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1.1.

1.2.

1.3.

1.4.

Allgemeines

Hersteller der Anlage

Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn

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

Einleitung / Zweck der Montageanleitung

Linearachsen, die ohne Antrieb/Steuerung ausgeliefert werden, sind als unvollstédndige
Maschine (MRL 2006/42/EG, Art. 2g) zu betrachten und dementsprechend ist

dieses Dokument als Montageanleitung zu sehen.

Die dazu erforderliche Einbauerklarung entnehmen Sie bitte den beiliegenden
Unterlagen.

Geforderte Voraussetzungen/Bedingungen,
an die Stelle/den Montageort fiir den Anbau der unvollstandige Maschine:

+ Genligend Tragfahigkeit zur Aufnahme des Linearantriebes
(Gewicht ergibt sich aus technischen Datenblatt)
+ Plane Flachen an der Anflanschstelle
+ Bohrungen fiir die Verschraubung
+ Einbaulage (It. technischem Datenblatt)
Wenn erforderlich Abdeckungen von Antrieben und Bewegungsbereich des
Flihrungswagens
- Begrenzung der Bewegung durch Sensoren oder Anschlag (wenn Sensoren)
« Elektrische AnschluBwerte und AnschluRart (It. technischem Datenblatt)

Version
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2.1.

2.2.

Sicherheit

Allgemeines

Die Sicherheit fiir den Bedienenden und ein stérungsfreier Betrieb der unvollstéandigen
Maschine ist nur bei der Verwendung von Originalmaschinenteilen gewahrleistet.

Verniinftiger Weise vorhersehbare Fehlanwendung

Die unvollstandige Maschine ist nicht fiir den Betrieb bei Umgebungstemperaturen aus-
serhalb von —20 bis +60 °C konzipiert. In Bezug auf die Luftfeuchtigkeit sind die Grenz-
werte der Schutzklasse IP54 einzuhalten.

Das Verwenden der unvollstandigen Maschinen in explosionsgefahrdeten

Bereichen ist untersagt.
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3. Transport

3.1. Lager-/Transportbedingungen unvolistéandigen Maschine

gesichert werden. Bewegliche Teile (z. B. Laufwagen) miissen fixiert werden.

. Bei Transport und Lagerung muss die unvollstandige Maschine gegen das Umkippen
Nicht im Freien lagern.

3.2. Anforderungen Transportmittel

Beim Heben der unvollstandige Maschine ist auf die Lage des Schwerpunktes
zu achten. Der Aufenthalt unter der Last ist verboten.

Es sind geeignete Transportmittel zu verwenden.
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4.1.

4.2.

Inbetriebnahme

Einstellen der Riemenspannung

Die Spannung des Riemens ist nach den ersten 1000 Hiiben nachzustellen!
Grundsatzlich ist es wichtig immer beide Schrauben des Riemenspannsatzes
gleichmalig anzuziehen, somit wird der Riemen parallel gespannt.

Einstellen der Trumkraft

Die Trumkraft ist eine Funktion von: effektive Lange des Riemens, Breite des Riemens,
des spezifischen Eigengewichts und der Eigenfrequenz. Trumkraft oder Eigenfrequenz
konnen mittels Trumspannungs-Messgerat ermittelt werden.

m

30-31Hz
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4.3.

Inbetriebnahme

Einstellung des Schlittens
Auf Grund von Toleranzen und variablen Belastungsarten muss das Schlittenspiel

nach den ersten 1000 Hiiben nachjustiert werden.
Achtung: Der Schlitten kann nur ohne am Schlitten montierten Riemen

eingestellt werden!

Vorgangsweise:

4.3.1. Losen der Madenschraube, zur Entsicherung der Excentermutter

4.3.2. Mit dem Imbusschliissel die Excenterrolle ohne Kraftaufwand an der
Fihrungsbahn anstehen lassen.
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4.

Inbetriebnahme

4.3.3. Beide Rollen soweit an der Fiihrungsbahn anstehen lassen, dass der
gesamte Fiihrungswagen kein Spiel mehr hat.

4.3.4. Fixieren von Excenter mittels Kontermutter mit dem entsprechenden
Excenterschliissel.

4.3.5. Fixieren der Madenschraube, zur Sicherung der Excentermutter

4.3.6. Leichtlauffahigkeit von Fiihrungswagen priifen. Der Fiihrungswagen muss mit
einer Kraft von 18 — 20 N bewegt werden.
Achtung: Ohne am Schlitten montierten Riemen einstellen!

F=18N-20N
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5. Wartung

Eine korrekte Maschinenpflege ist Voraussetzung fiir einen storungsfreien Betrieb und eine
lange Lebensdauer. Sémtliche Wartungsarbeiten diirfen nur im stromlosen Zustand der un-

vollstandigen Maschine vorgenommen werden.

5.1. Anforderungen Wartungspersonal

Die Wartung ist durch eine qualifizierte und befugte Fachkraft auszufiihren.

5.2. Wartungstabelle

Wartungsstelle Wartungsintervall _

Riemenspannung nach 1000 Betriebszyklen
Schlittenspiel nach 1000 Betriebszyklen
Linearfiihrung reinigen alle 600 h

Abstreifeinheit schmieren  alle 600 h

Riemenzustand priifen alle 600 h

Maschine auf gelockerte

Schrauben priifen Al 20Tty

5.3. Instandsetzungsarbeiten

einmalig

einmalig

Gleitbahndl nach DIN
CGLP ISO VG68
(z. B. Mobil Vactra No. 2)

Optisch

Instandsetzungs- bzw. Reparaturarbeiten diirfen nur durch Robotunits oder durch eine

von Robotunits autorisierte Stelle durchgefiihrt werden.

5.4. Riemenwechsel

5.4.1. Lésen der Schrauben des Riemenspannsatzes:

ROBOTUNITS



5. Wartung

5.4.2. Entfernen des Riemenspannteiles:

5.4.3. Befestigungsschrauben einer Umlenkungen l6sen:

5.4.4. Riemen ausziehen:
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6.

6.1.
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Mechanischer Aufbau

Linearachse Aufbau

Zahnriemenumlenkung LIN 5411

Zahnriemen LIL 3008

Fiihrungsbahn LIL 5000 SNN

Wagenplatte LIN 1501 / LIN 2001

Anschlagset LIN 5191

Zahnriemenspanner LIN 3221

Profil 50x50, 50x100, 50x200 oder 100x100

Abdeckkappe CAP 2521

Laufschuh einfach zentrisch LIN 5001 oder doppelt zentrisch LIN 5011

0 Laufschuh einfach exzentrisch LIN 5003 oder doppelt exzentrisch LIN 5013
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6.

6.2.
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Mechanischer Aufbau

Linearachsen System

Energiekette (nach Kundenwunsch)
Spannkupplung LIN 5246
Antriebswelle einfach Set LIN 5253
Verbindungswelle mit Kupplung COL 5240
Antriebswelle doppelt Set LIN 5255
Kupplung LIN 523_

Motorglocke LIN 5241

Motorflansch (nach Kundenwunsch)
Drehgeber Set LIN 7501
Naherungsschalter LIN 8310 und Schalterhalter LIN 8201
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ROBOTUNITS

Wir behalten uns vor, technische Anderungen jederzeit durchzufiihren.
Fir Satz- und Druckfehler ibernehmen wir keine Haftung.

Osterreich « Deutschland * Schweiz * Italien « Frankreich « Spanien * Tschechien « USA + Australien

www.robotunits.com



