56

ROBOT



Auf Basis der bewahrten Profil- und Verbindungstechnologie haben wir ein Linearachsensys-
tem entwickelt, welches an Vielseitigkeit, Stabilitat und Effizienz auch die hochsten Anspriiche
erfiillt.

Ein Linearsystem mit hochster technischer und statischer Prazision, Zeit- und Kosteneinsparung
in Konstruktion und Montage inklusive.

ﬁ Achsen mit System

Er lauft und lauft und lauft....

% Filhrungsbahnen statt Fiihrungssysteme

[E] Linearachsen modular im Aufbau

O Motortypen und Umlenkvarianten

Schutz vor Beschadigung

Zeit gewinnen, Kosten reduzieren
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Das maBgeschneiderte LiInearachsensystem

Lineareinheit 50

Seite 62

Lineareinheit 50
LIL 5010

e
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Lineareinheit 100
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Lineareinheit 100
LIL 1010
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Lineareinheit 50 mit Omega-Antrieb
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Lineareinheit 50
mit Omega Antrieb
LOL 5010

&

Linearachsen Zubehor Ubersicht

Seite 138
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Linearachsen Aufbau

Produkt-Einzelteile

€ Zzahnriemenumlenkung LIN 5411 (Seite 166)

@ Zahnriemen LIL 3008 (Seite 167)

€ Fithrungsbahn LIL 5000 SNN (Seite 169)

@ Wagenplatte LIN 1501 / LIN 2001 (Seite 170)

@ Anschlagset LIN 5191 (Seite 170)

(@ Zahnriemenspanner LIN 3221 (Seite 167)

@ Profil 50x50, 50x100, 50x200 oder 100x100 (ab Seite 74)

€ Abdeckkappe CAP 2521 (Seite 177)

© Laufschuh einfach zentrisch LIN 5001 oder doppelt zentrisch LIN 5011 (Seite 168)

() Laufschuh einfach exzentrisch LIN 5003 oder doppelt exzentrisch LIN 5013 (Seite 168)
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Linearachsen System

Zubehor

€) Energiekette (nach Kundenwunsch)

@ Spannkupplung LIN 5246 (Seite 174)

@ Antriebswelle einfach Set LIN 5253 (Seite 173)

@ Verbindungswelle mit Kupplung COL 5240 (Seite 175)
@ Antriebswelle doppelt Set LIN 5255 (Seite 173)

(® Kupplung LIN 523_ (Seite 172)

@ Motorglocke LIN 5241 (Seite 172)

© Motorflansch (nach Kundenwunsch)

(9] Drehgeber Set LIN 7501 (Seite 174)

() Naherungsschalter LIN 8310
und Schalterhalter LIN 8201 (Seite 171)
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LIL 5010 Lineareinheit 50

Anwendung
Transportieren, Bewegen, Schieben
von Werkstlicken aller Art.
z.B. Verwendung als
¢ Portalachse
e Ubersetzeinheit

Technische Daten / Lieferumfang
Grundprofil 50x100 (PIL 5010)
Standardwagenplatte 200x150 mm
Md max.: 60 Nm (max. Gbertragbares
Antriebsmoment)
Weg/Umdrehung: 200 mm
Wirkdurchmesser: 63,66 mm
Leerlaufmoment: 1 Nm
Positioniergenauigkeit: + 0,2 mm
(ohne Antriebsspiel)
Eigengewicht Laufwagen: 2,66 kg

Zum Einstellen des Exzenters der Achse

bendtigen Sie einen Exzenterschlissel Montagehinweis
LIN 9990 (Seite 167) siehe Seite 195
Abmessungen

Gesamtlénge = Hublénge + 540
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Bestellcode
Bestellcode'

Beschreibung Grundprofil Type Hublange'
Lineareinheit 50 LIL 5010 SNN

1) Bitte ergdnzen Sie den Bestellcode um die Hublange in mm.
Zeichnungen: Mal3e in mm
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LIL 1010 Lineareinheit 100

Anwendung

Transportieren, Bewegen, Schieben
von Werkstiicken aller Art.

z.B. Verwendung als

Portalachse

Ubersetzeinheit

Technische Daten / Lieferumfang
Grundprofil 100x100 (PIL 1010)
Standardwagenplatte 200x200 mm
Md max.: 60 Nm (max. Gbertragbares
Antriebsmoment)
Weg/Umdrehung: 200 mm
Wirkdurchmesser: 63,66 mm
Leerlaufmoment: 1 Nm
Positioniergenauigkeit: + 0,2 mm
(ohne Antriebsspiel)

Eigengewicht Laufwagen: 3,04 kg

Zum Einstellen des Exzenters der Achse

bendtigen Sie einen Exzenterschliissel Montagehinweis
LIN 9990 (Seite 167) siehe Seite 195
Abmessungen
Gesamtlénge = Hublénge + 540 A-A
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Grundtragerprofillange = Gesamtlénge - 266 ) 133
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Bestellcode

Bestellcode’
Beschreibung Grundprofil Type Hublange’
Lineareinheit 100 LIL 1010 SNN

1) Bitte ergénzen Sie den Bestellcode um die Hublange in mm.
Zeichnungen: Mal3e in mm
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LOL 5010

Lineareinheit 50 mit Omega-Antrieb

Anwendung
Transportieren, Bewegen, Schieben
von Werkstlicken aller Art.
z.B. Verwendung als
¢ Portalachse
e Ubersetzeinheit

Technische Daten / Lieferumfang
Grundprofil: 50x100 PIL 5010
Wagenplatte: 400 x 150 mm

Md max.: 60 Nm (max. Gbertragbares
Antriebsmoment)

Weg/Umdrehung: 200 mm
Wirkdurchmesser: 63,66 mm
Leerlaufmoment: 1 Nm
Positioniergenauigkeit: + 0,2 mm
(ohne Antriebsspiel)

Eigengewicht Profil inkl. Fihrungsbahn:
5,4 kg/m

Eigengewicht Endteile rechts und links:
1,2 kg

Eigengewicht Antriebseinheit ohne
Motor: 15,0 kg

Zum Einstellen des Exzenters der Achse

bendtigen Sie einen Exzenterschliissel
LIN 9990 (Seite 167)

Montagehinweis
siehe Seite 195

Abmessungen
Gesamtléange = Hublange + 490
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Grundprofillange = Gesamtlange - 40 ‘ 20
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Bestellcode
Bestellcode’
Beschreibung Grundprofil Type Hublange'
Lineareinheit 50 mit Omega-Antrieb LOL 5010 SNN

1) Bitte erganzen Sie den Bestellcode um
Zeichnungen: MaB3e in mm

die Hublange in mm.
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Anwendungsbeispiele Linearachsen und Heber
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