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Adaptation aux besoins de nos clients dans le cadre de notre technique d’axes linéaires. Sur la
base de la technologie de profilés et d’assemblage qui a fait ses preuves, nous avons développé

un systeme d’axes linéaires dont la flexibilité, la stabilité et I'efficacité satisfont les exigences
élevées de nos clients.

Un systeme linéaire d'une précision technique et statique absolue. Incluant une réduction du
temps de travail nécessaire et des colts de construction et de montage.

ﬁ Axes modulaires

- Il fonctionne encore et encore...

% Pistes de guidage au lieu de systémes de guidage

Axes linéaires a structure modulaire

O Types de moteurs et variantes de renvoi

Protection contre les dommages

Gagner du temps, réduire les colts
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Le systeme d’axes linéaires taillé sur mesure
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Unité linéaire 50 Page 62
Unité linéaire 50
LIL 5010
Page 62
Unité linéaire 100 Page 63
Unité linéaire 100
LIL 1010
Page 63
Unité linéaire 50 avec entrainement Omega Page 64
Unité linéaire 50
avec entrainement
Omega
LOL 5010
|
Page 64 \
Apercu des accessoires des axes linéaires Page 138
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Structure des axes linéaires
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Pieces détachées du produit

Renvoi de courroie crantée LIN 5411 (page 166)

Courroie crantée LIL 3008 (page 167)

Piste de guidage LIL 5000 SNN (page 169)

Plaque de chariot LIN 1501 / LIN 2001 (page 170)

Kit de butées LIN 5191 (page 170)

Kit tendeur de courroie crantée LIN 3221 (page 167)

Profilé 50x50, 50x100, 50x200 ou 100x100 (a partir de la page 74)

Capuchon CAP 2521 (page 177)

Patin simple concentrique LIN 5001 ou double concentrique LIN 5011 (page 168)
Patin simple excentrique LIN 5003 ou double excentrique LIN 5013 (page 168)
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Systeme d’axes linéaires

Accessoires

€) Chaine énergétique (selon les souhaits du client)
@ Accouplement a serrage LIN 5246 (page 174)
@ Kit arbre d'entrainement simple LIN 5253 (page 173)

@ Arbre de raccordement avec accouplement COL 5240 (page 175)
@ Kit arbre d'entrainement double LIN 5255 (page 173)
Accouplement LIN 523_ (page 172)

Cloche de moteur LIN 5241 (page 172)

Bride moteur (selon les souhaits du client)

Codeur rotatif LIN 7501 (page 174)

Détecteur de proximité LIN 8310
et support de détecteur LIN 8201 (page 171)
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LIL 5010 Unité linéaire 50

Application
Transport, déplacement, translation de
piéces en tous genres, sutilise par ex.
comme:

e Axe de portique

e Unité de transmission

Caractéristiques techniques / étendue
de livraison
Profilé de base 50x100 (PIL 5010)
Plaque de chariot standard 200x150 mm
Md max. : 60 Nm (couple moteur max.
transmissible)

Course par tour : 200 mm
Diamétre utile : 63,66 mm
Couple au ralenti : 1 Nm
Précision de positionnement : £0,2 mm
(sans jeu d’entrainement)
Poids a vide du porteur mobile : 2,66 kg

Pour le réglage de I'excentrique de

I’axe, vous devez utiliser une clé excen- Remarque pour le montage
trique LIN 9990 (page 167) voir page 195
Dimensions

Longueur totale = Course + 540
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Code de commande

1375

Code de commande’
Description Profilé de base Type
Unité linéaire 50 LIL 5010 SNN

Course1

1) Veuillez compléter le code de commande par la course en mm
Plans : dimensions en mm
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LIL 1010 Uniteé linéaire 100

Application

Transport, déplacement, translation de

comme:

de livraison

* Axe de portique
e Unité de transmission

piéces en tous genres, s'utilise par ex.

Caractéristiques techniques / étendue

Profilé de base 100x100 (PIL 1010)
Plaque de chariot standard 200x200 mm
Md max. : 60 Nm (couple moteur max.

transmissible

)

Course par tour : 200 mm
Diamétre utile : 63,66 mm

Couple au ral

enti: 1 Nm

Précision de positionnement : £0,2 mm
(sans jeu d’entrainement)
Poids a vide du porteur mobile : 3,04 kg

Pour le réglage de I'excentrique de

I"'axe, vous devez utiliser une clé excen- Remarque pour le montage
trique LIN 9990 (page 167) voir page 195
Dimensions

Longueur totale = Course + 540
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1375

@ 32 H7 A > 52.5 100
Longueur du profilé de base = Longueur totale - 266 133
B
o n
|
Code de commande
Code de commande’
Description Profilé de base Type Coursel
Unité linéaire 100 LIL 1010 SNN

1) Veuillez compléter le code de commande par la course en mm

Plans : dimensions en mm
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LOL 5010 Unité linéaire 50 avec entrainement Omega

Application

Transport, déplacement, translation de
piéces en tous genres, sutilise par ex.
comme:

Axe de portique

Unité de transmission

Caractéristiques techniques / étendue
de livraison

Profilé de base : 50x100 PIL 5010
Plaque de chariot : 400 x 150 mm

Md max. : 60 Nm (couple moteur max.
transmissible)

Course par tour : 200 mm

Diamétre utile : 63,66 mm

Couple au ralenti : 1 Nm

Précision de positionnement : £0,2 mm
(sans jeu d'entrainement)

Poids propre de profilé avec piste de
guidage : 5,4 kg/m

Poids propre des pieces d'extrémité a
droite et a gauche : 1,2 kg

Poids propre de l'unité d'entrainement
sans moteur : 15,0 kg

Pour le réglage de I'excentrique de

|"axe, vous devez utiliser une clé excen-
trique LIN 9990 (page 167) Remarque pour le montage
voir page 195

Dimensions
Longueur totale = Course + 490
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Longueur du profilé de base = Longueur totale - 40 .20
1€}
Code de commande
Code de commande’
Description Profilé de base Type Course1
Unité linéaire 50 avec entrainement Omega LOL 5010 SNN

1) Veuillez compléter le code de commande par la course en mm
Plans : dimensions en mm
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Exemples d'utilisation des axes linéaires et des dispositifs de levage
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