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1.1.

1.2,

1.3.

1.4.

GENERALIDADES

FABRICANTE DEL SISTEMA

Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn

Tel. +43 5572 22000 200

www.robotunits.com

INTRODUCCION / FINALIDAD DE LAS INSTRUCCIONES DE MONTAJE

Los ejes lineales que se suministran sin accionamiento/mando deben considerarse como cuasi
mdquinas (directiva de méquinas 2006/42/CE, art. 2g) y, en consecuencia, este documento
debe considerarse como instrucciones de montaje.

Consulte los documentos adjuntos para obtener la declaracién de incorporacién

pertinente.

REQUISITOS PREVIOS EXIGIDOS

para el montaje de la cuasi méquina:

> Capacidad de carga suficiente para la alimentacién del actuador lineal
(el peso puede consultarse en la ficha técnica)

> Superficies de conexién planas

> Aguijeros roscados para atornillar

> Posicién de montaje (segin ficha técnica)

> Llimitacién del movimiento mediante sensores o tope

> Valores de conexién eléctrica y fipo de conexién (segin ficha técnica)

VERSION

Versién Tipo Fecha

4
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2.1.

2.2.

SEGURIDAD

GENERALIDADES

La seguridad del operador y el funcionamiento sin problemas de la cuasi méquina solo pueden

garantizarse si se utilizan piezas originales de la maquina.

USO INDEBIDO RAZONABLEMENTE PREVISIBLE

La cuasi maquina no estd concebida para funcionar a temperaturas ambiente fuera del intervalo
de —20 a +60 °C. Con respecto a la humedad, deben respetarse los valores limite del grado de
proteccién IP54.

Se prohibe el uso de la cuasi mdquina en atmésferas potencialmente explosivas.
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3. TRANSPORTE

3.1. CONDICIONES DE ALMACENAMIENTO Y TRANSPORTE

La cuasi maquina deberd asegurarse para evitar que vuelque durante el transporte y el
almacenamiento. Las partes méviles (por ejemplo, los carros guia) deben inmovilizarse.

No almacenar al aire libre.

3.2. REQUISITOS DE LOS MEDIOS DE TRANSPORTE

Al levantar la cuasi mdquina, prestar atencién a la posicién del centro de gravedad. Esta
prohibido permanecer debajo de la carga.

Deben utilizarse medios de transporte adecuados.
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4. PUESTAEN SERVICIO

4.1. AJUSTE DE LA TENSION DE LA CORREA
La tensién de la correa debe reajustarse después de los primeros 1000 ciclos.
Es importante apretar con el mismo par de apriete los dos tornillos del juego
tensor de la correa para que la correa quede tensada en paralelo.

4.2. AJUSTE DE LA FUERZA DE TENSION
La fuerza de tensién depende de: la longitud efectiva de la correq, el ancho de la
correq, el peso propio especifico y la frecuencia natural. La fuerza de tensién y la
frecuencia natural pueden determinarse mediante un medidor de tensién.

30-31 Hz
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4.3.

PUESTA EN SERVICIO

AJUSTE DEL CARRO
Debido a las tolerancias y a los tipos de carga variables, el juego del carro debe
reajustarse después de las primeras 1000 carreras.

Importante: Para poder ajustar el carro es preciso desmontar la correa.

Procedimiento:

4.3.1. Aflojar el tornillo prisionero para soltar la tuerca excéntrica

4.3.2. Utilizar la llave Allen para poner el rodillo excéntrico en contacto con la guia

sin aplicar fuerza.
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4. PUESTAEN SERVICIO

4.3.3. Ajustar ambos rodillos hasta que ya no haya nada de juego entre la guia y el carro guia.

4.3.4. Fijar el rodillo excéntrico mediante contratuerca con la correspondiente llave de ajuste.

4.3.5. Fijar el tornillo prisionero para asegurar la tuerca excéntrica

4.3.6. Comprobar el buen funcionamiento del carro guia. El carro debe moverse
aplicando una fuerza de 18 — 20 N.
Importante: jAjustar sin la correa montada en el carro!

F=18N-20N
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5. MANTENIMIENTO

El mantenimiento correcto de la mdquina es imprescindible para un funcionamiento sin problemas y una
larga vida 0til. Antes de realizar cualquier trabajo de mantenimiento, asegirese de que la cuasi mdquina
esté desconectada de la corriente eléctrica.
5.1. REQUISITOS DEL PERSONAL DE MANTENIMIENTO

El mantenimiento debe ser realizado por un especialista cualificado y autorizado.

5.2. TABLA DE MANTENIMIENTO

Area de mantenimiento Intervalo de mantenimiento Informacién

tras 1000 ciclos de

funcionamiento

tras 1000 ciclos de

funcionamiento

Tensién de la correa una vez

Juego del carro una vez

Limpiar guia lineal cada 600 h

Aceite para guias segin DIN
Lubricar unidad de rascado cada 600 h CGLPISO VG648
(p. €j., Mobil Vactra N.2 2)

Comprobar estado de la

cada 600 h Inspeccién visual
correa

Comprobar si hay tornillos

flojos en la maquina cada 2000 h

5.3. MANTENIMIENTO CORRECTIVO

Los trabajos de mantenimiento correctivo o reparacién solo podrdn ser realizados por Robotunits o
por un organismo autorizado por Robotunits.

5.4. CAMBIO DE CORREA

5.4.1. Aflojar los tornillos del juego tensor de la correa:
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5. MANTENIMIENTO

5.4.2. Refirar la pieza tensora de la correa:

5.4.3. Aflojar los tornillos de fijacién de uno de los retornos:

5.4.4. Retirar correa:
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6. ESTRUCTURA MECANICA

6.1. ESTRUCTURA DE EJE LINEAL

Retorno de la correa dentada LIN 5411

Correa dentada LIL 3008

Guia LIL 5000 SNN

Placa del carro LIN 1501 / LIN 2001

Kit de tope final LIN 5191

Tensor de correa dentada LIN 3221

Perfil 50x50, 50x100, 50x200 o 100x100

Tapa CAP 2521

Carro con rodillo simple céntrico LIN 5001 o doble cénfrico LIN 5011

10 Carro con rodillo simple excéntrico LIN 5003 o doble excéntrico LIN 5013

SOMCORRINO O ER ORIV S
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6. ESTRUCTURA MECANICA

6.2. SISTEMA DE EJES LINEALES

Cadena portacables (a peticién del cliente)
Acoplamiento de sujecién LIN 5246

Set de eje de accionamiento sencillo LIN 5253
Eje de conexién con acoplamientos COL 5240
Set de eje de accionamiento doble LIN 5255
Acoplamiento LIN 523_

Brida del motor LIN 5241

Brida de motor (a peticién del cliente)

Encoder LIN 7501, set

. Interruptor de proximidad LIN 8310
y soporte para interruptor LIN 8201

N O 0w =

— O
o -
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Nos reservamos el derecho a cambiar los datos técnicos en cualquier momento.
No asumimos responsabilidad alguna por errores de composicién o impresidn.
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