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Linearni jednotka

Navod k montazi
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1.1.

1,2.

1.3.

Obecné

Vyrobce stroje

Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn

Tel. +43 5572 22000 200
www.robotunits.com

Uvod / Géel navodu k montazi

Linearni osy, které jsou dodavéany bez pohonu/ovladani, je tfeba povazovat za netplny
stroj (MRL 2006/42/ES, ¢l. 2g), a proto je nutné tento dokument povaZovat za navod k
montazi.

Pozadované prohlaseni o zabudovani naleznete v pfilozenych dokumentech.

Pozadované predpoklady
pro montdaz neudplného strojniho zafizeni:

- Dostate¢nd nosnost pro ulozZeni linedrniho pohonu (hmotnost je uvedena v
technickém listu)

+ Ploché plochy v misté pfiruby

+ Otvory pro Sroubové spojeni

+ Montazni poloha (podle technického listu)

+ Omezeni pohybu pomoci senzor( nebo dorazd

+ Hodnoty elektrického pfipojeni a typ pfipojeni (podle technického listu)

1.4. Verze

Ty [ Datum |

4

Ndavod k montazi 1.12.2021

ROBOTUNITS



2. Bezpecnost

2.1. Obecné

Bezpecnost obsluhy a bezporuchovy provoz neudplného stroje stroje Ize zarucit pouze
tehdy, pokud jsou pouzity originalni dily stroje.

2.2. Divodné predvidatelné nespravné pouZziti

vlhkost, je tfeba dodrzet mezni hodnoty tfidy kryti IP54.

0 Neuplny stroj je uréen pro provoz pfi teplotach okoli mimo -20 az +60 °C. Pokud jde o
Pouziti netiplného stroje stroje v prostfedi s nebezpec¢im vybuchu je zakazéano.
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3. Doprava

3.1. Podminky skladovani/prepravy
Neuplny stroj musi byt pfi prepravé a skladovani zajistén proti pfevraceni. Pohyblivé
Césti (napf. vodici vozik) musi byt zafixovany. Neskladujte venku.

3.2. Pozadavky na dopravni prostredek

Pri zvedani nelplného stroje stroje dbejte na polohu tézisté. Zdrzovani se pod breme-
nem je zakazano.

Musi byt pouzity vhodné dopravni prostredky.
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4.1.

4.2.

Uvedeni do provozu

Nastaveni napnuti femene

Po prvnich 1000 zdvizich je tfeba upravit napnuti femene!
Vzdy je dilezité dotahnout oba Srouby sady pro napinani femene rovnomérné,
aby byl femen napnut paralelné.

Nastaveni sily napéti femene

Sila napéti femene je zavisla na: efektivni délce femene, Sifce femene, specifické
vlastni hmotnosti a vlastni frekvenci. Silu napéti nebo vlastni frekvenci Ize uréit
pomoci zafizeni pro méfeni napéti.

30-31Hz
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4.3.

Uvedeni do provozu

Nastaveni voziku
Vzhledem k tolerancim a variabilnim typdm zatiZeni je tfeba vili voziku po prvnich

1000 zdvizich znovu sefidit.
Pozor: Vozik Ize nastavit pouze bez Ffemenu namontovaného na voze!

Postup:

4.3.1. Povoleni stavéciho Sroubu pro uvolnéni excentrické matice

4.3.2. Pomoci imbusového klice nastavte kontakt excentrického valce s vodici drahou
bez pouziti sily.
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4. Uvedeni do provozu

4.3.3. Nastavte konktakt obou valecku s vodici dréhou tak, aby se vodici vozik
pohyboval bez viile.

4.3.4. Upevnéni excentru pomoci pojistné matice s pfislusSnym excentrickym klicem.

4.3.5. Dotazeni stavéciho Sroubu pro zajisténi excentrické matice

4.3.6. Zkontrolujte hladky chod vodiciho voziku. Vodici vozik se musi pohybovat
silou 18-20 N.
Pozor: Sefizujte bez femene namontovaného na voze!

F=18N-20N

ROBOTUNITS




5. Udrzba

Spravna péce o stroj je predpokladem bezporuchového provozu a dlouhé zivotnosti. Veskeré
Udrzbarské prace se sméji provadét pouze tehdy, kdyz je nelplnystroj neni pod napétim.
5.1. Pozadavky na personal udrzby

Udrzbu smi provadét pouze kvalifikovany a autorizovany odbornik.

5.2. Tabulka udrzby

Misto udrzby Interval udrzby M

po 1000 provoznich

Napnuti femene cyklech jednou
Viile vozu po 1000 provoznich iednou
cyklech Y

Cisténi linedrniho vedeni  kazdych 600 h

Olej pro kluzna vedeni
Mazani stiraci jednotky kazdych 600 h podle DIN CGLP ISO VG68
(napr. Mobil Vactra ¢. 2)

Kontrola stavu femene kazdych 600 h Vizualni kontrola

Kontrola, zda stroj nema
uvolnéné Srouby

kazdych 2000 h

5.3. Opravy
Opravy a opravarské prace smi provadét pouze spole¢nost Robotunits nebo subjekt
povéreny spolecnosti Robotunits.

5.4. Vyménarfemene

5.4.1. Povolte Srouby sady pro napinani femene:
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5. Udrzba

5.4.2. Odstranéni napinaci ¢asti femene:

5.4.3. Uvolnéni upeviovacich sroubt jedné ze dvou femenic:

5.4.4. Odstranéni femene:

| 10
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6.

6.1.

Mechanicka konstrukce

Konstrukce linearni osy

Remenice ozubeného femene LIN 5411

Ozubeny femen LIL 3008

Vodici draha LIL 5000 SNN

Vozikova deska LIN 1501 / LIN 2001

Limitni doraz LIN 5191

Napina¢ ozubeného femene LIN 3221

Profil 50x50, 50x100, 50x200 nebo 100x100

Kryci vicka CAP 2521

Jednoduchy centricky vozik LIN 5001 nebo dvojity centricky vozik LIN 5011

0 Jednoduchy excentricky vozik LIN 5003 nebo dvojity excentricky vozik LIN 5013

—“~°.°°.\‘S".‘-"':'>.w!\’.—‘
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6. Mechanicka konstrukce

6.2. Systém linearnich os

Energeticky fetézec (podle pozadavki zaka
Rozpinaci spojka LIN 5246

Hnaci hfidel, jednoduchd, sada LIN 5253
Spojovaci hfidel se spojkami COL 5240
Hnaci hridel, dvojita, sada LIN 5255

Spojka LIN523_

Pfiruba motoru LIN 5241

Pfiruba motoru (podle poZadavki zakaznika)

. Rotacni snimac, sada LIN 7501

0. Bezdotykovy spina¢ LIN 8310 a drzék spinace LIN 8201
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ROBOTUNITS

Vyhrazujeme si pravo kdykoli provést technické zmény.
Neprebirame Zadnou odpovédnost za chyby v sazbé nebo tisku.

Rakousko * Némecko « Svycarsko * Itélie « Francie « Spanélsko * Cesko + USA + Australie

www.robotunits.com



