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Codes de désignation des systemes linéaires

[ [N] Charge admissible, agissant de |'extérieur

F iyl [N] Charge statique agissant de I'extérieur survenant réellement

Fq [N] Charge admissible / galet de roulement - radial (max. 1500 N)
Fq [N] Charge admissible / galet de roulement - axial (max. 750 N)
M,y 2 acm. [Nm] Moment statique admissible

a,. [m/s?]  Accélération admissible

X [m] Distance du galet de roulement dans le sens de marche

Y [m] Distance du galet de roulement en diagonale par rapport au sens de marche
A [m] Largeur du profilé entre les galets de roulement

g [m/s?]  Accélération gravitationnelle (9,81 m/s?)

m, [kg] Poids du chariot et du levier

m, [kg] Poids des accessoires

F, rea. [N] Force motrice nécessaire

M, — [Nm] Couple d’entrainement nécessaire dans le sens horizontal

M, vor req. [Nm] Couple d’entrainement nécessaire dans le sens vertical

L, [m] Distance entre les centres de gravité du chariot et du levier

L, [m] Ecart de centre de gravité des composants ou écart des forces F

(x.y.z)

Dimensions du systeme linéaire
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Exemples de combinaisons de chariots pour le systeme linéaire

PIL 2520 PIL 2520 PIL 2520 PIL 5020

PIL 5010 he ; PIL 1010 e PIL 5020 PIL 5010
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Charge du systéeme linéaire
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F. <1500 N
F,<750 N

L = Levier d'application de force
A = Largeur de profilé entre .
les galets de roulement

Caractéristiques techniques

Accélération:a_, < 15m/s?

Couple moteur max. : 60 Nm

Forces : F, [N] Charge admissible / galet de roulement - radial
(max. 1500 N)
F, [N] Charge admissible / galet de roulement - axial
(max. 750 N)

Maintenance :

Lubrification : seule une lubrification suffisante du rail de
guidage garantit une longue durée de vie.

Ainsi faut-il contréler les racleurs et les lubrificateurs
régulierement et les lubrifier le cas échéant.

Charge : les données de charge respectives s’appliquent a un
type et une direction de charge.

« Conception statique » se référe aux forces de poids et
d’usinage. « Conception dynamique » se réfere aux forces de
poids et d’accélération.

Vis SKS M08x055

Montage de la piste de guidage
LIL 5000 SNN

Pivoter Pousser vers la droite
puis serrer a fond

Goupilles cannelées PKS 006x50

Plague de chariot/

LIN 1501 / LIN 2001

patin excentrique LIN 5003 / LIN 5013
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Calcul pour le systeme linéaire

Type d’application A
(horizontal)

Type d’application B
(horizontal)

Type d’application C
(vertical)

=K

Conception statique :

2-F, -A F

X adm. = A Zadm. =

Conception dynamique :

F oo X
adm. ™ (m,-L,+m,-L,)-4
qu_= (m,+m))-a,  +10N M

Conception statique :
My.m=2-F, A

X ad

(m, +m,) -
M :(FR_1729

Y adm.
2

Conception dynamique :

(m,+m,)-g

MXadm._g (m1 i L1+m2 i Lz)
L,
MZadm.
L,
g-X
9-Y

F ... -003m-18

dhorreq. — ' areq.

)- (Ix2+y?-0,036) F,,, = — "

(Fﬁ-f) - (Vx*+y?-0,036)
8 4m. =
(m,-L+m,-L,)-2
Fa req. = (m1 + mZ) : aadm. + 10 N d hor req. = Fa req. . 0’035 m - 1'8

Conception statique :

Conception dynamique :

2-F,-X
a = —
adm. (m,-L+m,-L,)-2 ¢

F o =(m+m)-(a

areq.

+g) + 10N

adm.
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andm. 9- (m1 i L1+ mZ i LZ)
L2
Mzadm
L2
d ver req. = Fa req. . 0’035 m
1,8
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Calcul pour le systeme linéaire

Conception statique :

z
Type d’application D
( I‘t' I) E MYadm _g (m1 i I‘1+ m2 i Lz)
vertica M, > M, um = FR A X?*+y2-0,036)  F, , = '
< -
o M aam.
M, m=2"F,- Y Fy aam.= =
LZ
A8 a
Conception dynamique :
Y
M, Fr - (/x*+y*-0,036)
a_ = _
adm. (m,-L,+m,-L,)-2 9

Foreq = (M, +m,) - (a,, +g)+ 10N My verreq. = Fareq - 0035 m - 1,8
Type d’application E Conception statique :
(horizontal) M -g(m, -L+m, -L)

M, com. =8+ Fo - (y - 0,15) Fy .= o — =

L2
4
M
Mz adm. = 4 FA ! X FX adm.= T_adml

Conception dynamique :

+
4-F, X
s adm. =
(m,-L,+m,-L)-2
Fa req. (m1 + mz) . aadm4 + 40N Md horreq! = Fa e 0,035m-1,8
M

Conception statique : E

Type d’application F

(vertical) ; v : . ¥
xadm, — 90 M, - L+m, - L,
a xaam =4 Fy - X F oim. = L
2
Mzadm
M, im =4-F, - Y FXadm=
; L
Conception dynamique :
4-F,- X
aa m.= - g
d (m,-L,+m,-L)-2
F. roq. = (m,+m,) - (a_ +g)+40N Mdverreq. =F, eq. 0,035m-1,8

ROBOTUNITS®



