
RCB-CV-USB

Beschreibung

Modell

Konfiguration

Modell

Konfiguration

20 Zeichen x 4 Zeilen
auf einem

LCD-Bildschirm 

16 Zeichen x 2 Zeilen
auf einem

LCD-Bildschirm 

Weiss

Farbe FarbeSigna l Nr.
U 1

Nr. Signal QuerschnittQuerschnitt
Rot 1

2
3Schwarz

Weiss
Rot

Schwarz
V
W

2
W3
V
U AWG22

(pressge-
schweisst)

AWG22
(pressge-
schweisst)

1
3 3

1

L

(ø
9)

(Touch-Panel-Hand-
programmiergerät)

(Standard-Hand-
programmiergerät)

LED-Touch-Panel,
16 Bit-Farben,

weißes Hintergrundlicht



ACON Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ACON 544

EIN0
EIN1
EIN2
EIN3
AUS0
AUS1
AUS2
AUS3
AUS4
AUS5

Braun-1
Rot-1

Orange-1
Gelb-1
Grün-1
Blau-1

Violett-1
Grau-1
Weiss-1

Schwarz-1
Braun-2
Rot-2

AUS0
AUS1
AUS2
AUS3

EIN0
EIN1
EIN2
EIN3

Modell CB-ACS-MPA * 

L

24V
0V

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

AWG28

1

1112

2

Gehäuse: 51353–1200 (MOLEX)
Kontakt: 56134–9000 (MOLEX)

51353-1200 (MOLEX)

Kein Kabel

Modell CB-PACY-PIO    

E/A-Kabel für 3-Punkt-Pneumatik-Typ (ACON-CY)

IO_24V
IO_24G

PP
PG
NP
NG

FG

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11
12
13
14

1
0.5-5 (JST)

Weiss / Grau

L

 51353–1400 (MOLEX)
 56134–9000 (MOLEX)

51353-1400 (MOLEX)

Kein Kabel

AWG24

Ø0.2

Einzelleiter (UL1007, AWG24, grün)

Rundöse: 0.5-5 (JST)
110

Modell CB-PACPU-PIO    

E/A-Kabel für Pulstreiber-Typ (ACON-PL/PO)

L

B

A Flachbandkabel-Stecker
HIF6 – 40D – 1.27R (Hirose)

Flachbandkabel (20 Adern) x 2

20B20A

1B1A

Kein Kabel

Kein Kabel

Querschnitt

24V
24V

—
—

1A
2A
3A
4A
5A
6A
7A
8A
9A
10A
11A
12A
13A
14A
15A
16A
17A
18A
19A
20A

FarbeNr. Signal Querschnitt

AUS0
AUS1
AUS2
AUS3
AUS4
AUS5
AUS6
AUS7
AUS8
AUS9
AUS10
AUS11
AUS12
AUS13
AUS14
AUS15

—
—
0 V
0 V

1B
2B
3B
4B
5B
6B
7B
8B
9B
10B
11B
12B
13B
14B
15B
16B
17B
18B
19B
20B

(pressgeschweisst)
Flachbandkabel A

(pressgeschweisst)
Flachbandkabel B

AWG28

HIF6 – 40D – 1.27R

Modell CB-PAC-PIO    

   

* spezifiziert die Kabellänge (L). Längen bis 
zu 10 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

Ersatzteile 

Integriertes Motor/Enkoderkabel für RCA2/RCL

E/A-Kabel für Positionier-Typ (ACON-C/CG)

Bei Bedarf an Ersatzkabeln für den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die weiter unten aufgeführten Modellbezeichnungen. 

spezifiziert die Kabellänge (L). Längen bis 
zu 20 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

* spezifiziert die Kabellänge (L). Längen bis 
zu 10 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

* spezifiziert die Kabellänge (L). Längen bis 
zu 10 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

FarbeNr. Signal

Braun-1
Rot-1

Orange-1
Gelb-1
Grün-1
Blau-1

Violett-1
Grau-1
Weiss-1

Schwarz-1
Braun-2
Rot-2

Orange-2
Gelb-2
Grün-2 
Blau-2

Violett-2
Grau-2 
Weiss-2

Schwarz-2

Braun-3
Rot-3

Orange-3
Gelb-3
Grün-3 
Blau-3

Violett-3
Grau-3 
Weiss-3

Schwarz-3
Braun-4
Rot-4

Orange-4
Gelb-4
Grün-4 
Blau-4

Violett-4
Grau-4 
Weiss-4

Schwarz-4

EIN0
EIN1
EIN2
EIN3
EIN4
EIN5
EIN6
EIN7
EIN8
EIN9
EIN10
EIN11
EIN12
EIN13
EIN14
EIN15

FarbeNr. Signal Querschnitt

(pressgeschweisst)
Flachbandkabel

Gehäuse:
Kontakt:

Schwarz
Weiss / Schwarz

Rot
Weiss / Rot

Grün
Weiss / Grün

Gelb
Weiss / Gelb

Braun
Weiss / Braun

Blau
Weiss / Blau

Grau
Weiss / Grau

Kein Stecker
an dieser Seite

Schwarz
Weiss / Schwarz

Rot
Weiss / Rot

Grün
Weiss / Grün

Gelb
Weiss / Gelb

Braun
Weiss / Braun

Blau
Weiss / Blau

Grau
Weiss / Grau

FarbeNr. Signal Querschnitt

Grau
Rot

Schwarz
Gelb

Signal Aderfarbe

5

9
8

6
7

4
3
2
1

10
11
12
13
14

18
17
16
15

8
7
6

4
5

3

1
2

13
12
11
10

18

9

17

15
16

14

Signal

A+
A–
B+
B–

BAT–

—
FG

—
—

GND
VCC

BAT+
SD/Z–
SD/Z+

BK–
BK+

LS+
LS–

BAT–
BAT+

SD+
SD–

Seriell Standardk.

BK+
BK–
LS–
GND
VCC

FG
—

LS+
—
—
—
—
—
—

BK+
BK–

GND
VCC

FG
—

A+
A–
B+
B–

ABZ
Pin-
Nr.Pin-

Nr.

LS–

LS+

—
/PS

Z–
Z+

—
— -

-
Blau
-

Geschirmt
Rosa
Violett
Weiss

Blau/Rot
Orange/Weiss
Grün/Weiss

Orange
Braun
Grün

Weiss/Blau
Weiss/Gelb
Weiss/Rot

Weiss/Schw.

Roboterk.Aderfarbe
Standardk. Roboterk.

-
-

Weiss/Violett
-

Geschirmt
Orange

Grün
Violett
Grau
Rot

Schwarz
Weis/Grau

Blau
Gelb

Weiss/Violett
Weis/Grau

Gelb
Blau

Weiss/Blau
Weiss/Gelb
Weiss/Rot

Weiss/Schw.
Orange

Grün
Violett
Grau
Rot

Schwarz
-
-
-

1

9 18

10

2

18

2 1

17

AchsenseitigSteuerungsseitig

L

Modell CB-ACS-PA    /CB-ACS-PA    -RB * * Das Standard-Enkoderkabel ist ein normales Kabel. 
Der Roboterkabel ist optional.

Enkoderkabel / Enkoder- Roboterkabel
spezifiziert die Kabellänge (L). Längen bis 

zu 20 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r ≥ 50 mm
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r ≥ 84 mm
A11

A10

A9

A8

A7

A6

A5

A4

B11

B10

B9

B8

B7

B6

B5

B4

A1

A2

A3

B1

B2

B3

U
V
W

U
V
W

ＢＫ＋
ＢＫ
ＬＳ＋
ＬＳ
Ａ＋
Ａ
Ｂ＋
Ｂ

Z＋
Z

ＢＫ＋
ＢＫ
ＬＳ＋
ＬＳ
Ａ＋
Ａ
Ｂ＋
Ｂ

Z＋
Z

--
/ＰＳ
ＶＣＣ
ＧＮＤ
ＮＣ

ＮＣ
ＮＣ
ＮＣ

ＦＧ

/ＰＳ
ＶＣＣ
ＧＮＤ
ＮＣ
ＦＧ

* Das Standard-Motor/Enkoderkabel ist ein Roboterkabel.

Grau
Rot

Schwarz
Gelb

-
-

Blau

-
GeschirmtGeschirmt

Rosa
Violett
Weiss

Blau/Rot
Orange/Weiss
Grün/Weiss

Orange

Braun
Grün



PCON-ABU / ACON-ABU Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

545 PCON-ABU/ACON-ABU545   PCON-ABU/ACON-ABU

PCON-ABU/ACON-ABU Controller
Slider

Type

Mini

Mini

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Standard

Standard

Standard

Controllers
Integrated

Controllers
Integrated

Rod
Type

Table/Arm
/FlatType

Gripper/
Rotary Type

Linear Servo
Type

Cleanroom
Type

Splash-Proof

Type

Controllers

Pulse Motor

Servo Motor 
(24V)

Servo Motor 
(200V)

Linear
Servo Motor

Mini

Eigenschaften

Passende Steuerungen und Software

Anschliessbare Achsen

PCON-ABU
ACON-ABU

PC-Software

PCON-C/CG/CY/SE

PCON-ABU ACON-ABU PCON-ABU

ACON-C/CG/CY/SE PSEL-C

RCM-101-MW/USB ab V6.0 IA-101-X-MW/USB ab V7.4

Absolut-Einheit

Steuerung

* Nicht verwendbar für ACON-PL/PO und PCON-CF/PL/PO.

1

2

3
ACON-CY

10
0m

m

34mm

0.2m

Steuerungsverbindungskabel
CB-AC(PC)-PJ002

Enkoder-Kabel
ACON-CYH

in
w

ei
s

H
in

w
ei

s

BemerkungPassende Achsserie

RCP3 Kompatibel zu allen Modellen

RCP2 Kompatibel zu allen Modellen außer RCP2-HS8C/HS8R/RA10C

RCP2CR Kompatibel zu allen Modellen außer RCP2CR-HS8C

RCP2W Kompatibel zu allen Modellen außer RCP2W-SA16C/RA10C

RCA2 Kompatibel zu allen Modellen

RCA Kompatibel zu allen Modellen

RCACR Kompatibel zu allen Modellen

RCAW Kompatibel zu allen Modellen

Die einfache Absolut-Einheit ist für die folgenden Achsserien erhältlich. (Andere Achsmodelle als die aufgeführten sind ausgeschlossen.)

Ein Fehler wird angezeigt, wenn die Schlitten- oder Schubstangenbewegung der

Achse schneller als die spezifizierte Geschwindigkeit ist. Diese finden Sie in den

technischen Daten unter „Zulässige Enkoder-Umdrehung”.

Bei der Modellspezifikation für Achse und Steuerung ist als Enkoder-Typ „I“ (Inkre-

mental) und nicht „A“ (Absolut) anzugeben.

Mit nur einem Anschluss zu ACON/PCON/PSEL wird aus einer
Inkremental-Version einer RCA/RCA2- oder RCP2/RCP3-Achse
eine Absolut-Version. Das ACON/PCON-ABU-Set besteht aus:
ACON/PCON-Absolut-Einheit, Pufferbatterie (AB-7), Steuerungs-
verbindungskabel (CB-AC/PC-PJ002).

Durch den Anschluss an ACON/PCON-C/CG/CY/SE* oder
PSEL-C wird die aktuelle Position des Systems auch bei
abgeschalteter Stromversorgung beibehalten, so dass die Achse
später ohne Referenzpunktfahrt (Homing) sofort weiter fahren kann.
Enkoder-Daten können bis 20 Tage gespeichert werden.

Aufgrund der gleichen Baugröße wie die kompakten Steuerungs-
typen SE und CY (Breite 34 mm, Höhe 100 mm, Tiefe 75,3 mm)
werden Platz und Kosten gespart.

Einfache Absolut-Einheit 

für PCON/ACON/PSEL-Steuerung



PCON-ABU / ACON-ABU Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

PCON-ABU/ACON-ABU 546

Außenabmessungen

12
0

11
2

(0.5)

ø 5

34

A
bs

ta
nd

 v
om

 G
eh

äu
se

 m
id

. 1
00

(160)

75.3

15
R2.5

* Die Spezifikation der Module ACON-ABU und PCON-ABU ist gleich; nur das Verbindungskabel zur Steuerung ist unterschiedlich.

Das ABU-Modul wird mit
24 VDC versorgt.

Enkoder-Kabel

H
in

w
ei

s

Technische Daten 

Parameter

Anzuschließende Steuerungen

Anschließbare Achsen

Steuerungsverbindungskabel

Pufferbatterie (im Set enthalten)

Spannungsversorgung

Stromaufnahme

Umgebungstemperatur 

Luftfeuchtigkeit

Umgebungsbedingungen

Gewicht

Zulässige Enkoder-Umdrehung  *2

Stand-by-Zeit der Positiondaten  *2

 ACON-ABU PCON-ABU

Bei Bestellung einer Steuerung mit Absolut-Einheit bitte die Endung “ABU” bei der Modellspezifikation anfügen, z.B. “ACON-C-20I-NP-2-0-ABU”

ACON-C/CG/CY/SE PCON-C/CG/CY/SE; PSEL-C

RCA2/RCA-Serie

CB-AC-PJ002 (0,2 m) CB-PC-PJ002 (0,2 m)

RCP3/RCP2-Serie  *1

 AB-7 (Lebensdauer ca. 3 Jahre)

 DC24V ±10% 

max. 300mA 

 

120 Std. 240 Std. 360 Std. 480 Std.

Keine aggressiven Gase, kein Staub

330 g

800 U/min 400 U/min 200 U/min 100 U/min

0~40°C (optimal 20°C)

95% relative Feuchtigkeit (nicht kondensierend)

*1  Die Absolut-Einheit ABU funktioniert nicht mit den Typen RCP2-RA10C/HS8C/HS8R und RCP2W-RA10C/SA16C.
*2  Die Stand-by-Zeit für die Speicherung der Positionsdaten hängt von der Umdrehungszahl des Enkoders ab, z.B. 120 Std. bei 800 U/min.



ASEL Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

567 ASEL

PS
EL

 
SC

ON
 

AC
ON

 
ER

C2
 

  
PC

ON
 

XS
EL

 
SS

EL
 

AS
EL

 

ASEL 

Programmierbare Steuerung
für die Baureihen RCA/RCA2/RCL

0 CS A S E L  ( )  
  

CS 

1 

2 

I Inkremental 

A Absolut 

I Inkremental 

A Absolut 

0 24VDC 

0 Kein Kabel 

2 2 m 

3 3 m 

5 5 m 

CS 

Steuerung 

Mit der Programmsteuerung können Achsen der RCA/RCA2/RCL-Baureihe betrieben werden. Die Steuerung vereint
mehrere Funktionen.

E/A-Typ  Serie Typ Anzahl angeschlos- 
sener Achsen 

Motortyp Option  Motortyp Option 
E/A-Kabellänge 

Spannungs- 
versorgung (Achse 1) 

Enkodertyp  
(Achse 2) 

Enkodertyp 

Modell 

Typ 

Programm-Modus Positionier-Modus 

Sowohl die Achsen als auch die Kommunikation mit der Peripherie  
können von einer Steuerung betrieben werden. Bei zwei ange- 

schlossenen Achsen sind Kreisinterpolation und Bahnsteuerung möglich.  

Bis zu 1.500 Positionen sind programmierbar. Schubbetrieb und  
Teaching können ebenfalls realisiert werden.  

1.500 

Typen 

Betriebsart 

Außenansicht 

Beschreibung 

Anzahl der Positionen  

Standard-Typ  

1-Achsausführung 

2-Achsenausführung 

* Bei einer Achse braucht das mit (Achse 2) gekennzeichnete Feld nicht spezifiziert zu werden.   

20S

10

5

 2

20

30

20-W Motor (*)
20-W Motor

10-W Motor
5-W Motor
2-W Motor

30-W Motor
* Motortyp „20S“ gilt für Anschluss
  von RCA-RA3/RGS3/RGD3,
  RCA2-SA4 und RCA2-TA5.

HA

LA Energiespar-Funktion

Boost-Funktion

B Bremse

H Referenzsensor

HA

LA Energiespar-Funktion

Boost-Funktion

B Bremse

H Referenzsensor

20S

10

5

 2

20

30

20-W Motor (*)
20-W Motor

10-W Motor
5-W Motor
2-W Motor

30-W Motor

* Motortyp „20S“ gilt
  für Anschluss von
  RCA-RA3/RGS3/RGD3,
  RCA2-SA4 und RCA2-TA5. NP

PN

PR

CC

DV

NPN
PNP (Standard)
DeviceNet
CC-Link
Profibus
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ASEL Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ASEL 568

PSEL 
SCON 

ACON 
ERC2 

  
PCON 

XSEL 
SSEL 

ASEL 

      LESA 346 

2m 

0.2m 

1m 3m 

4m 

5m 

SPS 

Adapter-Kabel
(siehe Seite 576)
Modell: CB-SEL-SJS002
(Option)

*1 

ASEL  Steuerung 
Gateway 

Steuerungs- 
m

odelle 

E/A-Flachkabel
Modell CB-PAC-PIO020 
(mit der Steuerung geliefert) 
Angaben zum Ersatzkabel 
siehe Seite 576. 

Panel 
(siehe Seite 575)
Modell: PU-1 
(Option) 

Handprogrammiergerät (siehe Seite 575)
Modelle: SEL-T / TD
(Option) 

Stützbatterie des Systemspeichers (siehe Seite 575)
Modell: AB-5-CS (mit Gehäuse)  

   AB-5 (nur Batterie) 
(Option) *1 

Die Stützbatterie des Systemspeichers ist eine 
Option, die dann erforderlich ist, wenn Daten, 
Makros, Variablen etc. nach Abschalten der 
Stromversorgung erhalten bleiben sollen.

Systemkonfiguration 

Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers
(siehe Seite 585) 
Modell: AB-5 
(Geliefert mit dem Absolutsteuerungs-Typ) 

Achse der RCA-Baureihe

Motorkabel
<Modell CB-ACS-MA> 
Standard 1 m / 3 m / 5 m  
Angaben zum Ersatzkabel 
siehe Seite 576. 

PC-Software (siehe Seite 575)
Modell: IA-101-X-MW (mit RS232-Kabel)
Modell: IA-101-X-USBS (mit USB-Kabel)  

USB-Kabel (siehe Seite 576)
Modell:CB-SEL-USB030
(Geliefert mit PC-Software 
IA-101-X-USBS) 

RS232C-Kabel 
Modell: CB-ST-E1MW050-EB  
(Geliefert mit der  
PC-Software IA-101-X-MW)   

Enkoderkabel
<Modell CB-ACS-PA> 
Standard 1 m / 3 m / 5 m  
Angaben zum Ersatzkabel
siehe Seite 576. 

Motor-Enkoderkabel
<Modell CB-ACS-MPA> 
Standard 1 m / 3 m / 5 m  
Angaben zum Ersatzkabel
siehe Seite 576. 

Absolut-Einheit/ 
Touch-Panel 

24-VDC 
Spannungs- 
versorgung 

24V 

0V 

FG 

Achse der RCA2/RCL-Baureihe

Steuerungen 
Wasser- 

geschützer Typ 
Reinraum

- 
Typ 

Schub- 
stangen-Typ 

Schlitten- 
Typ 

Greifer 
Rotation 

Integrierte 
Steuerung 

Arm
-/Flach-
Typ



ASEL Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

569 ASEL

P24V 

R=3.3k

R= 560   

P24 

N 

N 

R=3.3k 

R= 560 

P24V 

N 

    

E/A Spezifikationen 

Spezifikation 

Eingangsseitig    Spezifikation externer Eingänge 

Parameter 

 Ausgangsseitig  Spezifikation externer Ausgänge 

Parameter 
Eingangsspannung 
Eingangsstrom 
 
 
Trennung 

Lastspannung 
Max. Laststrom 
Kriechstrom 
Trennung 

Interne 
Schaltung 

Jeder Eingang 

Eingangsklemme 

Externe  
Spannungs- 
versorgung 

+24 V 

Jeder Ausgang 

Interne 
Schaltung 

Jeder Eingang 

Eingangsklemme 

Externe  
Spannungs- 
versorgung 

+24 V 

Externe  
Spannungs- 
versorgung 
+24 V 

Interne 
Schaltung 

Interne 
Schaltung 

Jeder Ausgang 
Externe  
Spannungs- 
versorgung 
+24 V 

EIN/AUS-Spannung 

Erläuterung der E/A-Funktionen 

Zuladung 

NPN NPN  

PNP PNP 

DC24V ±10% 
7mA/Schaltung 
EIN-Spannung ... (Min.) NPN:DC16V/PNP:DC8V 
AUS-Spannung ... (Max.) NPN:DC5V/PNP:DC19V 
Optokoppler 

Spezifikation 
DC24V
100 mA/Kontakt  400 mA/8 Kontakte
Max. 0.1 mA/Kontakt
Optokoppler

 Funktionen der einzelnen Steuerungstypen 

Betriebsart Eigenschaften 

Programm-Modus 

Positionier-Modus 

Standardbetriebsart 

Produktbezogene 
Umschaltung  

Unabhängiger 
2-Achsbetrieb 

Teaching 

DS-S-C1 
Kompatibilität  

Zuladung 

Die Steuerung ASEL erlaubt die Wahl zwischen "Programmbetrieb", wobei die Achse von einem in die Steuerung 
eingegebenen Programm betrieben wird, oder "Positionierbetrieb", in dem die Achse, gesteuert durch E/A-Signale 
von der Leitsteuerung, zur vorgegebenen Position fährt.   
Im Positionierbetrieb stehen die fünf folgenden Eingangsbelegungsschemata für unterschiedliche Einsatzfälle zur 
Verfügung.  

Vielfältige Steuerungsfunktionen, darunter lineare/Kreisinterpolation, Bahnsteuerung als ideale Voraussetzung für 
Beschichtungsarbeiten, Palettierung etc., können mit der Super SEL-Sprache programmiert werden. Komplexe 
Steuerabläufe werden mit Hilfe einfacher Befehle programmiert. Periferie kann einbezogen werden. 

Grundbetriebsart, in der eine Positionsnummer und ein Startfunktion eingegeben werden, um den Arbeitsablauf zu 
starten. Schubbetrieb und lineare Interpolation zwischen 2 Achsen sind ebenfalls  möglich.  

Vielfältige Arbeitsabläufe nach dem gleichen Muster, aber mit geringfügig abweichenden Lochpositionen, können mit 
Bewegungsbefehlen zu denselben Positionsnummern durch unkompliziertes Umschalten auf eine Produkttypnum-
mer realisiert werden.  

Bei der 2-Achssteuerung kann jede Achse unabhängig gesteuert und betrieben werden.  

Der Schlitten (die Schubstange) kann über ein externes Signal verfahren werden. Die angefahrene Position wird 
dann in Form von Positionsdaten gespeichert.  

Wenn bisher mit der Steuerung DS-S-C1 gearbeitet wurde, kann diese Steuerung durch die PSEL ohne Änderung 
des Leitprogramms ersetzt werden. * Dieser Modus garantiert jedoch keine Achskompatibilität.  

 



ASEL Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ASEL 570

N

016

017

018

019

020

021

022

023

000

001

002

003

004

005

006

007

008

009

010

011

012

013

014

015

300

301

302

303

304

305

306

307

OV 24

1A

1B

2A

2B

3A

3B

4A

4B

5A

5B

6A

6B

7A

7B

8A

8B

9A

9B

10A

10B

11A

11B

12A

12B

13A

13B

14A

14B

15A

15B

16A

16B

17A

17B

P24

N

016

017

018

019

020

021

022

023

000

001

002

003

004

005

006

007

008

009

010

011

012

013

014

015

300

301

302

303

304

305

306

307

OV 24

1A

1B

2A

2B

3A

3B

4A

4B

5A

5B

6A

6B

7A

7B

8A

8B

9A

9B

10A

10B

11A

11B

12A

12B

13A

13B

14A

14B

15A

15B

16A

16B

17A

17B

P24

Erläuterung der E/A-Funktionen

Programmbetrieb

24-V Spannungsversorgung
Auswahl Programm Nr. 1

Auswahl Programm Nr. 2

Auswahl Programm Nr. 4

Auswahl Programm Nr. 8

Auswahl Programm Nr. 10

Auswahl Programm Nr. 20

Auswahl Programm Nr. 40

CPU Reset

Start

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Universeller Eingang

Alarm

Betriebsbereitschaft

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

Universeller Ausgang

0 V-Spannungsversorgung

Pin-Nummer Klasse E/A-Nummer Programm-Modus Funktion Anschlußplan (NPN)*

Anschluss 24 V

Mit diesem Eingang wird das System zurückgesetzt auf den gleichen Zustand wie nach Wiedereinschalten der Stromversorgung.

Dieser Ausgang wird bei Auftreten eines Alarms ausgegeben (Kontakt B)

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich im betriebsbereiten Zustand befindet.

Anschluss 0 V

Diese Ausgänge können über Programmbefehle beliebig EIN-/AUSgeschaltet werden. 

Dieser Eingang startet das über die Nr. 016 bis 022 ausgewählte Programm.

Diese Eingänge können in der Steuerung verarbeitet werden.

Diese Eingänge dienen zur Auswahl des zu startenden Programms. 
(BCD-Eingänge über die Eingänge 016 bis 022)

Eingang

Ausgang

Eingang

Ausgang

24-V Spannungsversorgung

Positionseingang 10

Positionseingang 11

Positionseingang 12

Positionseingang 13

–

–

–

Fehlerreset

Start

Referenzfahrt

Servo EIN

Schieben (Push)

Pause

Löschen (Clear)

Interpolation EIN

Positionseingang 1

Positionseingang 2

Positionseingang 3

Positionseingang 4

Positionseingang 5

Positionseingang 6

Positionseingang 7

Positionseingang 8

Positionseingang 9

Alarm

Betriebsbereitschaft

Position erreicht

Referenzpunktfahren beendet

Ausgang Servo EIN 

Schubbewegung

Fehler Pufferbatterie Systemspeicher 

Fehler Pufferbatterie Absolutspeicher

0 V-Spannungsversorgung

Anschluss 24 V

–

–

–

Anschluss 0 V

Die Eingänge 007 bis 019 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer belegt. 
Die Nummern können entweder als BCD-Ziffer oder Binärkodes dargestellt werden.

Die Eingänge 007 bis 019 werden zur Auswahl einer Zielpositionsnummer belegt. 
Die Nummern können entweder als BCD-Ziffer oder Binärkodes dargestellt werden. 

Anschlußplan (NPN)*

Positioniersteuerung, Standardbetriebsart

Dieser Eingang dient zum Zurücksetzen nicht-schwerwiegender Fehler. (Zum Rücksetzen ernsthafter Fehler muss die Stromversorgung wieder neu eingeschaltet werden.) 

Dieser Eingang löst das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus. 

Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt ein. 

Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. 

Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb. 

Wenn diese Eingänge auf AUS gesetzt wird, während die Achse verfährt, stoppt die Achse. Wenn das Eingang wieder auf EIN geschaltet wird, fährt die Achse weiter, bis der Arbeitsschritt abgeschlossen ist. 

Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, während die Achse verfährt, stoppt die Achse und der aktuelle Arbeitsschritt wird gelöscht. 

Bei einer 2-Achskonfiguration kann mit der Aktivierung dieses Eingangs die Achse mit linearer Interpolation gefahren werden. 

Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt  B).

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich in betriebsbereitem Zustand befindet. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. 

Dieser Ausgang wird bei Beendigung des Schubbetriebs ausgegeben. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stützbatterie des Systemspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stützbatterie des Absolutdatenspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

Pin-
Nummer Klasse E/A-

Nummer
Positionier-Modus

Standard Funktion

*Einen PNP-Anschlußplan finden Sie im A-SEL-Betriebshandbuch.



ASEL Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

571 ASEL

N

016

017

018

019

020

021

022

023

000

001

002

003

004

005

006

007

008

009

010

011

012

013

014

015

300

301

302

303

304

305

306

307

Pos.-Eingang Produkttyp 10
Pos.-Eingang Produkttyp 11
Pos.-Eingang Produkttyp 12
Pos.-Eingang Produkttyp 13
Pos.-Eingang Produkttyp 14
Pos.-Eingang Produkttyp 15
Pos.-Eingang Produkttyp 16

Anschluss 0 V.

OV 24

1A

1B

2A

2B

3A

3B

4A

4B

5A

5B

6A

6B

7A

7B

8A

8B

9A

9B

10A

10B

11A

11B

12A

12B

13A

13B

14A

14B

15A

15B

16A

16B

17A

17B

P24

 

 

Die Eingänge 007 bis 022 werden je nach Produkttyp zur Bestimmung 
einer Zielpositions-und Produkttypnummer verwendet. 
Positions- und Produkttypnummern werden über Parametereinstellungen 
zugewiesen.
Die Nummern können entweder als BCD-Ziffer oder Binärkodes dargestellt 
werden. 

Eingang

Ausgang

N

016

017

018

019

020

021

022

023

000

001

002

003

004

005

006

007

008

009

010

011

012

013

014

015

300

301

302

303

304

305

306

307

 

 

Anschluss 24 V

Anschluss 0 V. 

OV 24

1A

1B

2A

2B

3A

3B

4A

4B

5A

5B

6A

6B

7A

7B

8A

8B

9A

9B

10A

10B

11A

11B

12A

12B

13A

13B

14A

14B

15A

15B

16A

16B

17A

17B

P24

Positioniersteuerung, Betriebsart produktbezogene Umschaltung

Positioniersteuerung, 2 unabhängige Achsen

Erläuterung der E/A-Funktionen

Pin-Nummer Klasse E/A-Nummer
Positionier-Modus,
produktbezogene

Umschaltung
Funktion Anschlußplan (NPN)*

Pin-Nummer Klasse E/A-Nummer
Positionier-Modus,
produktbezogene

Umschaltung
Anschlußplan (NPN)*

24-V Spannungsversorgung Anschluss 24 V

Eingang

Ausgang

Dieser Eingang dient zum Zurücksetzen nicht-schwerwiegender Fehler. (Zum Rücksetzen ernsthafter Fehler muss die Stromversorgung wieder neu eingeschaltet werden.) 

Dieser Eingang löst das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus. 

Dieser Eingang leitet eine Referenzfahrt ein. 

Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS. 

Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb. 

Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, während die Achse verfährt, stoppt die Achse. Wenn der Eingang wieder auf EIN geschaltet wird, fährt die Achse weiter, bis der Arbeitsschritt abgeschlossen ist. 

Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, während die Achse verfährt, stoppt die Achse und der aktuelle Arbeitsschritt wird gelöscht. 

Bei einer 2-Achskonfiguration kann mit der Aktivierung dieses Eingangs die Achse mit linearer Interpolation gefahren werden. 

Die Eingänge 007 bis 022 werden je nach Produkttyp zur Bestimmung 
einer Zielpositions-und Produkttypnummer verwendet. 
Positions- und Produkttypnummern werden über Parametereinstellungen 
zugewiesen.
Die Nummern können entweder als BCD-Ziffer oder Binärkodes dargestellt 
werden. 

Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt  B).

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich in betriebsbereitem Zustand befindet. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist. 

Dieser Ausgang wird bei Beendigung des Schubbetriebs ausgegeben. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Pufferbatterie des Systemspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Pufferbatterie des Absolutdatenspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

24-V Spannungsversorgung

Positionseingang 10

Positionseingang 11

Positionseingang 12

Positionseingang 13

Positionseingang 14

Positionseingang 15

Positionseingang 16

Fehlerreset

Start 1

Referenzfahrt 1

Servo EIN 1

Pause 1

Löschen (Clear) 1

Start 2

Referenzfahrt 2

Servo EIN 2

Pause 2

Löschen (Clear) 2

Positionseingang 1

Positionseingang 2

Positionseingang 3

Positionseingang 4

Positionseingang 5

Positionseingang 6

Alarm

Betriebsbereitschaft

Position erreicht 1

Referenzpunktfahren beendet 1

Ausgang Servo EIN 2

Position erreicht 2

Referenzpunktfahren beendet 2

Ausgang Servo EIN 2

0 V-Spannungsversorgung

Fehlerreset

Start

Referenzfahrt

Servo EIN

Schieben (Push)

Pause

Löschen (Clear)

Interpolation EIN

Pos.-Eingang Produkttyp 1
Pos.-Eingang Produkttyp 2
Pos.-Eingang Produkttyp 3
Pos.-Eingang Produkttyp 4
Pos.-Eingang Produkttyp 5
Pos.-Eingang Produkttyp 6
Pos.-Eingang Produkttyp 7
Pos.-Eingang Produkttyp 8
Pos.-Eingang Produkttyp 9

Alarm

Betriebsbereitschaft

Position erreicht

Referenzpunktfahren beendet

Ausgang Servo EIN 

Schubbewegung

Fehler Pufferbatterie Systemspeicher

Fehler Pufferbatterie Absolutspeicher

0-V Spannungsversorgung

Dieser Eingang dient zum Zurücksetzen nicht-schwerwiegender Fehler. (Zum Rücksetzen ernsthafter Fehler muss die Stromversorgung wieder neu eingeschaltet werden.) 

Dieser Eingang löst die Bewegung der Achse 1 zur vorgegebenen Position aus. 

Dieser Eingang leitet die Referenzfahrt der Achse 1 ein.

Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb der Achse 1 EIN/AUS. 

Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb der Achse 1. 

Dieser Eingang löscht die Bewegung der Achse 1. 

Dieser Eingang löst die Bewegung der Achse 2 zur vorgegebenen Position aus. 

Dieser Eingang leitet die Referenzfahrt der Achse 2 ein.

Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb der Achse 2 EIN/AUS. 

Dieser Eingang steuert den Schubbetrieb der Achse 2. 

Dieser Eingang löscht die Bewegung der Achse 2. 

Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt B).

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich in betriebsbereitem Zustand befindet. 

Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 1 die vorgegebene Position erreicht hat. 

Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 1 die Referenzfahrt beendet hat. 

Dieser Ausgang wird gesetzt, solange der Servoantrieb der Achse 1 aktiv ist. 

Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 2 die vorgegebene Position erreicht hat. 

Dieser Ausgang wird gesetzt, wenn Achse 2 die Referenzfahrt beendet hat. 

Dieser Ausgang wird gesetzt, solange der Servoantrieb der Achse 2 aktiv ist. 

Die Eingänge 010 bis 022 werden zur Bestimmung einer Zielpositions-
nummer verwendet. 
Positionsnummern für Achse 1 und Achse 2 werden über Parameter-
einstellungen zugewiesen.
Die Nummern können entweder als BCD-Ziffer oder Binärkodes dargestellt 
werden. 

Die Eingänge 010 bis 022 werden zur Bestimmung einer Zielpositions-
nummer verwendet. 
Positionsnummern für Achse 1 und Achse 2 werden über Parameter-
einstellungen zugewiesen.
Die Nummern können entweder als BCD-Ziffer oder Binärkodes dargestellt 
werden. 

Funktion

*Einen PNP-Anschlußplan finden Sie im A-SEL-Betriebshandbuch.



ASEL Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ASEL 572

Eingang

Ausgang

N

016

017

018

019

020

021

022

023

000

001

002

003

004

005

006

007

008

009

010

011

012

013

014

015

300

301

302

303

304

305

306

307

Achse 1 JOG-

Achse 2 JOG+

Achse 2 JOG-

Feinsteuerung (0.01 mm)

Feinsteuerung (0.1 mm)

Feinsteuerung (0.5 mm)

Feinsteuerung (1 mm)

Fehlerreset

Start

Servo EIN

Pause

Positionseingang 1

Positionseingang 2

Positionseingang 3

Positionseingang 4

Positionseingang 5

Positionseingang 6

Positionseingang 7

Positionseingang 8

Positionseingang 9

Positionseingang 10

Positionseingang 11

Teachingmodus

Achse 1 JOG+

Alarm

Betriebsbereitschaft

Position erreicht

Referenzpunktfahren beendet

Ausgang Servo EIN

–

Fehler Pufferbatterie Systemspeicher 

Fehler Pufferbatterie Absolutspeicher

0 V-Spannungsversorgung 

0V 24

1A

1B

2A

2B

3A

3B

4A

4B

5A

5B

6A

6B

7A

7B

8A

8B

9A

9B

10A

10B

11A

11B

12A

12B

13A

13B

14A

14B

15A

15B

16A

16B

17A

17B

P24

Die Eingänge 003 bis 013 werden je nach Produkttyp zur Vorgabe der 
Zielpositions- und Positionsnummern belegt, unter denen die aktuelle 
Position eingegeben wird. 

 

Ausgang

N

016

017

018

019

020

021

022

023

000

001

002

003

004

005

006

007

008

009

010

011

012

013

014

015

300

301

302

303

304

305

306

307

Position Nr.1000

-

-

-

-

-

-

CPU Reset

Start 

Halt (Pause)

-

-

-

(Wie bei Nr. 004 bis 015)

-

-

-

-

-

-

0 V 24

1A

1B

2A

2B

3A

3B

4A

4B

5A

5B

6A

6B

7A

7B

8A

8B

9A

9B

10A

10B

11A

11B

12A

12B

13A

13B

14A

14B

15A

15B

16A

16B

17A

17B

P24

-

-

-

Die Eingänge 004 bis 016 werden zur Programmierung einer Zielpositions-
nummer belegt. 
Die Nummern können entweder als BCD-Ziffer oder Binärkodes dargestellt 
werden.

Positioniersteuerung, Teaching

Positioniersteuerung, DS-S-C1-kompatibel

Solange dieser Eingang anliegt, fährt die Achse 1 in negativer Richtung. 

Solange dieser Eingang anliegt, fährt die Achse 2 in positiver Richtung. 

Solange dieser Eingang anliegt, fährt die Achse 2 in negativer Richtung. 

Dieser Eingang dient zum Zurücksetzen nicht-schwerwiegender Fehler. (Zum Rücksetzen ernsthafter Fehler muss die Stromversorgung wieder neu eingeschaltet werden.) 

Dieser Eingang löst das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus.

Dieser Eingang schaltet den Servoantrieb EIN/AUS.

Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, während die Achse verfährt, stoppt die Achse. Wenn der Eingang wieder auf EIN geschaltet wird, fährt die Achse weiter, bis der Arbeitsschritt abgeschlossen ist. 

Erläuterung der E/A-Funktionen

Pin-Nummer Klasse E/A-Nummer Funktion Anschlußplan (NPN)*

Anschlußplan (NPN)*Pin-
Nummer Klasse

E/A-
Nummer Funktion

24-V Spannungsversorgung Anschluss 24 V

Anschluss 0 V

Diese Eingänge dienen zur Steuerung einer Feinverstellung. 
(Der Verfahrweg ist die Summe der Werte, die über die Nr. 019 bis 022 
eingegeben wurden.) 

Solange dieser Eingang anliegt, fährt die Achse 1 in positiver Richtung. 

Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt  B).

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich in betriebsbereitem Zustand befindet. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Referenzfahrt beendet ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, solange der Servoantrieb aktiv ist.

                                                          –

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stützbatterie des Systemspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stützbatterie des Absolutdatenspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

Eingang

Dieser Eingang dient zum Rücksetzen des Systems, um die gleichen Bedingungen wie nach Wiedereinschalten der Stromversorgung herzustellen.

Dieser Eingang löst das Verfahren der Achse zur vorgegebenen Position aus. 

Wenn dieser Eingang beim Verfahren der Achse auf AUS gesetzt wird, stoppt die Achse. Wenn der Eingang wieder auf EIN geschaltet wird, führt die Achse den Arbeitsschritt zu Ende. 

Wenn dieser Eingang auf AUS gesetzt wird, während die Achse verfährt, stoppt die Achse und der aktuelle Arbeitsschritt wird gelöscht. 

Bei einer 2-Achskonfiguration kann mit der Aktivierung dieses Eingangs die Achse mit linearer Interpolation gefahren werden. 

Positionier-Modus,
produktbezogene

Umschaltung

Positionier-Modus
Standard

Löschen (Clear)

Interpolation EIN

Position Nr. 1

Position Nr. 2

Position Nr. 4

Position Nr. 8

Position Nr. 10

Position Nr. 20

Position Nr. 40

Position Nr. 80

Position Nr. 100

Position Nr. 200

Position Nr. 400

Position Nr. 800

Alarm

Betriebsbereitschaft

Position erreicht

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stützbatterie des Systemspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Spannung der Stützbatterie des Absolutdatenspeichers (auf die Warnschwelle) gesunken ist. 

Anschluss 0 V

Fehler Pufferbatterie Systemspeicher 

Fehler Pufferbatterie Absolutspeicher

0 V-Spannungsversorgung

Dieser Ausgang wird bei auftretendem Alarm ausgegeben (Kontakt A).

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die Steuerung korrekt hochgefahren wurde und sich in betriebsbereitem Zustand befindet. 

Dieser Ausgang wird ausgegeben, wenn die vorgegebene Position erreicht ist. 

24-V Spannungsversorgung Anschluss 24 V

Wenn im Teachingmodus Eingang 014 auf EIN gesetzt ist, wird 
der aktuelle Wert unter der programmierten Positionsnummer 
bei Aktivierung des Start-Eingangs 000 überschrieben. 

*Einen PNP-Anschlussplan finden Sie im A-SEL-Betriebshandbuch.



ASEL Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

573 ASEL

2-Achs-Spezifikation1-Achs-Spezifikation

Achstyp (*4)
Standardmodus

mit Boost-Funktion Energiesparmodus Standardmodus
mit Boost-Funktion Energiesparmodus

Nennstrom Nennstrom Nennstrom NennstromMax. Strom (*2) Max. Strom (*2)Max. Strom (*3) Max. Strom (*3)

Motorleistung
(Stromauf-
nahme)
(*1)

RCA
RCA2

 A0.5 A6.2 A8.8 A6.2 A5.2 A3.14.4 A A3.110 W, 20 W [Modell-Symbol: 20]

 A4.4 A6.2 A8.8 A6.2 A2.2 A3.1 A4.4 A3 .1 W03

20 W [Modell-Symbol: 20S] Achstypen SA4, RA3, TA5 3.4 A 10.2 A 3.4 A 6.8 A

RCL

-- A2.9 A6.1-- A6.4 A8.0 W2

-- A8.21 A0.2-- A4.6 A0.1 W5

--  A8.21 A6.2-- A4.6 A3.1 W01

External dimensional drawing

(*1) Sowohl bei der 1- als auch 2-Achsspezifikation fließt für 5 ms ein Einschaltstrom von ca. 30 A nach Einschalten der Stromzufuhr.
(*2) Maximaler Strom bei Beschleunigung / Verzögerung.
(*3) Nach Stromzufuhreinschaltung erreicht der Strom sein Maximum bei Erkennung der Erregungsstromphase des Servomotors beim ersten Servo On (normal nach ca. 1-2 s, max. 10 s).
(*4) Zusätzlich zur Motorstromaufnahme verbraucht die Steuerung noch 0.5 A.

1.7 A 5.1 A 1.7A 3.4 A

24 VDC ± 10%
Steuerstrom: 1,2 A max. 

Motorleistung: siehe Tabelle unten

500 VDC, 10M  oder mehr 
500 VAC, 1 Minute

30 A max. 

XYZ-Richtungen
 

60 W (30 W + 30 W)

(80) 110
43
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ASEL 1-Achssteuerung
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(80) 110

Parameter Spezifikation
Anschließbare Achsen
Spannungsversorgung der Eingänge

Kapazität

Dielektrische Spannungsfestigkeit
Durchschlagsfestigkeit
Stromspitze

Schwingungsfestigkeit

Anzahl steuerbarer Achsen
Max. Leistungsaufnahme der angeschlossenen Achsen
Positionserfassung 
Geschwindigkeitseinstellung
Beschleunigungseinstellung
Betriebsart
Programmiersprache
Programmanzahl 
Anzahl der Programmschritte
Anzahl der Multi-tasking-Programme
Anzahl der Positionen
Datenspeicher
Dateneingabe
Anzahl der E/A-Kontakte
E/A-Spannungsversorgung
E/A-Kabel
Serielle Kommunikation 
Feldbus
Motorkabel
Enkoderkabel

Schutzfunktionen

Umgebungstemperatur, Feuchtigkeit
Umgebungsbedingungen
Schutzklasse
Gewicht
Außenabmessungen

Achsen der RCA/RCA2/RCL-Baureihe

Außenabmessungen
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Technische Daten

10~57 Hz   einseitige Amplitude 0,035 mm (kontinuierlich), 0,075 mm (intermittierend)
58~150 Hz   4,9 m/s2 (kontinuierlich), 9,8 m/s2 (intermittierend)

1 Achse / 2 Achsen

Inkrementaler Enkoder / Absulut Enkoder
Ab 1 mm/s. Der obere Grenzwert hängt von der Achse ab. 
Ab 0,01 G. Der obere Grenzwert hängt von der Achse ab. 

Programmbetrieb / Positionierbetrieb (umschaltbar)
Super SEL-Sprache

64 
2.000 

8 
1.500 

Flash ROM (Stützbatterie des Systemspeichers als Option)
Handprogrammiergerät oder PC-Software

24 Eingänge / 8 Ausgänge (zwischen NPN oder PNP wählbar)

Extern bereitgestellte 24 VDC ± 10%
CB-DS-PIO(mit der Steuerung geliefert)
RS232C (D-sub-Schmalstecker) / USB-Stecker

ProfiBus, DeviceNet, CC-Link
RCA: CB-ACS-MA(20 m max.) / RCA2&RCL: CB-ACS-MPA(20 m max.)

RCA: CB-ACS-PA(20 m max.) / RCA2&RCL: siehe Motorkabel (duales Motor/Enkoderkabel)

Motorüberstrom, Temperaturüberwachung des Verstärkers, Überlastkontrolle, 
Kabelbruchkontrolle für Enkoder, Überfahren des Software-Endschalters, Systemfehler usw.

0~40°C, 10~95% (nicht kondensierend)
Keine aggressiven Gase. Im besonderen kein extremer Feinstaub.

IP20
ca. 450 g

43 mm (B) × 159 mm (H) ×110 mm (T)

ASEL 2-Achssteuerung



ASEL Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ASEL 574

Teilebezeichnung 

1

8

9

10

11

12

14

15

16

17

18

13

2

4

6

7

3

5

1
9

10

11

12

2

3

4

5

6

8

7

13

14 15 16

1718

Motorkabel-Anschluss der Achse 1
Motorkabel des Antriebs der Achse 1 anschließen.

Panel-Anschluss
Anschluss für ein Panel (Option), das den 
Steuerungsstatus und Fehlernummern anzeigt.

E/A-Anschluss

Motorkabel-Anschluss der Achse 2
Motorkabel des Antriebs der Achse 2 anschließen. 

Enkoder-Anschluss für Achse 1
Enkoderkabel des Antriebs der Achse 1 anschließen.

Enkoder-Anschluss für Achse 2
Enkoderkabel des Antriebs der Achse 2 anschließen.

LED-Statusanzeigen

Bremslöseschalter für Achse 1
Mit diesem Schalter wird die Achsbremse gelöst. In der 
linken Position (RLS) wird die Bremse zwangsgelöst.
In der rechten Position (NOM) betätigt die Steuerung 
automatisch die Bremse. 

Bremslöseschalter für Achse 2
Mit diesem Schalter wird die Achsbremse gelöst. In der 
linken Position (RLS) wird die Bremse zwangsgelöst.
In der rechten Position (NOM) betätigt die Steuerung 
automatisch die Bremse. 

Diese LEDs zeigen den Betriebszustand der 
Steuerung an. 
Anzeigen: 

PWR:  Diese LED meldet, dass die Steuerung mit
 Strom versorgt ist. 
RDY:  Diese LED informiert, dass die Steuerung
 für den Programmbetrieb bereit ist. 
ALM:  Diese LED zeigt einen abnormalen 
 Zustand der Steuerung an. 
Not-Aus: Diese LED bedeutet, dass Not-Aus betätigt 
 und die Stromversorgung des Antriebs  
  abgeschaltet wurde. 
SV1: Diese LED meldet, dass der Servoantrieb 
 der Achse 1 aktiv ist. 
SV2: Diese LED informiert, dass der Servo-
 antrieb der Achse 2 aktiv ist. 

Anschluss für Schnittstellen-E/As. 
34-poliger Flachkabelanschluss für die DE/A-Schnitt-
stelle (24 Eingänge/8 Ausgänge). 
Die Steuerung versorgt die E/As über diesen 
Anschluss (Kontakte 1 und 34) mit Spannung.

Manuell/Automatik-Umschalter

USB-Anschluss

Anschluss für Handprogrammiergerät

Anschluss Motorstromversorgung

Anschluss für Stromversorgung der Steuerung

Anschluss für Stützbatterie des Systemspeichers 

Mit diesem Schalter wird die aktuell gewünschte 
Betriebsart der Steuerung gewählt. 
Die linke Position bedeutet MANU (Handbetrieb), 
während die rechte Position AUTO (Automatik-
betrieb) anzeigt. Teaching kann nur im Handbetrieb 
durchgeführt werden; Automatikbetrieb über externe 
E/As ist in der Betriebsart MANU nicht möglich. 

Für PC-Anschluss über USB. Wenn der USB-Stecker 
angeschlossen ist, wird der Handprogrammiergerät-
Anschluss unwirksam und alle Kommunikationsein-
gänge dorthin sind abgeschaltet. 

Schmaler, 26-poliger E/A-Anschluss für ein Hand- 
programmiergerät, wenn sich die Steuerung aktuell in 
der Betriebsart MANU befindet. Ein Adapterkabel ist 
zum Anschluss eines konventionellen 25-poligen, 
D-sub-Steckers erforderlich. 

Wenn die einzelnen Daten, die im SRAM der Steuerung abge-
legt sind, nach Abschalten der Stromversorgung gespeichert 
werden sollen, muss die entsprechende Batterie mit diesem 
Stecker verbunden werden. Diese Batterie befindet sich außer-
halb der Steuerung. Die Steuerung ist standardmäßig nicht mit 
der Batterie ausgestattet (als Option anzugeben). 

Dieser 2-polige, 2-teilige Anschluss von Phoenix 
Contact stellt die Stromversorgung zum Motor her. 

Über diesen 2-poligen, 2-teiligen Anschluss von Phoenix 
Contact werden die Steuerung, der Not-Aus-Schalter und 
Freigabeschalter mit Strom versorgt.

Anschluss für externen Widerstand

Anschluss für Pufferbatterie des Absolut-
wertspeichers der Achse 1

Anschluss für Pufferbatterie zur Speicherung absoluter 
Daten, wenn die Achse mit einem absoluten Enkoder 
ausgerüstet ist. Die sichere Installation der Batterie liegt
in der Verantwortung  des Betreibers. 

Anschluss für Pufferbatterie des Absolut-
wertspeichers der Achse 2

Anschluss für den Bremswiderstand, der dann zu 
installieren ist, wenn der eingebaute Bremswiderstand 
allein nicht über genügend Leistung bei hoher Be- 
schleunigung/hoher Belastung verfügt. 
Ob ein externer Bremswiderstand notwendig ist oder 
nicht, hängt sowohl von der Achskonfiguration als auch 
vom jeweiligen Einsatzfall ab.

Anschluss für Pufferbatterie zur Speicherung absoluter 
Daten, wenn die Achse mit einem absoluten Enkoder 
ausgerüstet ist. Die sichere Installation der Batterie liegt 
in der Verantwortung des Betreibers. 



ASEL Steuerung
Schlitten-

Typ

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Integrierte
Steuerung

575 ASEL

SEL-T/TD CB-SEL-SJS002

110.0

46.9

66.6

21
8.

3

89.6
39.0

PS
EL

 
SC

ON
 

AC
ON

 
ER

C2
 

  
PC

ON
 

XS
EL

 
SS

EL
AS

EL

ASEL

Eigenschaften 

Handprogrammiergerät

PC-Software (nur Windows)

Handprogrammiergerät zur Eingabe von 
Programmen/Positionen, Testabläufe, 
Überwachung und viele Funktionen mehr. 

Modell 

Konfiguration 

Eigenschaften Softwareprogramm für Inbetriebnahme zur Eingabe von Programmen/Positionen, Test-
abläufen, Überwachung und viele Funktionen mehr. Die Funktionen der Fehlersuche sind 
erweitert worden, um die Inbetriebnahmezeit zu verringern. 

Modell 

Konfiguration 

IA-101-X-MW-JS (mit RS232C-Kabel + Stecker-Adapterkabel)
IA-101-X-MW (mit RS232C-Kabel) 

Spezifikationen 

Freigabeschalter, 3-stufig

Display

Umgebungstemperatur, Feuchtigkeit

Schutzklasse

Gewicht, Kabellänge

 

Parameter 

5m 

 

 

Stecker-
Adapterkabel
CB-SEL-SJS002 

0.2m 

0.2 m 

Stecker-Adapterkabel:
CB-SEL-SJS002 

 
PC-Software 

RS232C-Kabel
CB-ST-E1MW050-EB 

Modell 

Konfiguration 

IA-101-X-USBS (mit USB-Kabel) 

1m 

Verwendete Steuerung
ASEL-CS 

Blindstecker
DP-4S 

PC-Software
USB-Kabel
CB-SEL-USB010 

Die ASEL-Steuerung arbeitet mit der 
Version 7.0.0.0 oder höher

 
 

HINWEIS

Modell Bezeichnung

Zubehör

Panel
Display zur Lokalisierung von der Steuerung aus-
gegebener Fehler und Anzeige der momentan 
laufenden Programm-Nummer.
PU-1(Kabellänge 3 m)

ø3.2 17

11
4

43

Die Batterie versorgt den Speicher der 
Absolutdaten, wenn die Achse in Betrieb ist.
Diese wird auch als Stützbatterie für den System-
datenspeicher eingesetzt (Backup-Funktion).

AB-5

Pufferbatterie für Absolutdaten Stützbatterie des Systemspeichers
Beschreibung Wenn Ihr Programm globale Marker benutzt

bleiben durch diese Batterie die Daten erhalten
nach Abschalten der Stromversorgung. 

  
 Modell

Beschreibung

Modell

Beschreibung

Modell
AB-5-CS (mit Gehäuse)
AB-5 (nur Batterie)

Optionen

353    ASEL

Steuerung

SEL–T–JS

SEL–T

SEL–TD–JS

SEL–TD

SEL–T/TD: 5 m

Standard-Ausführung 
mit Adapterkabel

Standard-Ausführung
ANSI-Totmannschalter-Ausführung
mit Adapterkabel

ANSI-Totmannschalter-Ausführung

SEL-T SEL-TD

LCD mit 20 Zeichen x 4 Zeilen

0~40°C, 10-90% relative Feuchtigkeit

IP54

ca. 400 g ohne Kabel, 5 m
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• Wandhalterung
   HK-1

• Tragriemen
   STR-1



ASEL Steuerung

Miniatur

Miniatur

Miniatur

Standard

Standard

Integrierte
Steuerung

Standard

Integrierte
Steuerung

PSEP
/ASEP

PMEC
/AMEC

ROBO
NET

ERC2

PCON

ACON

SCON

PSEL

ASEL

SSEL

XSEL

Schlitten-
Typ

Stangen-
Typ

Tischschlitten-/
Arm-/Flach-Typ

Greifer/
Drehachse

Mikro-Schlitten/
Mikro-Zylinder

Reinraum-
Typ

Wasserge-
schützter Typ

Steuerungen

Schrittmotor
(24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Servomotor
(230 VAC)

Linearmotor
(24 VDC)

ASEL 576

PSEL 
SCON 

ACON 
ERC2 

PCON 
XSEL 

SSEL 
ASEL 

ASEL     Steuerung

1A
1B
2A
2B
3A
3B
4A
4B
5A
5B
6A
6B
7A
7B
8A
8B
9A

9B
10A
10B
11A
11B
12A
12B
13A
13B
14A
14B
15A
15B
16A
16B
17A
17B

 

1B 1A

17B 17A

2 m

Flachbandkabel AWG28 (34 Adern)

Kein Stecker

Modell CB-DS-PIO
E/A-Flachbandkabel

DP–4SModell

PHDR-18VR
XMP-18V

Seriell Roboter StandardABZ

 
 

1

9 18

10

20

18

2 1

17

L

A+
A-
B+
B-
-
-

LS+
-

FG
Z+
Z-
-

VPS
5V

GND
LS-
BK-
BK+

LS+
LS-
BK+
BK-
A+
A-
B+
B-
Z+
Z-
-

VPS
5V

GND
-
-
-

FG

-
-
-
-
-
-

LS+
-

FG
SD+
SD-

BAT+
BAT-
VCC
GND
LS-
BK-
BK+

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11
12
13
14
15
16
17
18

18
17
16
15
14
13
12
11
10
9
8
7
6
5
4
3
2
1

Modell CB-ACS-PA  / CB-ACS-PA  -RB 

Enkoderkabel / Enkoder-Roboterkabel
* Das Standard-Enkoderkabel ist ein normales Kabel.

Das Roboterkabel wird optional geliefert. 

AWG22
(gecrimpt)

U 1 1
2
3

V
W

2 V
U AWG22

(gecrimpt)

DF1E-3S-2.5C SLP-03V
1
3 3

1

L

Signal
Rot

Weiss
Schwarz

Signal

Steuerungsseitig Achsenseitig

Modell CB-ACS-MA
Motorkabel

* Der Standard-Motorkabel ist ein Roboterkabel.

ASEL    354

3 W

Gateway 
Steuerungs- 

m
odelle 

Ersatzteile
Bei Bedarf an Kabeln für den Austausch von Originalkabeln etc. siehe die weiter unten aufgeführten Modellbezeichnungen.

Blindstecker
Wenn die Steuerung ASEL über ein USB-Kabel 
mit einem PC verbunden ist, wird dieser Stecker 
am HPG-Stecker zum Überbrücken der Freigabe 
installiert. (Der Stecker wird mit der PC-Software 
IA-101-X-USBS geliefert.) 

Dieses Kabel wird zum Anschluss der Steuerung über 
einen USB-Port an einen PC benötigt. 
Wenn die Steuerung keinen USB-Port (XSEL) besitzt, 
wird ein RS232C-Kabel mit einem USB-Kabel über einen 
USB-Konverter verbunden und das USB-Kabel an den 
USB-Port des PCs angeschlossen. 
(Siehe PC-Software IA-101-X-USBMW.) 

USB-Kabel Adapter-Kabel

CB-SEL-USB030 (Kabellänge 3 m)

Dieses Stecker-Adapterkabel wird zum Anschluss 
eines 25-poligen D-sub-Steckers des Handprogram-
miergeräts oder der PC-Software an den HPG-Stecker 
(schmal) der Steuerung ASEL verwendet. 

CB-SEL-SJS002 (Kabellänge 0,2 m)

Eigenschaften Eigenschaften

Modell

Eigenschaften

Modell

Optionen

*   spezifiziert die Kabellänge (L). Längen 
   bis zu 20 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

*   spezifiziert die Kabellänge (L). Längen 
    bis zu 20 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

*   spezifiziert die Kabellänge (L). Längen 
    bis zu 10 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

Steuerungsseitig Achsenseitig

Steuerungsseitig Achsenseitig

(press-
geschweißt)

Flachband-
kabel

QuerschnittFarbeNr.

(press-
geschweißt)

Flachband-
kabel

QuerschnittFarbeNr.
Braun-1
Rot-1

Orange-1
Gelb-1
Grün-1
Blau-1

Violett-1
Grau-1
Weiss-1
Schwarz-1
Braun-2
Rot-2

Orange-2
Gelb-2
Grün-2 
Blau-2

Violett-2

QuerschnittFarbeNr.Querschnitt Farbe Nr.
Rot

Weiss
Schwarz

Erdleiter + Kabel mit geflochtener Abschirmung

Blau
Orange
Grün
Braun
Grau
Rot

Schwarz
Gelb
Rosa

Violett
Weiss

Blau/Rot
Orange/Weiss
Grün/Weiss

–
–
–

geschirmt

Weiss/Violett
Weiss/Grau

Gelb
Blau

Weiss/Blau
Weiss/Gelb
Weiss/Rot

Weiss/Schw.
Orange
Grün

Violett
Grau
Rot

Schwarz
–
–
–

geschirmt

Signal
(ABZ)Roboter Standard

Nr.

Signal Kabelfarbe
Kabelfarbe Nr.

Grau
Gelb

Schwarz
Gelb

–
–

Blau
–

geschirmt
Rosa

Violett
Weiss

Blau/Rot
Orange/Weiss
Grün/Weiss

Orange
Braun
Grün

Weiss/Blau
Weiss/Gelb
Weiss/Rot

Weiss/Schw.
–
–

Weiss/Violett
–

geschirmt
Orange
Grün

Violett
Grau
Rot

Schwarz
Weiss/Grau

Blau
Gelb

Modell 

Motor-Enkoderkabel für RCA2/RCL

 
*   spezifiziert die Kabellänge (L). Längen 
    bis zu 20 m sind möglich. Beispiel) 080 = 8 m

Absolut-Einheit/ 
Touch-Panel 

 CB-ACS-MPA

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r ≥ 50 mm
* Einsatz mit Kabelkette verlangt ein Roboterkabel.

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r ≥ 50 mm

Bei sich bewegendem Kabel: Biegeradius r ≥ 84 mm

L

(1
0)

(ø
12

)

(1
8)

(8)

(12)

(23)

(8)

(5)

(3
0)

(18)

Grau-2 
Weiss-2
Schwarz-2
Braun-3
Rot-3

Orange-3
Gelb-3
Grün-3 
Blau-3

Violett-3
Grau-3 
Weiss-3
Schwarz-3
Braun-4
Rot-4

Orange-4
Gelb-4

U 
V
W

1
2
3

A1
B1 
A2 
B2 
A3 
B3 
A4 
B4 
A5 
B5 
A6 
B6 
A7 
B7 
A8 
B8 
A9 
B9 
A10 
B10 
A11 
B11

U
V
W
NC
NC
NC
BK+
BK-
LS+
LS-
A+
A-
B+
B-
Z+
Z-

/ PS
VCC
GND
NC
FG

/ PS
VCC
GND
NC
FG

Signal Nr. Nr. Signal

BK+
BK-
LS+
LS-
A+
A-

B+
B-
Z+
Z-
- -

16 
15 
18 
17 
14 
13 
12 
11 
10 
9 
8 
7 
6 
5 
4 
1

(Kabelfarbe)

Rot

Gelb

Schwarz

Gelb (Rot•)
Gelb (Blau•)

Pfirsich (Rot•)
Pfirsich (Blau•)

Weiß (Rot•)
Weiß (Blau•)

Orange (Rot•)
Orange (Blau•)

Grau (Rot•)
Grau (Blau•)

Orange (Rot•Linie)
Orange (Blau•Linie)

Grau (Rot•Linie)
Grau (Blau•Linie)

Abschirmung



IAI Industrieroboter GmbH
Ober der Röth 4

D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland

Tel.:+49-6196-8895-0
Fax:+49-6196-8895-24

E-Mail:  info@IAI-GmbH.de
Internet:  http://www.IAI-GmbH.de

IAI America Inc.
2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A
Tel.: +1-310-891-6015    Fax: +1-310-891-0815

IAI CORPORATION
645-1 Shimizu Hirose, Shizuoka 424-0102, Japan
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Änderungen als Folge des technischen
Fortschritts vorbehalten
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