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LINEAREINHEITEN

ERC2-Serie 600.2
RCP2/RCP3-Serie 600.7
EC-Serie 600.17

Die neue Zylindergeneration der RoboCylinder verknlpft leichte Bedienung mit hoher
Funktionalitdt unter Energieeinspar-Gesichtspunkten zu erschwinglichen Preisen.

IAl bietet ein breites Spektrum von RoboCylindern mit Passenden Funktionen an,
die den Anforderungen lhres Systemdesigns entsprechen.

Mehrachslésungen im Bereich der RoboCylinder, runden das Programm ab!
Eine unkomplizierte, kostengtlinstige Losung, genau auf den jeweiligen Bedarf zugeschnitten.

Industrieroboter GmbH

Testen Sie unsere fachliche Kompetenz und treten Sie mit uns in Kontakt!

Gerne legen wir das passende System fiir Sie aus!

Uberzeugen Sie sich selbst von der Produktvielfalt der RoboCylinder.

Sichern Sie sich ebenfalls Informationen zu weiteren Produkt-Serien von IAl!

Reinraum-Achsen, Spritzwassergeschiitzte-Achsen, Hochgeschwindigkeits-Achsen,.....

Druckfehler vorbehalten Ausgabe April 2025

Tel: 02252/85 552-0 600 1 www.geva.at
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Lineareinheiten ERC2-Serie

Modell Beschreibung
ERC2 - Serie

' Eigenschaften:

Industrieroboter GmbH

* Integrierte Steuerung

* 24 V Schrittmotor

» Kugelumlaufspindel

« Schlittenausfiihrung mit Hiben bis 600mm, Zuladungen
bis 20kg und Geschwindigkeiten bis 600mm/s

 Schubstangenausfiihrung mit Hilben bis 300mm, Zuladung
bis 55kg und Geschwindigkeiten bis 600mm/s

* Bis 16 Positionen digital ansteuerbar

» Serielle Kommunikation bis 64 Positionen
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Ausfiihrungen

Schlittenausfuhrung
ERC2-SA6C
ERC2-SA7C

Schubstangenausfihrung
ERC2-RA6C
ERC2-RA7C

Schubstangenausfiihrung mit Einzelfihrung
ERC2-RGS6C
ERC2-RGS7C

Schubstangenausfihrung mit Doppelfihrung
ERC2-RGD6C
ERC2-RGD7C

Preise auf Anfrage!

Tel: 02252/85 552-0 6002 www.geva.at



Lineareinheiten ERC2-Serie

Modell Beschreibung

ERC2-SA6C-I-PM
Schlittenausfiuhrung

rc2-sa6c--Pm <[ |- ] |- ||

Edtiferobotel GumbH 12mm  50mm NP:NPN-Type N:Kein Kabel ~ B:Bremse
6mm bis PN:PNP-Type S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
% 3mm 600mm  SE:SEA-Type P:lm
— M:5m
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50 ~ 600mm 600mm
12 ~6 ~1,5 12 600 515
6 12 ~3 6 300 255
3 12 ~6 50 - 600 3 150 125
mm/s
14 ; % _
12 Vertical 20 Horizontal
=10 525
o =
3
=8 g
g gl Lead S15f-Lead 3 Lead 6 —
8 - IG._ 12
T 43— ‘leads (2 3 i [Lead/12
= ol15 Lead 12 >3 & : > * ]
2 —— . \ 2
O 700 20 30 400 500 60 700 0 100 200 300 40 500 60 700
Speed (mm/sec) Speed (mm'sec)
Schlittenausfiuhrung
ERC2-SA7C-1-PM - | |- |- |- |-
16mm 50mm NP:NPN-Type N:Kein Kabel B:Bremse
industrieroboter GmbH 8mm bis PN:PNP-Type S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
4mm 600mm SE:SEA-Type P:1m
//’. M:5m
e
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal | Vertikal Hub (mm) Steigung 50 ~ 600mm
16 ~10 ~2,5 16 450 bzw. 400
8 ~20 ~5 8 250
4 20 ~10 50 - 600 4 125
mm/s
14 35 T T
12 Vertical 30 - Horizontal
5., Lead|4 B |
210 £25
z 20 Lead |4 |
H %15 Lead 8
5 o
S8 3 Lead 16
4 510 l
2 I N
o 35 [t
0 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mmisec) Speed (mmisec)
Tel: 02252/85 552-0 600.3
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Lineareinheiten

Beschreibung

ERC2-Serie

ERC2-RA6C-I-PM
Schubstangenausfihrung

ERC2-RAGC-I-PM - | |- ]

12mm S0mm MP:MNPN-Type M:Kein Kabel E:Bremse
Indistrierobotsl GmbH Emm bis PMN:PMP-Type 5:3m NW:Umgekehrte Referenzposition
Imm 300 mim SE:SEA-Type P:lm FT: Montagefull
M:Em
pes
/ Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50~ 250mm| 300mm
12 ~25 ~4,5 12 600 500
6 ~40 ~12 6 300 255
3 40 ~18 50 - 300 3 150 125
mm/s
% _ 70
% Vemca} 60 ~ Horizontal
X 3 50—
i?ﬁ]éeada éu‘ Leads . L
g 15:\ g % Lead6 |
o Lead 6 SVIB
210 t t 1 t T 20 ! i |
3 54,5 N Lead 12 3 i \ 712 Leaq 12|
) T—AE_S_\ 05 0 25
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mm/sec) Speed (mmisec)
ERC2-RA7C-I-PM
Schubstangenausfihrung
ERCZ-RATC-I-PM - | |- [-] |- | -]
1smm samm MP:MPN-Type MN:Keln Kz bel B:Bremse
Industrieroboter GmbH Emm bis PM:PHP-Type =3m MM:UmMgeke hrte Refere nzpasitian
4mm 300mm SE:SEA-Type P:lm FT: Mantagefulk
/ -
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50~ 300mm
16 ~40 ~5 16 450 bzw. 400
8 ~50 ~17,5 8 250
4 55 ~25 50 - 300 4 125
mm/s
35 ’ 70
0 | Vertical 60,,5L 234 Horizontal
. . Lead 4 5:” 50 L Lead 8
z 20078 g4
g 15 § 0
o Lead 8 24
'§ 10 g 0
- 5 Lead 16 - 10 | !
0 2 N1 05 0 35 2
00 200 50 40 0 60 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mmisec) Speed (mmisec)

600.4
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Lineareinheiten ERC2-Serie

Modell Beschreibung

ERC2-RGS6C-I-PM
Schubstangenausfihrung mit Einzelfuhrung

ERC2-RGS6C-1-PM - | | - |- |- |-

12mm 50mm NP:NPN-Type N:Kein Kabel B:Bremse
Industrieroboter GmbH 6mm bis PN:PNP-Type S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
X 3mm 300mm SE:SEA-Type P:1m FT: MontagefuR®
I//ﬁ f> M:5m
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50~ 250mm 300mm
12 ~25 ~4,5 12 600 500
6 ~40 ~12 6 300 255
3 40 ~18 50 - 300 3 150 125
mm/s
% 70
% Vertical oo &0 L | Horizontal
=25 =50 l l }
g 270 Lead3 Lead
E-?O £40 !
ds £ 40| Lead|12
o o
§ 10 §20
- -
5 juil 10 {
0 : 0 | 25
0 100 2200 300 400 50 600 700 0 10 200 300 400 500 600 700
Speed (mm/sec) Speed (mm'sec)
Schubstangenausfihrung mit Einzelfuhrung
ERC2-RGS7C-I-PM - | |- | -1 | -1 |-
16mm 50mm NP:NPN-Type N:Kein Kabel B:Bremse
kidustiterohotsh.chniit 8mm bis PN:PNP-Type S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
4mm 300mm SE:SEA-Type P:1m FT: MontagefuR
=
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm)| Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50 ~ 300mm
16 ~40 ~5 16 450 bzw. 400
8 ~50 ~17,5 8 250 bzw. 200
4 55 ~25 50 - 300 4 125
mm/s
35 70
30 g | Vertical ! . sokeadd | Horizontal |
Lead|4 o \
=25 T 1 350 T T
2 ~ [
;320 1 ‘).;40 ‘
MEANTT i |
(4] ea
210 h §20 t
3 10
5 Lead 16 — 1
0 | 05 0 - £
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mmisec) Speed (mm/sec)
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Lineareinheiten ERC2-Serie

Modell Beschreibung

ERC2-RGD6C-I-PM
Schubstangenausfiuhrung mit Doppelfihrung

ERC2-RGD6C-I-PM - | |- - |- |-

12mm 50mm NP:NPN-Type N:Kein Kabel B:Bremse
industrierobotal: GribH 6mm bis PN:PNP-Type S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
3mm 300mm SE:SEA-Type P:1m FT: Montageful®
I 9 M:5m
..‘.h =
i
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50~ 250mm| 300mm
12 ~25 ~4,5 12 600 500
6 ~40 ~12 6 300 255
3 40 ~18 50 - 300 3 150 125
mm/s
35, 70
30 Vertical 60 Horizontal
. + =50 ! 1 !
3| Leadls 27| Lead3 Lead6
220118 £40 !
Q 8
§15 330 9Lead_12
o
210 B2
S 5
5 Lead 12 t 10 !
0 25 05 " 25
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mmsec) Speed (mm/sec)
Schubstangenausfihrung mit Doppelfihrung
ERC2-RGD7C-I-PM - | |- |- |- |-
16mm 50mm NP:NPN-Type N:Kein Kabel B:Bremse
Industrieroboter GmbH 8mm bis PN:PNP-Type S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
4mm 300mm SE:SEA-Type P:1m FT: MontagefuR
B M:5m
9
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50 ~ 300mm
16 ~40 ~5 16 450 bzw. 400
8 ~50 ~17,5 8 250 bzw. 200
4 55 ~25 50 - 300 4 125
mm/s
35 T T 70
| Vertical eol.keadd | Horizontal
o8 Lead 4 | =80
3 ‘ 5; Lead 8
20 40 4 n
1
g15 3 30
3]
310 320
3
5 10 !
0 0 . 2
700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mmisec) Speed (mm/sec)
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Lineareinheiten RCP2/RCP3-Serie

Modell Beschreibung

RCP2/RCPS - Serie

Eigenschaften:
' * 24V Schrittmotor
mbremtonts Qe B Kugelumlaufspindel/ Riemenantrieb

« Schlittenausfiihrung mit Hiben bis 1200mm, Zuladungen bis 55kg
und Geschwindigkeiten bis 1500 mm/s

» Schubstangenausfiihrung mit Hiiben bis 300mm, Zuladung bis 300kg
und Geschwindigkeiten bis 458mm/s

« Steuerung PCON/PSEL (optional), programmierbare Steuerung fur

Einzelachse oder Doppelachse bis 1500 Positionen

Horizontal
load capacity

Vertical
load capacity

Load capacity (kg)

"0 i w0 30 @0 50 @

N ]
Maximum speed (mm/sec) Maximum speed (mm/sec)

Aupenansicht l

ir

|

Steuerungstype

Positionssteuerung

3-Punkt-Pneumaik

Pulstreiber

Serielle

Maodell

PCON-C

PCON-CY

PCON-PL/PO

PCON-SE

PSEL-C

Anzahl der Positionen

bis 2u 512

3

)

64

1500

Ausfiihrungen

Schlittenausfuhrung mit Aluminiumrahmen

RCP3 RCP2-SA5C /
RCP2-SA6C -
RCP2-SA7C

Schlittenausfihrung mit Stahlrahmen
RCP2-SS7C
RCP2-SS8C

Schlittenausfuhrung Hochgeschwindigk >
RCP2-HS8C /

Schlittenausfuhrung (Zahnriemen)
RCP2-BA6/BA6U
RCP2-BA7/BA7U

Schubstangenausfihrung
RCP2-RA2C

RCP2-RA3C

RCP2-RA4C

RCP2-RA6C

RCP2-RA10C

Schubstangenausfiihrung mit Einzelfiihrung / >
RCP2-RGS4C _l /ﬁf}

RCP2-RGS6C “

Schubstangenausfihrung mit Doppelfuhrung
RCP2-RGD3C
RCP2-RGD4C
RCP2-RGD6C

Schlittenausfiihrung >
RCP3-SA3C
RCP3-SA4C
RCP3-SA5C
RCP3-SA6C
Tischausfiuhrung ~
RCP3-TA5C
RCP3-TA6C
RCP3-TA7C

Ausfihrungen
RCP3

Preise auf Anfrage!

600.7
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Lineareinheiten

Beschreibung

RCP2-Serie

RCP2-SA5C

Schlittenausfihrung mit Aluminiumrahmen

RCP2-sASC-[ |- a2p -] | - |- P -] | -
I: Inkrementel 12mm 50mm N:Kein Kabel BE: Bremse Kabelabgangam Ende
thatlstrierobotet Grnbl A: Absolut 6mm bis S:3m BL: Bremse Kabelabganglinks
< 3mm 500mm P:1m BR: Bremse Kabelabgangrechts
/ M:5m NM:Umgekehrte Referenzposition
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) [ Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50 ~ 500mm
12 ~4 1 12 600
6 8 2,5 6 300
3 8 4,5 50 - 500 3 150
mm/s
14 - - 35 | |
12| Vertical 30| Horizontal
4 =
g Lead[3 g“
% 4—ﬂ—‘fead6 %1" Lead3 Lead 6
- Lead 2 2 ; 5 Lead:WE :
%5 200 300 400 500 600 7 %5 00 300 & 00 7

Speed (mm/sec) Speed (mmisec)

RCP2-SA6C
Schlittenausfuhrung mit Aluminiumrahmen

wcezsase - aze -[J-[J-p2 -]
I: Inkrementel 12mm 50mm N:Kein Kabel BE: Bremse Kabelabgangam Ende
Enciatierobotas GmbH A: Absolut 6mm bis S:3m BL: Bremse Kabelabganglinks
3mm 600mm P:1m BR: Bremse Kabelabgangrechts
- M:5m NM:Umgekehrte Referenzposition
/
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50~ 550mm 600mm
12 6 1,5 12 600 540
6 12 3 6 300 270
3 12 6 50 - 600 3 150 135
mm/s
14 T T T T
12] Vertical 30| Horizontal
50 2
s Lead|3 ;20
F 151 Lead 3 Lead 6
s \ Leads S 12
343 \ g
3, TeadT 3 Lead 12 6
o1 1 )
100 20K 300 400 500 600 700 [ 100 200 300 400 500 600 700

Speed (mm/sec)

Speed (mm/sec)

RCP2-SA7C

Schlittenausfihrung mit Aluminiumrahmen

RCP2-sA7C-[ |- s6P -] |- |- P2 -] |-
I: Inkrementel 16mm 50mm N:Kein Kabel BE: Bremse Kabelabgangam Ende
Industrieroboter GmbH A: Absolut 8mm bis S:3m BL: Bremse Kabelabganglinks
4amm 800mm P:1m BR: Bremse Kabelabgangrechts
o M:5m NM:Umgekehrte Referenzposition
/
- Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50 ~ 700mm 800mm
16 ~35 ~5 16 533 480
8 ~40 ~10 8 266 240
4 40 ~15 50 - 800 4 133 120
mm/s
35 T T T T
30 Vertical 60 Horizontal
25 =
2?20 gso Lead|4 | oad s‘
§<= Lead|4 i N\
3 N\ S N —|Leadie
g0 Lead 8 g2 AN
] Lead 16 10
o ] - 0.5 o 7
Ll 200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700

Tel: 02252/85 552-0

Speed (mm/sec)

600

Speed (mmisec)
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Lineareinheiten

Beschreibung

RCP2-Serie

RCP2-SS7C
Schlittenausfihrung mit Stahlrahmen

Repzss7c- [ J-ae [ ]-[]-p1 - |- |
I: Inkrementel 12mm 100mm N:Kein Kabel B:Bremse
A: Absolut 6mm bis S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
Industrieroboter GmbH
3mm 600mm P:1m
M:5m
== Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm)| Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 100 ~ 500mm 600mm
12 ~30 ~4 12 600 470
6 ~30 ~8 6 300 230
3 ~30 ~12 100 - 600 3 150 115
mm/s
14 35
" \‘Jerlical‘ Lead|3 Horizontal
Leadd * \ ‘\\ |
=10 ‘ EL \ \ Lead 6
z8 ~ ] "3
S \ Lead 6 g* \
g ! ~
% \ \\\ %10 Qad 12
g, ~ | lead12 S S~—t
1
00 100 200 300 400 500 600 700 O0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mm/sec) Speed (mm/sec)
RCP2-SS8C
Schlittenausfihrung mit Stahlrahmen
repzsssc- [ ]-sep [ ][ ]-p1 - |- |
I: Inkrementel 20mm 100mm N:Kein Kabel B: Bremse
lnchistiterobotet: Gmbl A: Absolut 10mm bis S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
S5mm 1000mm P:1m
/ e
Maximale Zuladung (kg) Hub| 100~
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 800mm | 900mm | 1000
20 ~40 ~5 20 666/600 | 625/600| 515
10 ~50 ~12 10 333/300 | 310/300| 255
5 ~55 ~20 100 - 1000 5 165/150 | 155/150( 125
mm/s
:: — \)’e rlical‘ o Le:gS H rizcntrl
eal
52 | E — Lead 10
o) B \
S Lead 10 ] \
B 3
;1 . %M \\ \\__ Lead|20
g eax 2 [~
= | 10|
) oo = o5 ! .
100200 300 400 500 600 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mm/sec) Speed (mm/sec)
RCP2-HS8C
Schlittenausfihrung mit Stahlrahmen Hochgeschwindigkeit
RCP2-Hs8C-[ |- 86P - 30mm -] |- P2 -] |-
I: Inkrementel 100mm N:Kein Kabel B: Bremse
industrierobotsl GmbH A: Absolut bis S:3m NM:Umgekehrte Referenzposition
1000mm P:1m
M:5m
= Maximale Zuladung (kg) Hub| 100~
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 800mm | 900mm | 1000
1000/ | 800/
30 ~20 ~3 100 - 1000 20 1200/ 750 750 750
mm/s
7 3% -
5 Vertical 20 Horizontal
| -
3 5 ‘ 5%
z 4 T £
g . 10.2G gm
% ) ~ gm 12_Acceleration 0.5G Acceleration 0.3G
L 3, S~
0 0 =
0 100 200 300 400 500 600 700 80 g 200 400 B0  BOO 1000 1200 1400
Speed (mm/sec)

Tel: 02252/85 552-0

Speed (mm/sec)
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Lineareinheiten

RCP2-Serie

Modell Beschreibung

RCP2-BA6/RCP2-BA6GU
Schlittenfihrung mit Zahnriemen

RCP2-BA6- [ |- 42P - 54mm -| |- p1 - | -
oder I: Inkrementel 50mm N:Kein Kabel NM:Umgekehrte Referenzposition
RCP2-BA6U- A: Absolut bis S:3m
Industrieroboter GmbH
1000mm P:1m
f”g M:5m
/ —
/ Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50 ~ 1000mm
54 ~4 0 50-1000 54 1000
mm/s
7 T T
6 Herizontal
% 5 Acceleration 0.5G
z4
g3
B2
T
20 w0 w2 1m0 17
Speed (mm/sec)
Schlittenausfihrung mit Zahnriemen
RCP2-BA7- [ |- 42P - 54mm -] |- P2 - | -
oder I: Inkrementel 600mm N:Kein Kabel NM:Umgekehrte Referenzposition
Industrieroboter GmbH — RCP2-BA67U A: Absolut bis S:3m
f’; 1200mm P:1m
{? — MiSm
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm)| Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 600-1200mm
54 ~8 0 600-1200 54 1200
) o mm/s
14 T T
12 Horizontal
10 " iy
= o Acceleration 0.5G
86
T4
- 2
00 250 500 750 1000 1250 1500 1750
Speed (mm/sec)
Schubstangenausfihrung
RCP2-RA2C-[ |- 20P - 1mm -] |- P1 - |-
I: Inkrementel 25mm N:Kein Kabel FL: Flansch
A: Absolut bis S:3m FT: MontagefuRR
Industrieroboter GmbH 100mm P:im
> M:5m
=
,&‘) - Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 25-100
1 7 2,5 25-100 1 25
mm/s
35 T T " T T
| Vertical 12 Horizontal
. Lead, 1 o
‘;fa Lead 1
R
2
0 5 7 7 3 3 5 0 5 ] i 2 2 5
Speed (mmisec) Speed (Mvsec)

Tel: 02252/85 552-0
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Lineareinheiten

Beschreibung

RCP2-Serie

RCP2-RA3C
Schubstangenausfihrung

RCP2-RA3C-[ |- 28p - | |- P1 - |-
I: Inkrementel S5mm 50mm N:Kein Kabel FL: Flansch
Indusirieroboter GmbH A: Absolut 2,5mm bis S:3m FT: Montageful®
2 200mm P:1m NM: Umgekehrte Referenzposition
’ l.;—a”" M:5m
N Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 25-100
5 ~15 ~6 5 187
2,5 ~30 ~10 50-200 2,5 114
mm/s
" T 5 T
12 Vertical 3 Lead 25 Horizontal
Lead 25
3 ol |
és ﬂ\ Leadls § s “\
%i N Em N Lead|5
: 1 : NG
EEEEEE T T R )
Spead (mm/se) Spesd (mmissc)
Schubstangenausfihrung
RCP2-RA4C-[ |- 42p - - |- P2 - | -
I: Inkrementel 10mm 50mm N:Kein Kabel FL: Flansch
industrieroboter GrmbH A: Absolut 5mm bis S:3m FT: MontagefulR
2,5mm 300mm P:1m NM: Umgekehrte Referenzposition
= M:5m B: Bremse
=
Q‘ — Maximale Zuladung (kg) Hub
- Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-200 250 300
10 ~25 ~4,5 10 458 458 350
5 ~40 ~12 5 250 237 175
2,5 40 ~19 50-300 2,5 125/114 | 118/114| 87
mm/s
bl ‘ T T 0 | T T
8% Vertical 0 Horizontal
5 Lead 2.5 - |
22 \ < | lead25 |
§g g Lead(5
8 \Nead® S x
KM eSS Lead 10 3 \ Lead|10
. 25 —L 5 . 5
100 200 300 400 500 6 700 0 100 200 300 400 500 600 700
Speed (mmysec) Speed (mm/sec)
RCP2-RA6C
Schubstangenausfihrun
RCP2-RAG6C- - 56P - - |- P2 - |-
I: Inkrementel 10mm 50mm N:Kein Kabel FL: Flansch
A: Absolut 8mm bis S:3m FT: Montageful3
Indrietrierobotet- Gmbet 4mm 300mm P:1m NM: Umgekehrte Referenzposition
: M:5m B: Bremse
}‘»,;J Maximale Zuladung (kg) Hub
A, —— Steigung (mm)| Horizontal Vertikal Hub (mm) Steigung 50-300
= 10 ~40 ~5 10 450/400
8 ~50 ~17,5 8 210
4 ~55 ~26 50-300 4 130
mm/s
QEEE Lead 4 ' I I !
2% Vertical 60|=:Lead 4 Horizontal
g 24 £ | Leads
A\ L NEL
S
5y N[ Leads S Lead|10
- QX ead[16 10
0 - 1 o
1 200 300 400 500 8O0 700 3 B
Speed (mmisec) 0 100 200 300 400 500 600 700

Tel: 02252/85 552-0

Spead (mmisec)

600.11
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Lineareinheiten RCP2-Serie

Modell Beschreibung

RCP2-RA10C
Schubstangenausfuhrung
RCP2-RA10C-[ |- 86P - - |- P2 - |-

I: Inkrementel 10mm 50mm N:Kein Kabel FL: Flansch
Industrieroboter GmbH A: Absolut 5mm bis S:3m FT: Montagefu®
2,5mm 300mm P:1m B: Bremse
M:5m
1@»'“‘ Maximale Zuladung (kg) Hub
A - Steigung (mm)| Horizontal Vertikal [Hub (mm) Steigung 50-300
10 ~80 ~80 10 250/167
5 150 ~100 5 125
2,5 300 ~150 50-300 2,5 63
mm/s
1000¢ . 1
F= oagag — Vertica ———— [ pead 25 — - Horzona
# : ;: 150 Leads
g Lead 10 Broojgp— 35 | Lead10 | |
I ey
g : Lead g
. i " 15
] 50 100 150 200 0 50 100 150 200 250 300
‘Speed (mmisec) Speed (mm/sec)
Schubstangenfuhrung mit Einzelfihrung
RCP2-RGS4AC-[ |- a2p - - |- p1 - -
I: Inkrementel 10mm 50mm N:Kein Kabel FT: MontagefuB
Industrieroboter GmbH A: Absolut 5mm bis S:3m NM: Umgekehrte Referenzposition
2,5mm 300mm P:1m B: Bremse
/ M:5m
= j
!"l’ Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm)| Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-200 250 300
10 ~25 ~3,5 10 458 458 350
5 ~40 ~11 5 250 237 175
2,5 40 ~18 50-300 2,5 125/114 | 118/114| 87
mm/s
21 T T 70 T T
o lead25 Vertical 60 ‘ Horizontal
s\ 550 |
2, \ i‘ Lead 2.5
?9—\ ;.;30 - Lead|5
§ 6 \ NLead|5 20 A ¥
é’ 3| \g Lead 10 J1() \ Lead|10
5
0 T 01’5 2§\~T53h'0‘9‘2 80 700 %o 20 0 @0 500 600 700
Speed (mm/sec) Speed (mm/sec)
Schubstangenausfuhrung mit Einzelfiuhrung
RCP2-RGS6C- - 56P - - |- P2 -] |-
I: Inkrementel 16mm 50mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
A: Absolut 8mm bis S:3m FT: Montageful®
Industrieroboter GmbH amm 300mm P:im B: Bremse
/ = M:5m
e :
& Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-300
16 ~40 ~4 16 450/400
8 ~50 ~16 8 210
4 ~55 ~24 50-300 4 130
mm/s
T T 70
24 \Le d 4 Vertical 50 RLead 4 HA‘:)rizum‘E\
2 \ 50
2o\ izw N \Leadls
g, Lead|s %yz T~ Lead|16
L \\ Lead 16 51 0 \
0 Nos N 1 —A o
100 200 300 400 500 800 700 0 100 200 800 400 500 600 700
Speed (mm/sec) Speed (mm/sac)

Tel: 02252/85 552-0 600 12 www.geva.at



Lineareinheiten RCP2-Serie

Modell Beschreibung

RCP2-RGD3C

Schubstangenausfuhrung mit Doppelfuhrung
RCP2-RGD3C-[ |- 28p - - |- P1 -] |-

I: Inkrementel 5mm 50mm N:Kein Kabel FT: MontagefuR
A: Absolut 2,5mm bis S:3m NM: Umgekehrte Referenzposition
Industrieroboter GmbH
200mm P:1m
M:5m
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-200
5 ~15 ~5 5 187
2,5 ~30 ~9 50-200 2,5 114/93
mm/s
4 T T T T
1 Lead 2.5 Vertical Lead 2.5\ Horizontal
Pt ?’ \
<\ 220
2 8
e &
&8 =\ \\
g V Lead|5 - N Lead5
N T~ o ¢ 2
5 1 15 2 250 0 350 5 100 1 200 250 300 350

00
Speed (mm/sec) Speed (mmsec)

RCP2-RGD4C
Schubstangenausfihrung mit Doppelfihrung
RCP2-RGDAC-[ |- 42p - - |- P1 -] |-

I: Inkrementel 10mm 50mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
A: Absolut 5mm bis S:3m FT: Montageful®
Industrieroboter GmbH
2,5mm 300mm P:1m B: Bremse
M:5m
\ Maximale Zuladung (kg) Hub
3 Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-200 250 300
10 ~25 ~3,5 10 458 458 350
5 ~40 ~11 5 250 237 175
2,5 40 ~18 50-300 2,5 125/114 | 118/114| 87
mm/s
21 T T 70
18 Lead 2.5 Vertical 60 Hl:rizcnl‘al
Aws_\ =50 ‘
gw jé*‘m Lead 2.5
g * g Lead|5
§ 2 ‘N Lead|5 ézg = \
£ \ Lead|10 L39S \ Lead|10
0 15 T OB ———— 05 0 5
100 200 300 400 500 600 700 a 100 200 300 400 500 800 700
Speed (mm/sac) Speed (mm/sec)

RCP2-RGD6C
Schubstangenausfihrung mit Doppelfihrung

RCP2-RGD6C-[ |- 56P - - |- P1 -] |-

I: Inkrementel 16mm 50mm N:Kein Kabel FT: Montageful®
Industrieroboter GmbH A: Absolut 8mm bis S:3m NM: Umgekehrte Referenzposition
. 4mm 200mm P:1m B: Bremse
N
- Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-300
16 ~40 ~5 16 450/400
8 ~50 ~17,5 8 210
4 ~55 ~26 50-300 4 130
mm/s
Lead 4 ‘ ' M eada ‘ !
4 o2 Vertical 60 ca Horizontal
‘\ T Lead 8
52 \ 2%
2, Z40
= \ = \35
<] Lead|8 220 Lead |16
g . Lead|16 10
065%1 05 0
0 100 200 300 4 500 600 700 0 1 2 300 4 50 600 7
Spead (mm/sec) Speed (mm/sec)

Tel: 02252/85 552-0 600 13 www.geva.at



Lineareinheiten RCP3-Serie

Beschreibung

RCP3-SA3C
Schlittenausfihrung
RCP3-sa3c- [ |- 28p - - |- p1 - |-

I: Inkrementel 6mm 50mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
Industrieroboter GmbH A: Absolut 4mm bis S:3m B: Bremse
2mm 300mm P:lm
1 \J M:5m
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm)| Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-300
6 1 0,5 6 300
4 2 1 4 200
2 3 1,5 50-300 2 100
mm/s
35 T T 3.5 T T
3 Vertikal gfSteluna 2| porizontal
25 25
=l > =l Steigung 4
= Steigung 2 L =
S15 S15
B | | Steigung 4 B ’ Sleigung 6
~ | | | | steigung 6 ™ | | | | | |
0.5 0.5
o | | | | | | o | I A R
0 50 100 150 200 250 300 950 50 100 150 200 250 800 850
Gieschwindigkeit (mm/s) Goschwindigkoit (mm/e)
Schlittenausfihrung
RCP3-sAac-[ |- 35p - - |- P21 - -
I: Inkrementel 10mm 50mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
A: Absolut Smm bis S:3m B: Bremse
Industrieroboter GmbH 2,5mm 400mm+ P:1m
M:5m

."T

\,f" o
/ Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal [Hub (mm) Steigung 50-400
10 2 ~1 10 500
5 4 1,5 5 250
2,5 6 3 50-400 2,5 125
mm/s
35 7
e PO R o Siuna25 | tal

Steigung 5

, Steigng 5
Steigung 10

Steigung 10|

Zuladung (kg)
N ¢

Zuladung (kg)

g

W0 200 30 W0 50 8
Geschwandigheit (mm's)

100 200 00 400 500 00
Gaschwindigksit (mms)

RCP3-SA5C
Schlittenausfihrung
RCP3-sasc- [ |- 42p - - |- p1 - |-

I: Inkrementel 12mm 50mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
A: Absolut 6mm bis S:3m B:Bremse
Industrieroboter GmbH
3mm 500mm P:lm
1 = M:5m
- -
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-500
12 ~6 ~1 12 600
6 ~8 ~2 6 300
3 10 ~4 50-500 3 150
mm/s
5 T T T 12 , -
4'2 Steiguhg 3 Vertikal 10 Slﬂigulw3 Horizontal
_ a5 . | Steigung 6 |
= E3 |
g>> Steigung 6 S N
2 3 Steigung 12
=15 =
~N ~N |
01 } I } } Steigunig 12 | ‘—
’ | |
0 100 200 300 400 500 600 700 0 100 2 300 400 500 600 700
Geschwindigksit (mm/s) Geschwindigkeit (mmy/s)
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Lineareinheiten RCP3-Serie

Beschreibung

RCP3-SA6C
Schlittenausfihrung
RCP3-sA6C-| |- 42p - - |- p1 - -

I: Inkrementel 12mm 50mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
A: Absolut 6mm bis S:3m B: Bremse
Industrieroboter GmbH
3mm 600mm+ P:1m
M:5m
-
- Maximale Zuladung (kg) Hub
%’ Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 50-550 600
12 ~6 ~1 12 600 540
6 ~8 ~2 6 300 270
3 10 ~4 50-600 3 150 135
mm/s
5 . T
4: Steging 3 Vertikal 1 Steigung 3 Horizontal
35 _ Steigung 6
23 £
25 2 |
5 Steigung 6 5
i 3 Sieigung 12
S 2\ i,
n; Sieigung 12
0 100 200 300 400 N0 60 0 [1] 100 200 300 400 50 60 T0O0
Geschwindigkit (mmis) Geschwindigksit (mmis)
Tischausfuhrung
RCP3-TASC- [ |- 35p - - |- P1 - | -
I: Inkrementel 10mm 25mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
A: Absolut S5mm bis S:3m B: Bremse
Industrieroboter GmbH
2,5mm 100mm P:1m
VILY
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal [Hub (mm) Steigung 25-100
- 10 ~2 ~1 10 465/400
5 ~4 ~1,5 5 250
2,5 ~6 ~3 25-100 2,5 125
mm/s
; i Totigmgs | ‘
4': Vertikal 6| gung,= Horizontal
as| o | s
3 3 Steigung 2.5 ER teigung 5
225 E N
3 2 - 3 |
. | SDTS'EU"Q 5 & | \ Steigung 10
Bl 1'1 | g eigung 10 ]2 \1 5 D
oI ! - -
oL [ 1T T 1 [ | o 05
50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigksit (mm/s)
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Lineareinheiten RCP3-Serie

Beschreibung

RCP3-TA6C
Tischausfuhrung
RCP3-TAGC-[ |- 42p - - |- p1 - |-

I: Inkrementel 12mm 25mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
Industrieroboter GmbH A: Absolut 6mm bis S:3m B: Bremse
3mm 150mm P:lm
M:5m
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 25-150
12 ~4 ~1 12 560/500
6 ~6 ~2 6 300
3 ~8 ~4 25-150 3 150
mm/s
5 i T T
"; Sloigung 3 Vertikal gl Steroung 3 Horizontal
s | /
El g toigung
225 Sleigung 4 i \ Steigung 12
k:} k-
R15 Steigung12 | A O
1 2
L e —— !
foo 200 300 400 500 0 100 a0 400 50 600
‘Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindighsit (mm/s)

RCP3-TA7C
Tischausfuhrung
RCP3-TA7C-[ |- 42p - - |- p1 - | -

I: Inkrementel 12mm 25mm N:Kein Kabel NM: Umgekehrte Referenzposition
A: Absolut 6mm bis S:3m B: Bremse
Industrieroboter GmbH 3mm 200mm P:1m
M:5m
N
Maximale Zuladung (kg) Hub
Steigung (mm) | Horizontal Vertikal |Hub (mm) Steigung 25-200
12 ~6 ~1 12 600/580
6 ~8 ~2 6 300
3 ~10 ~4 25-200 3 150
mm/s

5 12
T T T T
- Sle\guLg 3 Vertikal 10l Steigung 3 Horizontal
L ° L
2 3 E Steigng 6 |
. 6 -
§2 2 Steigung 6 g Steigung 12
B AN E 4
545 \ E |
S 3
05 | | | |Steigurig 12 2 |—
: S S S B R 0 |
0 100 200 300 400 500 600 700 ] 100 200 300 400 500 600 700

Goeschwindigkeit (mm/s) Geschwindigksit (mm/s)
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Linear

Modell

einheiten

EC-Serie

Industrieroboter GmbH

Take it easy

Make it EC

Ihre Vorteile auf einen Blick:
Wartung vergessen
"Flexibilitat gewinnen.
"Lebensdauer verlanaern
"Einfach zu steuern

"Kontrolle sichern
"Effizienz steigern

Position setting Start- und Endpositionen
e— konnen frei definiert werden
T
W
Backward end Forward end
(home end)
0.00| mm 100.00 | mm
Operating COONs D 1. 5 coleration (%) o 5Peed ) Opush Einfaches Einstellen der
(Push forward: Cydefime  1.27s Betriebsbedingungen durch
Backward end — o V: Velocity AVD-SetuP
Forward end) V: Velocity (%) ( N\,
ﬂ A: Acceleration  D: Deceleration
D: Deceleration (%)
Time

Flowvalves

Adjust |
velocity with

air-flow
throttle

Air cylinder

D: Deceleration I‘JE-}

Operating conditions (Push forward: Backward end — Forward end)

[ Push
) o (00 . Speed
A: Acceleration ‘7\] Cycle time 1.27s
-I
* V: Velocity
V: Velocity (%) / \

A: Acceleration

D: Deceleration

* Time

Effizientes und
kontrolliertes Verfahren
durch AVD-Parameter

Die EleCylinder erlauben eine genaue
Einstellung der Beschleunigungs-, Geschwin-
digkeits- und Abbremsparameter in Prozent.
Somit sind EleCylinder herkémmlichen
Luftzylindern im Vorteil.

Time
=)

<EleCylinder>
® Max speed: 700 mm/s

-

® Average speed: 300 mm/s

‘® Acceleration: 1G

® Stroke: 200mm

® Stroke: 200mm

§

Cycle time

0.4 seconds

Cycle time

0.66 seconds

Reduktion der Zykluszeit

Luftzylinder kénnen aufgrund eines StolBes
an den Hubenden nicht mit hoher Ge-
schwindigkeit arbeiten.

Mit unseren EleCylindern erreichen Sie ein
sanftes Starten und Stoppen mit gleichzeitig
hoher Geschwindigkeit.

Spead
mive)

Erhohung der Produktivitdt,
verminderter Arbeitsaufwand

Operating conditions abbreviation: AVD

Acceleration

Vd

pd

2l Time
. &
Air cylinders have EleCylinder
slow startup cycle time
Air cylinder

reduziert

ie
Zykluszeit

AVD

& Das erforderliche Vol reduziert
erhéhte i (T die Ausriistungs-
Anlagenverfiigbarkeit stattung hergestellt werden. kosten
und Produktionskapazitit

(erhéht das Das bendtigte Volumen kann reduziert

Produktionsvolumen) o e i den Arbeits-
produziert werden. EiTRane

Tel: 02252/85 552-0

600.17

www.geva.at






