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1. OBECNE

1.1. VYROBCE STROJE

Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn

Tel. +43 5572 22000 200

www.robotunits.com

1,2. UvOD / UCEL NAVODU K MONTAZI

Linedrni osy, které jsou dodavany bez pohonu/ovladanti, je treba povazovat za netplny stroj (MRL
2006/42/ES, ¢&l. 2g), a proto je nuté tento dokument povazovat za navod k montdzi.

PoZadované prohldieni o zabudovdni naleznete v pfilozenych dokumentech.

1.3. POZADOVANE PREDPOKLADY

pro montdz nedplného strojniho zafizeni:

> Dostateénd nosnost pro ulozeni linearniho pohonu (hmotnost je uvedena v
technickém listu)

Ploché plochy v misté pfiruby

Otvory pro $roubové spojeni

Montézni poloha (podle technického listu)

Omezeni pohybu pomoci senzori nebo dorazl

vV V V V VvV

Hodnoty elektrického pfipojeni a typ pfipojeni (podle technického listu)

1.4. VERZE

Verze Typ Datum

4 Navod k montdzi 2021-12-01
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2.1.

2.2.

BEZPECNOST

OBECNE

Bezpeénost obsluhy a bezporuchovy provoz nedplného stroje stroje Ize zaruéit pouze tehdy, pokud

jsou pouzity origindlni dily stroje.

DUVODNE PREDVIDATELNE NESPRAVNE POUZITI

NeUplny stroj je uréen pro provoz pfi teplotach okoli mimo -20 az +60 °C. Pokud jde o vlhkost, je
tteba dodrZet mezni hodnoty tfidy kryti IP54.
Pouziti nedplného stroje stroje v prostfedi s nebezpe&im vybuchu je zakdzano.
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3. DOPRAVA

3.1. PODMINKY SKLADOVANIi/PREPRAVY

vodici vozik) musi byt zafixovény. Neskladujte venku.

@ Neuplny stroj musi byt pfi pfepravé a skladovani zaijistén proti prevréceni. Pohyblivé &ésti (napf.

3.2. POZADAVKY NA DOPRAVNIi PROSTREDEK

Pi zveddni nedplného stroje stroje dbeijte na polohu t&zisté. Zdrzovéni se pod bfemenem je
zakdzéno.

Musi byt pouzity vhodné dopravni prostiedky.
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4. UVEDENIi DO PROVOZU

4.1. NASTAVENiIi NAPNUTi REMENE

Po prvnich 1000 zdvizich je tfeba upravit napnuti femene!
Vzdy je dolezité dotdhnout oba Srouby sady pro napindni femene rovnomérné,

aby byl femen napnut paralelné.

4.2. NASTAVENI SiLY NAPETi REMENE
Sila napéti femene je zavisld na: efektivni délce Femene, Sifce Femene, specifické

vlastni hmotnosti a vlastni frekvenci. Silu napéti nebo vlastni frekvenci Ize urcit

pomoci zafizeni pro méfeni napéti.

30-31Hz
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4.3.

UVEDENIi 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 femenu namontovaného na voze!

Postup:

4.3.1. Povoleni stavéciho Sroubu pro uvolnéni excentrické matice

4.3.2. Pomoci imbusového kli¢e nastavte kontakt excentrického vdlce s vodici dréhou bez pouziti

sily.
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4. UVEDENIi DO PROVOZU

4.3.3. Nastavte konktakt obou véle¢kd s vodici drahou tak, aby se vodici vozik

pohyboval bez vile.

4.3.4. Upevnéni excentru pomoci pojistné matice s pfisluinym excentrickym kligem.

4.3.5. Dotazeni stavéciho Sroubu pro zajiténi 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
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5. UDRZBA

Sprévnd péce o stroj je predpokladem bezporuchového provozu a dlouhé Zivotnosti. Veskeré ddrzbafské

prdce se sméji provadét pouze tehdy, kdyz je nedplnystroj neni pod napétim.

5.1. POZADAVKY NA PERSONAL UDRZBY

Udrzbu smi provadét pouze kvalifikovany a autorizovany odbornik.

5.2. TABULKA UDRZBY

Misto Gdrzby Interval 0drzby Informace
Napnuti femene po 1000 provoznich cyklech  jednou
Vile vozu po 1000 provoznich cyklech  jednou

Cisténi linedrniho vedeni
Mazéni stiraci jednotky
Kontrola stavu femene

Kontrola, zda stroj nemé
uvolnéné Srouby

5.3. OPRAVY

kazdych 600 h

kazdych 600 h

kazdych 600 h

kazdych 2000 h

Olej pro kluzna vedeni
podle DIN CGLP ISO VG68
(napf. Mobil Vactra €. 2)

Vizuélni kontrola

Opravy a opravdiské prace smi provédét pouze spoleénost Robotunits nebo subjekt povéreny

spolecnosti Robotunits.

5.4. VYMENA REMENE

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 sroubl jedné ze dvou femenic:

5.4.4. Odstranéni femene:
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6. MECHANICKA KONSTRUKCE

6.1. KONSTRUKCE LINEARNI OSY

Remenice ozubeného femene LIN 5411

Ozubeny femen LIL 3008

Vodici dréha 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

10 Jednoduchy excentricky vozik LIN 5003 nebo dvoijity excentricky vozik LIN 5013

SOMCORRINO O ER ORIV S
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6. MECHANICKA KONSTRUKCE

6.2. SYSTEM LINEARNICH OS

1. Energeticky fetézec (podle pozadavkd zdkaznika)
2. Rozpinaci spojka LIN 5246
3. Hnaci hfidel, jednoduchd, sada LIN 5253
4. Spojovaci hiidel se spojkami COL 5240
5. Hnaci hfidel, dvoijitd, sada LIN 5255
6. Spojka LIN523_

7. Pfiruba motoru LIN 5241

8. Pfiruba motoru (podle pozadavkd zdkaznika)

9. Rotaéni snimag, sada LIN 7501

10. Bezdotykovy spina& LIN 8310 a drzék spinage LIN 8201
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ROBOTUNITS®

SYSTEMATICALLY 2>>>>
2 BETTER'TOGETHER

Vyhrazujeme si pravo kdykoli provést technické zmény.
Nepiebirdme Zddnou odpovédnost za chyby v sazbé nebo tisku.

Rakousko ® Némecko ® Svycarsko ¢ ltdlie » Francie ® Spanélsko © Cesko ® USA ¢ Austrdlie

www.robotunits.com
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