RCA RoboCylinder

RoboCylinder, Schlitten-Ausfiihrung, Achsbreite 58 mm, 24-V Servomotor,
Kupplungs-Spezifikation

RCA-SA6C

miseiperiiaionn RCA — SA6C-[ - 30 —[1- [ ] - [ - [ - [J
Baureihe — Typ —Enkoder-Typ - Motortyp —  Steigung — Hub — Passende Steuerung — Kabellange —_ Optionen
I: Inkremental 30:Servomotor ~ 20:20 mm 50:50 mm A1: ACON N  :Kein Kabel Optionen siehe
A: Absolut 30W 12:12 mm ASEL P :1m Tabelle unten.
* Absolut-Enkoder-Typ nur 6: 6 mm l RACON S| :3m
bei ASEL-Ansteuerung mdglich. : A3: AMEC M :5m
Ansonsten Modellziffer" " bei 3: 3mm 600:600 mm- ASEP XOO: Spezifizierte Lange
Verwendung einer Absolut-Einheit. (Angabe in 50 mm-Schritten) ROO: Roboterkabel
* Details der Modellspezifikationen siehe Seite I-35 im vorderen Abschnitt.

Boost-Funktion fur Hochstbeschleunigung M Energiesparend

(ausgeschlossen fir Modelle mit 3 mm Steigung)

Technische Referenz

(1) Wenn sich der Hub erhéht, sinkt die maximale Geschwindigkeit, um die kritische
Geschwindigkeit fiir die Kugelumlaufspindel zu vermeiden. Verwenden Sie die
Tabelle fur die Modellspezifikation unten zur Priifung der maximalen Geschwindigkeit
bei dem gew(inschten 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.)

Modellspezifikation

H Steigung und Zuladung H Hub und maximale Geschwindigkeit

otz sm”('\?\;) Sy Hor.“'z'iﬁl??'k3>23':§f§3kg> Langsiet (00 (::?) Steigung - (5o msontan)| () | oy | o
RCA-SA6C- -30-20---- 20 3 0.5 14.5 20 1300 1300 | 1160 | 990
RCA-SAGC- -30-12- a0 | 12 4 1.5 242 (Inifm;_;sﬁem 12 800 760 | 640 | 540
RCA-SA6C-(D]-30-6-[@) 6 6 3 484 6 400 380 | 320 | 270
RCA-SA6C-() -30-3- - 3 12 6 96.8 3 200 190 | 160 | 185

(Einheit: mm/s)

Erklarung der Ziffern Enkoder-Typ Hub Einsetzbare Steuerungen Kabellange Optionen

Kabelldngen

Typ Kabelcode Typ Kabelcode
P(1m) RO1 (1 m) - RO3 (3 m)
Standard S(3m) R04 (4 m) - RO5 (5 m)
M (5 m) Roboterkabel | -R06 (6 m) - R10 (10 m)

X06 (6m) - X10 (10m)
X11 (11m) - X15 (15m)
X16 (16 m) - X20 (20 m)
* Siehe Seite R-39 fur Ersatzkabel.

R11 (11 m) - R15 (15 m)
R16 (16 m) - R20 (20 m)

Speziallangen

Allgemeine Spezifikationen

Name Code Seite Bezeichnung Beschreibung
Mit Bremse B R-25 Antriebssystem Kugelumlaufspindel @10 mm, gerollt C10
o Montagefu3 FT R-29 Wiederholgenauigkeit +0.02 mm (bei Steigung 20: +0.03 mm)
(24 VDC) Boost-Funktion HA R-32 Spiel 0.1 mm oder weniger
Home-Sensor HS R-32 Grundrahmen Material: Aluminium, hell eloxiert
Energiespar-Funktion LA R-32 Zuldss. dynam. Lastmoment (*) [ Ma: 8,9 Nm, Mb: 12,7 Nm, Mc: 18,6 Nm
Umgekehrte Referenzposition NM R-33 Zulass. statisches Lastmoment Ma: 38,3 Nm, Mb: 54,7 Nm, Mc: 81.0 Nm
Schlittenroller-Spezifikation SR R-36 Zulassige Auskragung Bis zu 220 mm
* Die Boost-Funktion kann nicht fiir ein Modell mit Steigung 3 gewahlt werden. Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Energiespar-Funktion gewahlt werden.
* Die Boost-Funktion kann nicht zusammen mit der Schlittenroller-Spezifikation gewéhlt werden.

7 9 RCA-SA6C

(*) Bei einer angenommenen Betriebsleistung von 5000 km.

Richtung des zulassigen Lastmoments

ulassige Auskragung
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RCA RoboCylinder

Abmessungen
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Detailansicht A Langlochs
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Langloch, Tiefe 5

N (24 Bohrungen
vom Rahmenboden ( gen)

\3-D4H7, Tiefe 5 vom Rahmenboden  \ m-M5, Tiefe 8

* Mehrgewicht bei Modellen
mit Bremse: 0,3 kg

[ | Abmessungen und Gewicht pro Hub

Hub 50 100 150 200 250 300 350 | 400 450 500 | 550 600
Ohne Bremse| 306.4 | 356.4 | 406.4 | 456.4 | 506.4 | 556.4 | 606.4 | 656.4 | 706.4 | 756.4 | 806.4 | 856.4
L MitBremse | 345.4 | 395.4 | 445.4 | 495.4 | 545.4 | 595.4 | 645.4 | 695.4 | 745.4 | 795.4 | 845.4 | 895.4
Absolut Ohne Bremse| 321.4 | 371.4 | 421.4 | 471.4 | 521.4 | 571.4 | 621.4 | 671.4 [ 721.4 | 771.4 | 821.4| 871.4
Mit Bremse | 360.4 | 410.4 | 460.4 | 510.4 | 560.4 | 610.4 | 660.4 | 710.4 | 760.4 | 810.4 | 860.4 | 910.4
N 81 131 181 231 281 331 381 | 431 481 531 581 631
P 66 116 166 | 216 266 316 366 | 416 466 516 566 616
*1 SchlieRen Sie das Motor-/Enkoderkabel an. Details der Kabel siehe Seite R-39. R 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
*2 Der Schiitten fahrt bei der Home-Fahrt zum ME. Achten Sie darauf, dass der U 1 > > 3 3 2 2 5 5 6 5 7
Schiitten die umgebenden Teile nicht berthrt.
ME: Mechanischer Endpunkt m 6 8 3 10 10 12 12 14 14 16 16 18
SE: Hub-Endpunkt N
*3 Referenz-Position zur Berechnung des Ma-Moments G () L6 46 08 20 22 2% 2E 26 S0 Si2 Y S

Passende Steuerungen

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

Steuerung Modell Merkmale Max. Anzahl Positionen Stromverbrauch = Referenzseite
& 10 Easy to use RC-Steuerung, 115/230* VAC iehe Seite 481 477
3-Punkt- AMEC-C-3010)-NP-2-2 selbst fir Anfanger geeignet. + geplant siene seite
P tik-
ne#ma ! Gleiche Steuerungsvorgange wie bei
» ASEP-C-301(D-NP-2-0 einem Pneumatik-Zylinder. Bildet 3 Punkte
Einzel- und Doppelwegeventil nach. 287
Staub-/Spriihwasser- Mit einer zusatzlichen separaten
geschitzter 3-Punkt- ASEP-CW-301(D-NP-2-0 Absolut-Einheit ist das Homing auf die
Pneumatik-Typ Referenzposition nicht erforderlich.
Positioniertyp n ACON-C-30I(D-NP-2-0
' Unterstiitzung von bis zu (Standard)
Positioniertyp nach 512 Positionierpunkten. 512 Punkte 1.3 Anom.
’ IcGE -NP-2- 4.4 A max.
Sicherheitskategorie 2 H ACON-CG-3011-NP-2-0
Pu!streibe.nyp mit ?pez. L ACON-PL-30I(D-NP-2-0 ' F’ulstreil:fertyp, delr einen . 24VDC 535
differ. Leitungstreiber differentiellen Leitungstreiber unterstitzt. "
Pulstreibertyp mit Spez. Pulstreibertyp, der einen .
offener Kollektor ACON-PO-30ID-NP-2-0 offenen Kollektor unterstiitzt. (Energiesparend) Servomotor
1.3 Anom. (24 vDC)
Serieller " 2.2 Amax.
KommuniKationstyp l ACON-SE-301(D-N-0-0 Passender serieller Kommunikationstyp. 64 Punkte
Feldbus-
Netzwerktyp m RACON-30D Passender Feldbus-Netzwerktyp. 768 Punkte 503
Programm- ‘ Programmierbarer Typ, der bis zu
ASEL-C-1-30 -NP-2-0 567
steuerungstyp ll 0 2 Achsen steuern kann. DR

* Die ASEL-Typenbezeichnung beruht auf der 1-Achsen-Spezifikation. () bezeichnet den Enkoder-Typ (I: Inkremental / A: Absolut).
(D wird ersetzt durch den Code ,HA" oder ,LA“, wenn die Boost- oder Energiespar-Funktion unterstiitzt wird.
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