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Seventh Axis

Vorteile |/ v

Erhohen Sie die Reichweite des Roboters.
Mit einem Shuttle-System kann ein Roboter

uber groBe Entfernungen mit hoher Dynamik bewegt werden. Rollon Seventh Axis
ist in 7 verschiedenen BaugroBen verfligbar und kann einfach

mit jedem Robotertyp mit einem Gewicht von bis zu

2000 kg integriert werden.

(5

Schutz fiir jede Arbeitsumgebung

Seventh Axis kann mit verschiedenen Optionen
konfiguriert werden, um das System vor
Umgebungsfaktoren zu schiitzen.

Potenziell unendliche Hiibe
Dank verbindungsfahiger, selbstzentrierender Einsatze.

Vereinfachte Montage und Ausrichtung
Einstellbare Nivelliersysteme, die in die starren, werksseitig

ausgerichteten Quertrdger integriert sind.

Hochwertige Komponenten

Entwickelt mit sorgféltig ausgewahlten, hochwertigen
Komponenten: gehértete Zahnstangen mit
Schréagverzahnung, Schienen mit Rollenumlaufeinheiten
und Planeten- oder Hypoid-Kegelradgetriebe.



TRAGZAHL FUR DYNAMIK

Die aufgefiihrten Daten miissen entsprechend der Anwendung Uberpriift werden.
Fiir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.
BaugroBe

SEV220-1
SEV80-2

SEV280-1
SEV170-2
SEV220-2
SEV280-2
SEV360-2

Last (Kg) 0 100 120 160 200 300 400 500 600 800 1000

Geringere Last - Hohere Dynamik Hahere Last - Geringere Dynamik

Zuverlassigkeit durch jahrzehntelange
Erfahrung

Seventh Axis von Rollon beruht auf 40 Jahren
Erfahrung bei Entwicklung und Herstellung von
Linearflihrungssystemen.

1200

1600

Leicht mit jedem Robotertyp

Zu integrieren

Ein komplettes Sortiment mit 7 verschiedenen BaugréBen
garantiert eine einfache Integration mit jedem

Robotertyp mit einem Gewicht von bis zu 2000 kg.

2000

Neue Technologie

mit Aluminiumprofilen

Alle von Rollon hergestellte Systeme
Seventh Axis sind auf maximale Steifigkeit
und Prézision ausgelegt, was durch
eine Kombination aus stranggepresstem
Aluminiumprofilen mit
Verbindungsstegen aus
Stahl erreicht
wird.
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Die aufgefiihrten Daten miissen entsprechend der Anwendung tberprift werden.
*1 Die aufgefiihrten Beispiele fir Roboter sind ungeféhre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden montierte Version.
Fr die richtige Auswahl und GroBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.



Roboterbeispiele*!
Wiederholgenauigkeit|Maximaler

Nutzlast
[kg]

IRB 120; IRB 140; IRB 1100; IRB 1200; 20.5-98

4 +/-0,05 5600 COMAU Racer-5-0.63; Racer 5-0.80: Racer-3-0.63; 3-5 30-32
FANUC LR Mate 200 D 47 19.27
KAWASAKI RS003N: RSO05N; RS005L; RSO07N; RS007L 37 2037
KUKA Agilus Serie KR3; KR6; KR10 310 2657
MITSUBISHI RV-2FR; RV-2FRL; RV-4FR: RV-4FRL;RV-7FR; RV-7FRL; RV-7FRLL 37 19130

4 +/-0,05 5680 nacHi MZ07-01; MZ07L-01;MZ07P-01; MZO7LP-01; 7 30-32
STAUBLI TX2-40; TX2-60; TX2-60L 245  29-53
UNIVERSAL ROBOTS  UR3/3e; URS/5¢; UR10/10e; UR16e 316 11-34
YASKAWA GP7; GP8 78 3234
COMAU Racer 7-1.0; Racer-7-1.4; SIX-6-1.4 67  160-180
FANUC ARC Mate 100iC/12; M-10iA/ OM; M-10iA/12; M-10iD 12 1012 130-145
KAWASAK RSO10N; RSO06L 6-10 150

A 005 L Ko KRG — KR10 CYBERTECH Nano; KRG — KR8 CYBERTECH ARC Nano 610 145-180

’ MITSUBISH! RV13FR(-L): RV20FR 1320 120-130

NACHI NB04; NVOB; 10 160-170
STAUBLI TP80; TX2-90; TX2-90L; TX2-90XL 714 111-119
YASKAWA MH12/-F; GP12 12 130-150
ABB IRB 1600; IRB 1660ID; IRB 2600-12/-20; IRB 2600ID-8/-15; 420 250-284
FANUC M-20iA; M-20iA/20M; ARC Mate 120C; M-20iB/25; M-20iB/25C; M-20iA/35M  20-25  210-250
KAWASAKI RS020N; RSO10L 1020 230

4 +/-0,05 oo KUKA KR CYBERTECH / KR CYBERTECH arc 822 250-270
NACHI MC10L; MC20; MR20-02; MR20L-01; NBOAL; NVOBL 1020 220-280
STAUBLI RX160; RX160HD; RX160L; 1420 248-250
YASKAWA GP25; GP25-12; HP20F/-RD 2 12-25  250-268
ABB IRB 2400; IRB 4600; IRB 6620LX; 10-150  380-610
COMAU NS-12-1.85: NS-16-1.65: NJ-16-3.1; NJ-40-2.5; NJ-60-2.2 1260 333-680

s 008 e M-710, alle Typen 1270 410-570

’ KAWASAK RSO30N; RS050N; RSOBON, RS15X 30-80 555

NACHI MC35-01; MC50-01: MC70-01 3570 640
STAUBLI RX160; RX160HD; RX160L; 1420 248-250
ABB IRB460 110 925

. il AN M-710, alle Typen 1270 410-570
KUKA KR 30 und KR 60, alle Typen 16-60  600-700
STAUBLI TX200L 80 1000
ABB IRB460, IRB6620 110-150  900-925
COMAU NJ130 2.6 100-270 1090-1470

2 +/-0,05 oo FANUC R2000, alle Typen; M90Oib/360; R2000ic/210L; R2000ic/270F 165-360 1090-1540
KUKA KR 120, 150, 180, 210, 240, 270, 300 120-300  677-1154

STAUBLI TX200, TX200L 80 1000
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1 SEV-Serie

SEV-Serie - Riemenantrieb // v

Seventh Axis fiir Roboter bis 130 kg

Das riemengetriebene System Seventh Axis wurde entwickelt, um den Ar-
beitsbereich Kleinerer Industrieroboter mit einem Gewicht von 10 bis 130
kg oder einer Nutzlast von 2 bis 16 kg zu erweitern. Es stellt die beste
Wahl dar, um die Produktivitdt des Roboters in Anwendungen wie dem
Zufiihren von Werkzeugen bei kleinen Maschinen, dem Bestiicken und
der Montage in verschiedenen Industriebereichen zu verbessern.

Seventh Axis besteht aus einem oder zwei selbsttragenden, strangge-
pressten Aluminiumprofilen, die durch starre Verbindungsstege verbun-
den sind. Das System ist in den BaugréBen 220-1 und 80-1 erhaltlich. Die
Aluminiumprofile sind korrosionsbestindig und werden stranggepresst,
um aufwandige Geometrien zu realisieren, die ein hohes Trégheitsmo-
ment und ein geringes Gewicht gewéahrleisten. Dank seiner Leichtigkeit
und hohen Steifigkeit kann Seventh Axis auch problemlos bei Anwendun-
gen eingesetzt werden, die eine Wand- oder Deckenmontage erfordern.

Die Schubkraft wird durch einen stahlverstirkten Polyurethanriemen
Ubertragen. Der Laufer bewegt sich auf zwei parallelen Linearfiihrungen
mit vier selbstschmierenden Kugelumlauffiihrungen, die so positioniert
sind, dass sie den L&ufer und alle auftretenden Lasten und Momente tra-
gen konnen. Der Polyurethanriemen macht das Schmieren des Antrieb-
ssystems (iberfliissig.

SV-2

Abb. 1

Die Hauptvorteile von Seventh Axis sind:
Geeignetfiralle kleineren Industrieroboter (z.B. Gewicht bis 130 kg oder
Nutzlast bis 16 kg)
Zwei verschiedene BaugroBen.
Hochwertige Komponenten und konkurrenzfahige Leistungen.
Einfache und schnelle Montage.

Anpassungen sind mdglich. Bitte wenden Sie sich an unsere technis-
che Abteilung.



Seventh Axis

Die Komponenten

Korper aus stranggepresstem Aluminium

Seventh Axis besteht aus stranggepressten eloxierten Rollon-Profilen, bei
deren Entwicklung darauf geachtet wurde, dass das Gewicht optimiert
und gleichzeitig die mechanische Festigkeit aufrechterhalten wird. Die
MaBtoleranzen entsprechen der UNI EN 755-9.

Antriebsriemen

Seventh Axis verfligt (iber einen stahlverstarkten Polyurethan-Antriebsrie-
men mit AT-Profil. Aufgrund seiner hervorragenden Eigenschaften bei der
Lastilbertragung und seiner kompakten GroBe eignet sich dieser Riemen
ideal. In Verbindung mit spielfreien Riemenscheiben wird eine gleich-
méBige Wechselbewegung erzielt. Durch die Optimierung des Verhalt-
nisses aus maximaler Riemenbreite zu den Abmessungen des Gehauses
wird eine hohe Geschwindigkeit erzielt, und gleichzeitig Gerauschpegel
und VerschleiB gering gehalten. Die Filhrung des Riemens innerhalb des
Gehduses bewirkt, dass er zentral auf der Riemenscheibe 14uft, wodurch
gine lange Lebensdauer gewdahrleistet wird.

Das Linearfiihrungssystem

Das Linearflihrungssystem wurde entwickelt, um die Anforderungen an
Belastbarkeit,Geschwindigkeit und maximale Beschleunigung fir eine
Vielzahl von Anwendungen zu erfillen.

SEV-Serie mit Kugelumlauffiihrungen
Zwei Kugelumlauffiihrungen mit hoher Tragfahigkeit sind innerhalb oder
auBerhalb der Profile montiert.
Der Léufer ist auf vier vorgespannten Flihrungswagen montiert.
Die Fiihrungswagen ermdglichen es dem Léufer, den Belastungenin den
Hauptrichtungen standzuhalten.
Die Flihrungswagen sind beidseitig abgedichtet. Fir sehr staubige
Bedingungen kann bei Bedarf ein zusatzlicher Abstreifer montiert
werden.
An der Vorderseite der Kugellagerblocke angebrachte Schmier-
behalter liefern die richtige Menge an Schmierfett und verldngern
somit das Wartungsintervall.

Das Linearfiihrungssystem bietet:
Hohe Geschwindigkeit und Beschleunigung
Hohe Tragzahl
Hohe zuldssige Biegemomente
Geringe Reibung
Lange Lebensdauer
Geringer Wartungsaufwand (abhéngig von der Anwendung)
Gerduscharm

Laufer

Der Schlitten von Seventh Axis besteht aus eloxiertem Aluminium. Eine
spezielle Anschlussplatte ermdglicht die Montage des Roboters auf dem
Léufer. Die Platte ist kann verschiedene Robotertypen tragen.

Schutz

Bei Seventh-Axis-System mit Riemenantrieb sind die Lineareinheiten mit
einem Polyurethan-Riemen ausgestattet, um alle inneren Bauteile vor
Staub, Verunreinigungen und anderen Fremdkorpern zu schiitzen. Das
Abdeckband lauft iiber die gesamte Lange des Profils und wird mit Mikro-
lagern im L&ufer in Position gehalten. Dies minimiert den Reibungswider-
stand bei der Bewegung des Abdeckbandes durch den Laufer und bietet
maximalen Schutz.

Getriebe

Jede BaugroBe von Seventh Axis ist mit einem vorgewéhlten Getriebe er-
héltlich (siehe Seite SV-20, Tab. 43).

SV-3



1 SEV-Serie
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Abb. 2

Beispiele von Robotern

Roboterbeispiele

BaugriBe Nutzlast | Gewicht
Marke [ka] [ka]

ABB IRB 120; IRB 140; IRB 1100; IRB 1200; 3-6 20.5-98
COMAU Racer-5-0.63; Racer 5-0.80; Racer-3-0.63; 3-5 30-32
FANUC LR Mate 200 iD 4-7 19-27
KAWASAKI RS003N; RS005N; RS005L; RS007N; RS007L 3-7 20-37
KUKA Agilus Serie KR3; KR6; KR10 3-10 26-57
SEV 220-1
MITSUBISHI RV-2FR; RV-2FRL; RV-4FR; RV-4FRL;RV-7FR; RV-7FRL; RV-7FRLL &7 19-130
NACHI MZz07-01; MZ07L-01;MZ07P-01; MZ07LP-01; 7 30-32
STAUBLI TX2-40; TX2-60; TX2-60L 2-45 29-53
UNIVERSAL ROBOTS UR3/3e; UR5/5¢; UR10/10e; UR16e 3-16 11-34
YASKAWA GP7; GP8 7-8 32-34
Die aufgefiinrten Beispiele fiir Roboter sind ungeféhre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden installierte Version. Tab. 1

Fir die richtige Auswahl und GroBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.

Technische Daten

Verfahrgeschwin- . . L . ..
Typ BaugroBe digkeit Max. Beschleunigung | Wiederholgenauigkeit | SchienengroBe
[mm]
[m/s]
SEV 220-1 2 4 +/-0,05 25
Tab. 2
Riemenspezifikation

Wirk- Lauferverschiebung
durchmesser pro Umdrehung
[mm] [mm]

Riemen Riemenbreite | Riemengewicht
Typ [mm] [kg/m]

BaugroBe

SEV 220-1 100AT 10 100 0,58 79,58 250

Tab. 3
Sv-4



Seventh Axis

Achsenabmessungen
o Profillange Gesamtléange
1000 600 1290 78
1500 1100 1790 93
2000 1600 2290 108
2500 2100 2790 120
3000 2600 3290 135
SEV 220-1 3500 3100 3790 205 150
4000 3600 4290 165
4500 4100 4790 180
5000 4600 5220 195
5500 5100 5790 207
6000 5600 6290 222
Tab. 4
Lauferabmessungen
. ( Gewicht
T BaugroBe
SEV 220-1 380 245 25 20
Tab. 5
NivellierfuB
.. Profillinge
Typ BaugroBe P [mm]
1000 3 400
1500 4 433,3
2000 5 450
2500 5 515
3000 6 560
SEV 220-1 3500 7 550
4000 8 5429
4500 9 537,5
5000 10 533,3
5500 10 588,9
6000 11 580
Tab. 6

SV-5



1 SEV-Serie

SEV 80-2
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Abb. 3

Beispiele von Robotern

Roboterbeispiele

BaugriBe Nutzlast | Gewicht
Marke [ka] [ka]

IRB 120; IRB 140; IRB 1100; IRB 1200; & 20.5-98

COMAU Racer-5-0.63; Racer 5-0.80; Racer-3-0.63; & 30-32

FANUC LR Mate 200 iD 4-7 19-27

KAWASAKI RS003N; RS005N; RS005L; RS007N; RS007L 3-7 20-37

KUKA Agilus Serie KR3; KR6; KR10 3-10 26-57

SV 802 MITSUBISHI RV-2FR; RV-2FRL; RV-4FR; RV-4FRL;RV-7FR; RV-7FRL; RV-7FRLL ~ 3-7 19-130
NACHI MZz07-01; MZ07L-01;MZ07P-01; MZ07LP-01; 7 30-32

STAUBLI TX2-40; TX2-60; TX2-60L 2-4-5 23358

UNIVERSAL ROBOTS ~ UR3/3e; UR5/5€; UR10/10€; 3-10 11-34

YASKAWA GP7; GP8 7-8 32-34

Die aufgefiihrten Beispiele fiir Roboter sind ungefhre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden installierte Version. Tabh. 7

Fir die richtige Auswahl und GroBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.

Technische Daten

Verfahrgeschwin- . . L . ..
o BaugroBe digkeit Max. Beschleunigung | Wiederholgenauigkeit | SchienengroBe
[mm]
[m/s]
SEV 80-2 2 4 +/-0,05 20
Tab. 8
Riemenspezifikation*
. . . . . Wirk- Lauferverschiebung
Typ BaugréBe Rlﬁmen R'GT;'::]re'te Rlen}in?;\]mcht durchmesser pro Umdrehung
» o [mm] [mm]
SEV 80-2 32AT 10 32 0,185 60,48 190
* SEVB0-2 verflgt iiber zwei identische Riemen, einen in jeder Linearachse. Die angegebenen Daten beziehen sich auf einen einzelnen Riemen. Tab. 9

SV-6



Seventh Axis

Achsenabmessungen
o Profillange Gesamtléange
1000 680 1220 60
1500 1180 1720 73
2000 1680 2220 83
2500 2180 2720 96
3000 2680 3220 109
SEV 80-2 3500 3180 3720 155 123
4000 3680 4220 136
4500 4180 4720 149
5000 4680 5220 159
5500 5180 5720 172
6000 5680 6220 186
Tab. 10
Lauferabmessungen
x C Gewicht
T BaugriBe
SEV 80-2 300 398 25 13,4
Tab. 11
NivellierfuB
n Profillinge
Typ BaugroBe P [mm]
1000 3 855
1500 4 403,3
2000 4 570
2500 5 552,5
3000 6 542
SEV 80-2 3500 7 535
4000 8 530
4500 9 526,3
5000 9 588,8
5500 10 578,9
6000 11 571
Tab. 12

Sv-7



1 SEV-Serie

SEV-Serie - Zahnstangenantrieb // v

Seventh Axis fiir Roboter bis 2000 kg

Ein Seventh-Axis-System mit Zahnstangenantrieb erweitert den Betriebs-
bereich eines jeden Roboters von bis zu 2.000 kg. Von der Beschickung
von Industriemaschinen in Produktionslinien bis hin zu Lackier- oder
SchweiBanwendungen in der Automobil- oder Blechindustrie verbessert
das System die Produktivitit der Roboter, indem es deren Bewegungs-
spielraum vergroBert.

Seventh Axis besteht aus einem oder zwei selbsttragenden, strangge-
pressten Aluminiumprofilen, die durch starre Verbindungsstege verbun-
den sind. Das System ist in verschiedenen BaugroBen erhdltlich: 280-1,
170-2, 220-2, 280-2 und 360-2. Die Aluminiumprofile sind korrosions-
besténdig und werden stranggepresst, um aufwéndige Geometrien zu
realisieren, die das hochste Tragheitsmoment und das geringste Gewicht
gewdhrleisten. Dank seiner Leichtigkeit und hohen Steifigkeit kann Se-
venth Axis auch problemlos bei Anwendungen eingesetzt werden, die eine
Wand- oder Deckenmontage erfordern.

Der Zahnstangenantrieb ermdglicht es, schweren Lasten standzuhalten
und potenziell unendliche Hiibe zu erreichen. Der Laufer bewegt sich auf
zwei parallelen Rollenumlauffiinrungen mit sechs Filhrungswagen, die so
positioniert sind, dass sie alle auftretenden Lasten und Momente tragen
kénnen. Die Fihrungswagen kénnen mit einem automatischen System
geschmiert werden.

SV-8

Abb. 4

Die Hauptvorteile von Seventh Axis sind:
Geeignet fur alle Roboter bis 2.000 kg.
Fiinf verschiedene BaugroBen.
Drei Optionen flr die Schmierung zur Reduzierung und Vereinfachung
der Wartung.
Drei Arten von Abdeckungen zum Schutz der Achse.
Hochwertige Komponenten und konkurrenzfahige Leistungen.

Einfache und schnelle Montage.

Potenziell unendliche Hiibe.

Anpassungen sind moglich. Bitte wenden Sie sich an unsere
technische Abteilung.



Seventh Axis

Die Komponenten

Korper aus stranggepresstem Aluminium

Seventh Axis besteht aus stranggepressten eloxierten Rollon-Profilen, bei
deren Entwicklung darauf geachtet wurde, dass das Gewicht optimiert
und gleichzeitig die mechanische Festigkeit aufrechterhalten wird. Die
MaBtoleranzen entsprechen der UNI EN 755-9.

Zahnstangenantrieb

Die Zahnstangen aus Stahl sind gehdrtet und geschliffen (Q6), haben
Schréagverzahnung fiir eine hohere Belastbarkeit und geringe Gerdu-
schentwicklung, und sind mit drei verschiedenen Modulen erhltlich: m3,
m4 und mb. Die Zahnstangen werden mit Ritzeln aus gehértetem Stahl
betrieben. Weitere Informationen zur Schmierung des Antriebssystems
finden Sie auf Seite SV-25).

Das Linearfiihrungssystem

Das Linearflihrungssystem wurde entwickelt, um die Anforderungen an
Belastbarkeit,

Geschwindigkeit und maximale Beschleunigung fir eine Vielzahl von An-
wendungen zu erfiillen.

SEV-Serie mit Rollenumlauffiihrungen
Zwei Rollenumlauffiinrungen mit hoher Tragzahl sind an den AuBensei-
ten der Profile angebracht.
Durch die Verwendung von Rollenumlauffiihrungen, die weniger Ver-
formungen unterliegen, erhalten die Filhrungen eine sehr hohe Steifigkeit.
Der Léufer ist auf sechs vorgespannten Filhrungswagen montiert.
Die Konfiguration der Rollelemente ermdglicht es dem Léufer, den
Belastungen in den Hauptrichtungen standzuhalten.
Die sechs Flhrungswagen sind beidseitig abgedichtet. Fiir sehr
staubige Bedin gungen kann bei Bedarf ein zusétzlicher Abstreifer
montiert werden.

Das Linearfiihrungssystem bietet:
Hohe Geschwindigkeit und Beschleunigung
Hohe Tragzahl
Hohe zuldssige Biegemomente
Geringe Reibung
Lange Lebensdauer
Geringer Wartungsaufwand (abhéngig von der Anwendung)
Gerduscharm

Laufer

Die Ldufer von Seventh Axis bestehen aus eloxiertem Aluminium. Sie kon-
nen je nach GroBe und gewahlter Schutzstufe variieren. Eine spezielle
Anschlussplatte ermdglicht die Montage des Roboters auf dem Léufer. Die
Platte kann verschiedene Robotertypen tragen.

Schutz

Ein Seventh-Axis-System mit Zahnstangenantrieb kann mit drei ver-
schiedenen Schutzstufen ausgestattet werden, um das Antriebssys-
tem und die Linearbewegungskomponenten vor Verunreinigungen zu
schiitzen. Weitere Informationen finden Sie auf Seite SV-24.

Getriebe

Jede BaugroBe von Seventh Axis ist mit einem vorgewéhlten Getriebe er-
héltlich (siehe Seite SV-20, Tab. 43).

Sv-9



1 SEV-Serie

SEV 280-1
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Abb. 5
Beispiele von Robotern

Roboterbeispiele
Typ | BaugroBe Nutzlast| Gewicht
[ka] [ka]

COMAU Racer 7-1.0; Racer-7-1.4; SIX-6-1.4 6-7 160-180
FANUC ARC Mate 100iC/12; M-10iA/10M; M-10iA/12; M-10iD 12 10-12  130-145
KAWASAKI  RS010N; RS006L 6-10 150
KUKA KR6 — KR10 CYBERTECH Nano; KR6 — KR8 CYBERTECH ARC Nano 6-10  145-180
SE 2601 MITSUBISHI  RV13FR(-L); RV20FR 13-20  120-130
NACHI NBO4; NVOG; 10 160-170
STAUBLI TP80; TX2-90; TX2-90L; TX2-90XL 7-14  111-119
YASKAWA MH12/-F; GP12 12 130-150
Die aufgefiihrten Beispiele fiir Roboter sind ungefahre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden installierte Version. Tab. 13

Fir die richtige Auswahl und GroBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.

Technische Daten

Verfahrgeschwin- . . L . .
o BaugrdBe digkeit Max. Beschleunigung | Wiederholgenauigkeit| SchienengroBe
[mm]
[m/s]
SEV 280-1 2 4 +/-0,05 30
Tab. 14

Spezifikation der Zahnstange

Typ BaugroBe
Hub pro

Schrégverzahnung,
gehdrtet und geschliffen

SEV 280-1 m3 89,13

Tab. 15
SV-10



Seventh Axis

Achsenabmessungen
Pt i i T
P [mm] S [mm] L [mm] [ka]
2000 848 2012 290
2500 1348 2512 321
3000 1848 3012 369
3500 2348 3512 399
SEV 280-1 4000 2848 4012 304 447
4500 3348 4512 478
5000 3848 5012 526
5500 4348 5512 556
6000 4848 6012 628
*! Langere Hube kénnen durch Verbindung der Profile erreicht werden (siehe Seite SV-23). Tab. 16

*2 Hohe und Gewicht ohne Roboter-Anschlussplatte. Weitere Informationen finden Sie auf Seite SV-21.

Lauferabmessungen
= C Gewicht
T BaugroBe
SEV 280-1 800 834 520 118
Tab. 17
NivellierfuB
. Profillinge
Typ BaugrdBe P [mm]
2000 3 834
2500 g 1084
3000 4 889,3
3500 4 1056
SEV 280-1 4000 5 917
4500 5 1042
5000 6 933,6
5500 6 1033,6
6000 7 944,7
Tab. 18

SV-11



2 SEV-Serie

SEV 170-2
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Beispiele von Robotern

Roboterbeispiele

BaugroBe

IRB 1600; IRB 1660ID; IRB 2600-12/-20; IRB 2600ID-8/-15; 4-20

FANUC M-20iA; M-20iA/20M; ARC Mate 120C; M-20iB/25; M-20iB/25C; M-20iA/35M 20-25

KAWASAKI  RSO20N; RS010L 10-20

SEV 170-2 KUKA KR CYBERTECH / KR CYBERTECH arc 8-22
NACHI MC10L; MC20; MR20-02; MR20L-01; NBOAL; NVO6L 10-20

STAUBLI RX160; RX160HD; RX160L; 14-20

YASKAWA  GP25; GP25-12; HP20F/-RD 2 12-25

Die aufgefiihrten Beispiele fiir Roboter sind ungeféhre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden installierte Version.
Fir die richtige Auswahl und GréBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.
Technische Daten
Verfahrgeschwin-
digkeit
[m/s]
170-2 2 4

Max. Beschleunigung | Wiederholbarkeit

Typ BaugroBe

SEV +/-0,05

Spezifikation der Zahnstange

Zahnstange

Anschlussplatte fUr einfache
und partielle Abdeckung

B
A
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o .
Anschlussplatte fOr
vollsténdige Abdeckung
B
A
E, . T H
o |’ .
EN E
Abb. 6

SchienengroBe
[mm]

Ritzel

Nutzlast| Gewicht
[kg] [kg]

250-284
210-250
230
250-270
220-280
248-250

250-258
Tab. 19

BaugroBe __
Hub pro
Umdrehung [mm]

Schragverzahnung,
gehdrtet und geschliffen

170-2

SV-12

m3 89,13

Tab. 21



Seventh Axis

Achsenabmessungen

) Profillinge | Hub*' | Gesamtléinge H [mm] [kg]
BaugriBe
Pmm] | S [mm] LImm]  |Einfache und par-| Totale |Einfache und par-| Totale
tielle Abdeckung | Abdeckung | tielle Abdeckung | Abdeckung
476 567

2000 982 2056
2500 1482 2556 509 605
3000 1982 3056 602 705
3500 2482 3556 636 743

SEV 170-2 4000 2982 4056 347 410 736 843
4500 3482 4556 762 880
5000 3982 5056 843 950
5500 4482 5556 860 990
6000 4982 6056 950 1090

*1 Langere Hilbe kénnen durch Verbindung der Profile erreicht werden (siehe Seite SV-23). Tah. 22

*2 Hohe und Gewicht ohne Roboter-Anschlussplatte. Weitere Informationen finden Sie auf Seite SV-21.

— n
830 870

Lauferabmessungen

[mm] [ka]
tielle Abdeckung | deckung | tielle Abdeckung | deckung
590 900 123 191
Tab. 23

SEV 170-2

NivellierfuB

Typ BaugroBe Pr:f[irlrllé::]ge
2000 3 745
2500 3 995
3000 4 830
3500 4 996,7

SEV 170-2 4000 5 872,5
4500 5 997,5
5000 6 989
5500 6 998
6000 7 915

Tab. 24

SV-13



2 SEV-Serie

SEV 220-2

Anschlussplatte fir einfache
und partielle Abdeckung
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Abb. 7

Beispiele von Robotern

Roboterbeispiele
Typ | BaugroBe Nutzlast| Gewicht
[kd] [ka]

IRB 2400; IRB 4600; IRB 6620LX; 10-150 380-610
COMAU NS-12-1.85; NS-16-1.65; NJ-16-3.1; NJ-40-2.5; NJ-60-2.2 12-60 333-680
FANUC M-710, alle Typen 12-70  410-570

SEV 220-2
KAWASAKI  RSO30N; RSO50N; RSO80N; RS15X 30-80 588
NACHI MC35-01; MC50-01; MC70-01 35-70 640
STAUBLI RX160; RX160HD; RX160L; 14-20 248-250
Die aufgefiihrten Beispiele fir Roboter sind ungeféhre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden installierte Version. Tabh. 25

Fiir die richtige Auswahl und GréBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.

Technische Daten

Verfahrgeschwin- . . . . o
Ty BaugriBe digkeit Max. Beschleunigung | Wiederholbarkeit | SchienengroBe
[mm]
[m/s]
SEV 220-2 2 4 +/-0,05 30
Tab. 26

Spezifikation der Zahnstange

BaugriBe
Hub pro

Schrégverzahnung,
gehértet und geschliffen

220-2 m3 89,13

Tab. 27
SV-14



Seventh Axis

Achsenabmessungen

) Profillinge Gesamtlinge H [mm] [kg]
BaugriBe
P [mm] LImm]  |Einfache und par-| Totale |Einfache und par-| Totale
tielle Abdeckung | Abdeckung | tielle Abdeckung | Abdeckung
622

2000 794 2056 713
2500 1294 2556 670 765
3000 1794 3056 780 882
3500 2294 3556 830 934

SEV 220-2 4000 2794 4056 347 410 940 1050
4500 3294 4556 990 1102
5000 3794 5056 1097 1219
5500 4294 5556 1120 1245
6000 4794 6056 1227 1359

*1 Langere Hiibe kénnen durch Verbindung der Profile erreicht werden (siehe Seite SV-23). Tab. 28

*2 Hohe und Gewicht ohne Roboter-Anschlussplatte. Weitere Informationen finden Sie auf Seite SV-21.

Lauferabmessungen

Typ BaugriBe

C Gewicht
[mm] [ka]
Einfache und par- | Totale Einfache und par- | Totale
tielle Abdeckung |Abdeckung| tielle Abdeckung |Abdeckung
670 950 249

SEV 220-2 970 1004 174
Tab. 29
NivellierfuB
Typ BaugroBe Pr:f[irlrllé::]ge
2000 3 685
2500 3 935
3000 4 790
3500 4 956,7
SEV 220-2 4000 5 842,5
4500 5 967,5
5000 6 874
5500 6 974
6000 7 895
Tab. 30

SV-15



2 SEV-Serie

SEV 280-2

Anschlussplatte fUr einfache
und partielle Abdeckung
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Beispiele von Robotern

Roboterbeispiele
Typ | BaugroBe Nutzlast | Gewicht
[ka] [ka]
ABB

IRB460 110
FANUC M-710, alle Typen 12-70  410-570
SEV 280-2
KUKA KR 30 und KR 60, alle Typen 16-60  600-700
STAUBLI TX200L 80 1000
Die aufgefihrten Beispiele fiir Roboter sind ungeféhre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden installierte Version. Tab. 31

Fir die richtige Auswahl und GréBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.

Technische Daten

Verfahrgeschwin-
Typ BaugroBe digkeit
[m/s]

Max. Beschleunigung | Wiederholbarkeit | SchienengrdBe
[mm]

SEV

Tab. 32

Spezifikation der Zahnstange

Typ BaugroBe
Hub pro
Umdrehung [mm]

Schréagverzahnung,
gehértet und geschliffen

SEV 280-2 m4 76,39

Tab. 33
SV-16



Seventh Axis

Achsenabmessungen

) Profillinge Gesamtlénge H [mm] kg]
BaugriBe
P [mm] LImm]  |Einfache und par-| Totale |Einfache und par-| Totale
tielle Abdeckung | Abdeckung | tielle Abdeckung | Abdeckung
830 982

2000 564 2056
2500 1064 2556 945 1055
3000 1564 3056 1043 1211
3500 2064 3556 1160 1285

SEV 280-2 4000 2564 4056 578 634 1257 1442
4500 3064 4556 1370 15115
5000 3564 5056 1470 1673
5500 4064 5556 15659 1728
6000 4564 6056 1653 1885

*! Langere Hiibe kbnnen durch Verbindung der Profile erreicht werden (siehe Seite SV-23). Tab. 34

*2 Hohe und Gewicht ohne Roboter-Anschlussplatte. Weitere Informationen finden Sie auf Seite SV-21.

Lauferabmessungen

Typ BaugroBe

C Gewicht
[mm] [ka]
Einfache und par- Totale Einfache und par- Totale
tielle Abdeckung | Abdeckung | tielle Abdeckung | Abdeckung
820 244 345

SEV 280-2 1200 1234 1010
Tab. 35
Nivellierfu
Typ BaugroBe Prlg f[iIITI]a;]ge
2000 3 685
2500 3 935
3000 4 790
3500 4 956,7
SEV 280-2 4000 5 842,5
4500 5 967,5
5000 6 874
5500 6 974
6000 7 895
Tab. 36

Sv-17



2 SEV-Serie

SEV 360-2

Anschlussplatte fUr einfache
und partielle Abdeckung
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Abb. 9

Beispiele von Robotern

Roboterbeispiele
Typ | BaugroBe Nutzlast| Gewicht
[ka] [kd]

IRB460, IRB6620 110-150  900-925
COMAU NJ130 2.6 100-270 1090-1470
SEV 360-2 FANUC R2000, alle Typen; M900ib/360; R2000ic/210L; R2000ic/270F 165 1090
KUKA KR 120, 150, 180, 210, 240, 270, 300 120-300 677-1154
STAUBLI TX200, TX200L 80 1000
Die aufgefiihrten Beispiele fiir Roboter sind ungeféhre Angaben und beziehen sich auf die auf dem Boden installierte Version. Tab. 37

Fiir die richtige Auswahl und GréBe des Roboters wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.

Technische Daten

Verfahrgeschwin-
Typ BaugroBe digkeit
[m/s]

Max. Beschleunigung | Wiederholbarkeit | SchienengriBe
[mm]

SEV 360-2
Tab. 38

Spezifikation der Zahnstange

BaugroBe
Hub pro

Schrégverzahnung,
He0-2 gehértet und geschliffen 0 [V

Tab. 39

SV-18



Seventh Axis

Achsenabmessungen

Profillinge Gesamtlénge H [mm] [kal

BaugriBe
P [mm] LImm]  |Einfache und par-| Totale |Einfache und par-| Totale
tielle Abdeckung | Abdeckung | tielle Abdeckung | Abdeckung

2000 464 2056 1160 1345
2500 964 2556 1252 1445
3000 1464 3056 1446 1645
3500 1964 3556 1542 1747
SEV 360-2 4000 2464 4056 347 410 1733 1947
4500 2964 4556 1826 2048
5000 3464 5056 2020 2248
5500 3964 5556 2090 2323
6000 4464 6056 2278 2519
*1 Langere Hiibe kénnen durch Verbindung der Profile erreicht werden (siehe Seite SV-23). Tab. 40

*2 Hohe und Gewicht ohne Roboter-Anschlussplatte. Weitere Informationen finden Sie auf Seite SV-21.

Lauferabmessungen

Typ BaugroBe

C Gewicht
[mm] [ka]
Einfache und par- Totale Einfache und par- Totale
tielle Abdeckung | Abdeckung | tielle Abdeckung | Abdeckung
950 368 528

1360

SEV 360-2 1300 1334
Tab. 41

NivellierfuB

Z
« Profillange Anz.
T BaugroBe "
® : P [mm] FiBe Einfache und Totale
partielle Abdeckung| Abdeckung
635 685

2000 3
2500 3 884 935
3000 4 756,7 790
3500 4 9233 956,7
SEV 360-2 4000 g 817,5 842,5
4500 8 942,5 967,5
5000 6 654 874
5500 6 954 974
6000 7 878,3 895
Tab. 42

Sv-19



3 Zubehor

Zubehbr [/ v

Energiekette

Seventh Axis zeichnet sich durch ein stabiles, gerduscharmes und langle-
higes Energieketten-System aus. StandardmaBig ist die Energiekette mit
einem Schnappverschluss am Innen- oder AuBenradius erhéltlich. Auf

Standard-Energiekette

168
ol
=pElis
% ;VA 56
Db DD DD DDD DN

25

{Panng
130

Abb. 10

Getriebe

Planetengetriebe vom Typ MP haben ein geringes Spiel und einen gro-
Ben Bereich beim Untersetzungsverhdltnis. Beim Typ D handelt es sich
um Hypoid-Kegelradgetriebe mit geringem Spiel und groBem Unterset-

Abb. 12

Sensoren und Nocken

SV-20

Anfrage ist eine spezielle Version fiir Schwerlastanwendungen erhéltlich.
Die Energiekette kann je nach den Anwendungsanforderungen links oder
rechts von der Achse montiert werden.

Hochleistungs-Energiekette
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Abb. 11

zungsverhaltnis, die sich ideal flir Anwendungen mit hoher Last eignen.
Das Untersetzungsverhaltnis muss in Abhéngigkeit von der Anwendung

festgelegt werden.

ENEIEE

220-1 MP105 6,5

80-2 MP80 5,2

280-1 D090 9,5

SEV 170-2 D090 9,5

220-2 D115 1585

280-2 D130 23,5

360-2 D140 32,5
Tab. 43

Halter f(ir die Naherungssensoren und Nocken flr alle BaugroBen von Se-
venth Axis sind als Zubehdr erhaltlich. Das Sensorgehduseset besteht aus
Aluminium und verfiigt Giber T-Muttern zur Befestigung am Achsprofil. Die
Nocken bestehen aus Stahl mit gehérteter und geschliffener Oberfléche.
Naherungssensoren werden von Rollon nicht geliefert.



Seventh Axis

Roboter-Anschlussplatte

Mit Hilfe der Roboter-Anschlussplatte wird der Roboter auf dem L&ufer
der Seventh Axis montiert. Sie ist so angepasst, dass die Montageldcher
perfekt fiir jede Roboterbasis passen. Bei Seventh-Axis-Systemen mit

Material der Roboter

Anschlussplatte

Riemenantrieb entsprechen die Plattenabmessungen dem Laufer (siehe Aluminium 50
Seite SV-4, SV-6, Abmessungen A, B, C). Bei Seventh-Axis-Systemen mit Stah| 39
Zahnstangenantrieb ist die Platte aus Stahl oder Aluminium erhéltlich. Sie Tab. 44

wird abhéngig von der Form und den Abmessungen der Roboterbasis de-
finiert, und wie in den folgenden Abbildungen dargestellt positioniert.
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3 Zubehor

SEV220-2 - Einfache und partielle Abdeckung
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SEV280-2 - Einfache und partielle Abdeckung
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SEV360-2 - Einfache und partielle Abdeckung
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SEV220-2 - Vollstandige Abdeckung
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Seventh Axis

Technische Anweisungen |/ v

Montageoptionen

Alle Roboterbeispiele im Katalog beziehen sich auf die auf dem Boden
montierte Version. Flr weitere Informationen zur Montage am Boden oder
an der Wand wenden Sie sich bitte an unsere technische Abteilung.

Bodenmontage Wandmontage Deckenmontage

Abb. 23 Abb. 24 Abb. 25

Standardlangen und Verbindungsprofile

. Min. Profil- Max. Profil- Lieferbare Standardlangen*
BaugrdBe - "
lange [mm] lange [mm] [mm]
220-1 ) i i _ :
1000 6000 1000 - 1500 - 2000 - 2500 - 3000 - 3500
80-2 - 4000 - 4500 - 5000 - 5500 - 6000
280-1
SEV 170-2
2000 - 2500 - 3000 - 3500 - 4000
220-2 ALY LY - 4500 - 5000 - 5500 - 6000
280-2
360-2

Tab. 45

Mit standardisierten Rollon-Verbindungen konnen fiir Seventh-Axis-Sys-
teme mit Zahnstangenantrieb groBere Léngen werden. In diesem Fall wird
empfohlen, die kleinstmdgliche Anzahl von Verbindungen zu verwenden,
indem Stiicke von maximaler Lange ausgewéhlt werden. Das verbundene
Profil verfligt an der Verbindungsposition tiber zwei Stiitzplatten.

Abb. 26

Sv-23



4 Technische Hinweise

NivellierfiiBe

SEV-Serie - Riemenantrieb

Vor dem Aufstellen der Achse in die Arbeitsposition miissen alle Nivellier-
schrauben auf unterster Position eingestellt werden. Sobald die Seventh
Axis aufgestellt ist, kann sie mit der Nivellierschraube justiert und eventuell
ausgeglichen werden. Somit kdnnen Fehlausrichtungen durch ungenaue

Nivellierschraube

B efestgungsschraube

Abb. 27
SEV-Serie - Zahnstangenantrieb

Sobald die Seventh Axis aufgestellt ist, miissen die Befestigungsschrau-
ben festgezogen werden. Mit den Muttern und Kontermuttern an der
Nivellierschraube kénnen Fehlausrichtungen durch ungenaue Montage-
flachen oder normale Ausrichtfehler der Stiitzstege korrigiert werden.

Nivellierschraube

Befestigungsschraube

Abb. 28

Montageflachen oder normale Ausrichtfehler der Stiitzstege korrigiert
werden. Nach dem Nivellieren miissen die beiden Befestigungsschrau-
ben festgezogen werden.

. Nivellier- | Befestigungs-
EI Gl schraube schrauben
220-1 M10 2xM12
SEV
80-2 M10 2xM12
Tab. 46

Nach dem Nivellieren mussen alle Schrauben festgezogen werden. Um
eine optimale Befestigung zu erhalten, miissen alle Lécher in der Nivel-
lierplatte verwendet werden.

o | 0 oo
280-1 M12 2 X M12
170-2 M24 4% M16
SEV 220-2 M24 4xM16
280-2 M30 4 xM24
360-2 M30 2xM24
Tab. 47

Schutzoptionen fiir Seventh Axis mit Zahnstangenantrieb

Einfache Abdeckung - Code S

Partielle Abdeckung - Code P

Vollstandige Abdeckung - Code P

Das Zahnstangen-Antriebssystem ist geschuitzt.
Schienen sind geschlitzt.

SV-24

Das Zahnstangen-Antriebssystem und die

Abb. 30

Das Zahnstangen-Antriebssystem und die
Schienen sind geschiitzt, und es wurde eine
begehbare Abdeckung hinzugeflgt.



Schmierung des Zahnstangen-Antriebssystems

Das Schmierfett wird tber ein Filzritzel, das sich neben dem Antriebsrit-
zel befindet, und von einem 125-ml-Schmierkartusche auf der Oberseite
des Wagens versorgt wird, gleichméaBig auf der Zahnstange verteilt. Der
Schmierfettbehélter kann so eingestellt werden, dass sich der Schmier-
stoff entsprechend den Anforderungen ber einen bestimmten Zeitraum
verteilt (durchschnittlicher Zeitraum ca. 1 Jahr).

Schmierung der Fiihrungswagen

SEV-Serie - Riemenantrieb

Spezielle Schmierbehdlter, die an den Frontplatten der Linearblocke mon-
tiert sind, liefern den Kugellaufbahnen unter Last stdndig die richtige
Menge an Schmierfett. Diese Schmierbehalter reduzieren die Notwendig-
keit zur Nachschmierung des Moduls erheblich. Dieses System garantiert
ein langes Wartungsintervall: alle 5000 km oder nach einem Betrigbsjahr,
basierend auf dem zuerst erreichten Wert. Die Schmierung muss manuell
mit Lithiumseifenfett der Klasse NLGI 2 erfolgen. Dazu werden die Schmi-
ernippel an der Seite des Laufers (bei SEV 80-2) und an der Vorderseite
(bei SEV 220-1) genutzt.

AR

SEV80-2

Abb. 33

Seventh Axis

Zum Nachschmieren eines jeden Flihrungswagens erforderliche

Schmiermittelmenge:

Typ

SEV

SEV220-1

BaugroBe

220-1

Abb. 32

Schmiermittel

[em?]

2.4

Tab. 48

Abb. 34

SV-25



4 Technische Hinweise

SEV-Serie - Zahnstangenantrieb Zum Nachschmieren eines jeden Flihrungswagens erforderliche
Die Schmierung erfolgt manuell mit dem Schmierfett Shell Gadus S4 ~ Schmiermitieimenge:

V45AC Uber die Schmiernippel, die sich auf einem Verteilerset auf der Schmiermittel

[cm?]

Typ BaugroBe

Oberseite des Laufers befinden. Dieses System garantiert ein War-

tungsintervall von 2000 km oder einem Betriebsjahr, basierend auf dem

zuerst erreichten Wert. Auf Anfrage kann das Fett automatisch durch 2 sl
15-ml-Schmierkartuschen verteilt werden, einer fir jeden Block. Die 170-2 3.0
Schmierkartuschen sind auf einem Verteilerset montiert, und die Schmi- SEV 220-2 5,0
erpunkte sind unabhéngig voneinander. Um den Wartungsaufwand weiter 280-2 39
zu verringern, kann das Fett auch von einem automatischen, batterie- 360-2 6,5
betriebenen Schmierstoffgeber mit einem Fassungsvermdgen von 250 Tab. 49
ml verteilt werden. Der Schmierstoffgeber kann auf seinem Anzeigefeld

programmiert werden. Ein spezielles Verteilerset versorgt die Blocke. Die

Schmiereinheit benachrichtigt Sie auch, wenn sie leer ist oder wenn Prob-

leme in einem der Schmierkanéle auftreten.

Manuelle Schmierung Automatische Schmierung Automatische Schmierung mit CPU

—

Abb. 35 Abb. 36 Abb. 37
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Seventh Axis

Spezifikationen der Profile

SEV 220-1 SEV 80-2
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4 Technische Hinweise

Allgemeine Daten zu dem verwendeten Aluminium: AL 6060
Chemische Zusammensetzung [%]

Verunreinigun-
gen

Verbleibend 0,35-0,60 0,30-0,60 0,10 0,10 0,05-0,15
Tab. 50

Physikalische Eigenschaften

Elastizitats- | Warmeausdehnungskoeffizi- | Wé&rmeleitfahigkeit Spezifische | Widerstand Schmelz-

modul ent (20°-100°C) (20°C) Wérme punkt
(0°-100°C)
kg A J
— — — — Q.m.10° °C
dm? mm? K m. K kg . K
2.70 69 23 200 880-900 33 600-655
Tab. 51

Physikalische Eigenschaften

Rp (02)

205 165 10 60-80
Tab. 52
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Seventh Axis

Bestellschliissel |/ v

SEV-Serie - Riemenantrieb
220-1 R

Energiekette, siehe Seite SV-9 (R = rechts; L = links)

BaugroBe, siehe Seite SV-4 ff

Bestellbeispiel: SEV220-1-3000-R.

SEV-Serie - Zahnstangenantrieb
360-2 -P

Abdeckungstyp, siehe Seite SV-29

BaugroBe, siehe Seite SV-18 ff

Bestellbeispiel: SEV360-2-3000-PR.
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Warn- und Rechtshinweise

Warn- und Rechtshinweise // v

> PO

> O
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Es wird empfohlen, vor dem Einbau der unvollstdndigen Maschine
dieses Kapitel zusammen mit der Montageanleitung flir die einzel-
nen Module aufmerksam zu lesen. Die Informationen, die in diesem
Kapitel sowie in den Anleitungen zu den einzelnen Modulen en-
thalten sind, richten sich an qualifiziertes und beféhigtes Personal,
das (iber die geeigneten Qualifikationen zum Einbau der unvollstén-

digen Maschine verfligt.

VorsichtsmaBnahmen bei Montage und Handhabung.
Schwere Ausriistung.

Wahrend der Bewegung der Achse oder des Achssystems
immer sicherstellen, dass die Auflage- bzw. Befestigung-
spunkte keine Durchbiegungen gestatten.

Vor der Handhabung miissen die beweglichen Teile in gee-
igneter Weise gesichert werden, um die Achse bzw. das
Achssystem zu stabilisieren. Bei der Handhabung von Ach-
sen mit vertikaler Bewegung ist es erforderlich, diese zum
entsprechenden unteren Anschlag zu bringen.

Nicht tiberlasten. Die Maschineneinheit keinen Torsionskraften
aussetzen.

Nicht der Witterung aussetzen.

Vor der Montage des Motors auf das Getriebe wird ein Test
des Motors empfohlen, ohne dass dieser mit dem Getriebe
verbunden ist. Der Test dieser Komponenten kann vom
Hersteller der Maschine nicht durchgefiihrt werden. Es ist
daher Aufgabe des Kunden von Rollon, den Test des Mo-
tors durchzufilhren, um die ordnungsgemaBe Funktion zu
tberpriifen.

e P oePPO P

Der Hersteller haftet nicht fiir Folgen durch unsachgeméaBen
Gebrauch, durch eine nicht vorgesehene Verwendung des
Systems, oder durch die Nichtbeachtung der fachgerechten
Standards und der in dieser Anleitung aufgeflinrten Anwei-
sungen.

Beschédigungen vermeiden. Verwenden Sie keine unpas-
senden Werkzeuge.

Achtung: Bewegliche Maschinenteile. Stellen Sie keine
Gegenstande auf die Achse.

Sonderanlagen: Priifen Sie die Tiefe der Gewinde
an den sich bewegenden Teilen.

Stellen Sie sicher, dass das System auf einem ebenen und
tragfahigen Boden installiert wird.

Bei der Verwendung beachten Sie bitte genau die im Kata-
log angegebenen spezifischen Leistungswerte, bzw. in
besonderen Féllen die im Planungsprozess vorgesehenen
Leistungseigenschaften beziiglich Last und Dynamik.

Fiir diejenigen Module oder Modulteile des Systems, die
eine Vertikalbewegung ausfiihren, miissen Bremsmotoren
eingebaut werden, um die Gefahr eines Absturzes der
Achse zu vermeiden.

Die Abbildungen in dieser Anleitung sind nur als lllustration
anzusehen und sind nicht bindend. Das gelieferte System
kann von den hier aufgefiinrten Abbildungen abweichen,
die von der Rollon S.p.A. nur zu illustrierenden Zwecken
auffiihrt.

Die von der Rollon S.p.A. gelieferten Systeme sind nicht fiir
den Betrieh in ATEX-Umgebungen vorgesehen.



Seventh Axis

Restrisiken

e Mechanische Gefahren aufgrund des Vorhandenseins beweglicher
Bauteile.

e Brandrisiko aufgrund der Brennbarkeit der in den Achsen verwendeten
Riemen bei Temperaturen tber 250 °C mit Flammenkontak.

e Gefahr des Absturzes der Z-Achse wéhrend der Handhabung und der
Montage der unvollstandigen Maschine vor der Inbetriebnahme.

e Gefahr des Absturzes der Z-Achse wéhrend der Wartungsarbeiten im

Grundlegende Komponenten

O

Die in dieser Anleitung beschriebene unvollstandige Maschi-
ne ist lediglich als Lieferung einfacher kartesischer Achsen
und deren Zubehdr anzusehen, die in der Verhandlungspha-
se des Vertrages mit dem Kunden vereinbart wurde. Daher
sind aus diesem Vertrag ausgeschlossen:

1. Die Montage beim Direkt- oder Endkunden

2. Die Inbetriebnahme beim Direkt- oder Endkunden

3. Die technische Abnahme beim Direkt- oder Endkunden
Daher liegen die unter den Punkten 1., 2. und 3. beschriebe-
nen Téatigkeiten nicht im Verantwortungsbereich von Rollon.
Rollon ist Lieferant von unvollstandigen Maschinen. Der Di-

Hinweise zum Umweltschutz

Das Unternehmen ROLLON achtet auf die Umwelt, um die Umweltaus-
wirkungen zu begrenzen. Im Folgenden wird eine Liste mit Hinweisen
zum Umweltschutz aufgeflihrt, um einen ordnungsgemaBen Umgang mit
unseren Produkten zu gewéhrleisten. Unsere Produkte bestehen haupt-
séchlich aus:

Material

Einzelheiten der Lieferung

Profile, Platten, diverse Bauteile
Schrauben, Zahnstangen, Ritzel

Aluminiumlegierungen
Stéhle unterschiedlicher

Zusammensetzung und Filhrungen
PAG — Ketten
Kunststoff PVC — Abdeckungen
und Abstreifer

Verschiedene Arten von Gummi Stopfen, Dichtungen

Verschiedene Arten von Verwendet fiir die Schmierung von

Schmierstoffen Gleitschienen und Lagern
Rostschutzmittel Rostschutzol
Holz, Polyethylen, Karton Transportverpackungen

Am Ende der Lebensdauer des Produkts konnen daher viele Bauteile in
Ubereinstimmung mit den geltenden Vorschriften zur Abfallbehandiung
recycelt werden.

Fall eines Abfalls der Versorgungsspannung.

e Quetschgefahr an den Flachen, die divergente und konvergente
Bewegungen ausflihren.

e Schergefahr an den Flachen, die entgegengesetzte oder gleichartige
Bewegungen ausflihren.

e Gefahr von Schnitt- und Schiirfverletzungen.

rekt- oder Endkunde muss die technische Abnahme und die Sicherheits-
iberprifung der Gerdte ausfiihren, die per Definition nicht theoretisch
verifiziert oder in unserem Betrieb ausgefiihrt werden konnen, wo nur die
manuelle Bewegung méglich ist (zum Beispiel: Motoren oder Getriebe,
nicht manuelle Bewegung der kartesischen Achsen, Sicherheitsbremsen,
Stopperzylinder, mechanische oder induktive Sensoren, StoBdampfer,
mechanische Endschalter, Druckluftzylinder usw.). Diese unvollstdndige
Maschine darf erst in Betrieb genommen werden, wenn die komplette
Maschine, in die sie eingebaut werden soll, geméB den Bestimmungen
der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG als konform erklért wurde.
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Warn- und Rechtshinweise

Sicherheitshinweise fir Handhabung und Transport

e Um das Risiko bei Versand, Handhabung und Transport zu minimieren,
achtet der Hersteller besonders auf die Verpackungen.

e Der Transport kann vereinfacht werden, indem bestimmte Komponenten
zerlegt und geschiitzt verpackt werden.

e Bei der Handhabung (Beladen und Entladen) missen die Informationen
beachtet werden, die direkt auf der Maschine, auf der Verpackung und
in den Gebrauchsanweisungen angegeben sind.

e Die Mitarbeiter, die zum Anheben und zur Handhabung der Maschine
und ihrer Komponenten autorisiert sind, miissen tber Erfahrung und
Kompetenzen in dem spezifischen Sektor verfligen, und eine volle Kon-
trolle tber die von ihnen verwendeten Hebevorrichtungen haben.

e \Wahrend des Transports bzw. der Lagerung muss die Temperatur inner-
halb der zuldssigen Grenzwerte liegen, um irreversible Schaden an den
elektrischen und elektronischen Bauteilen zu vermeiden.

e F(ir die Handhabung und den Transport miissen Fahrzeuge mit einer
geeigneten Ladekapazitdt verwendet werden, und die Maschinen
missen an den vorgeschriebenen Punkien verankert werden,
die an den Achsen angegeben sind.

e Die Handhabungsverfahren und die vorgeschriebenen Hebepunkie
dirfen keinesfalls modifiziert werden.

e \Wahrend der Handhabung, und falls es die Umstinde verlangen,
nutzen Sie bitte einen oder mehrere Assistenten, die sie warnen kénnen.

e \Wenn die Maschine mit Fahrzeugen bewegt werden muss,
stellen Sie bitte sicher, dass diese fir den Zweck geeignet sind.
Das Be- und Entladen darf zu keinen Gefahren fir den Bediener und die
direkt eingebundenen Personen flihren.

e\Vor dem Laden des Gerdts auf das Fahrzeug sicherstellen,
dass die Maschine und ihre Komponenten ausreichend gesichert sind,
und dass ihr Profil die maximal erlaubten Abmessungen nicht
uberschreitet. Wenn nétig, die erforderlichen Warnschilder anbringen.

e Achten Sie bei der Handhabung darauf, dass ein angemessenes
Sichtfeld vorhanden ist. Auf dem Weg zum endg(iltigen Standort diirfen
keine Hindernisse vorhanden sein.

e \Wahrend des Hebens und der Handhabung der Lasten diirfen keine
Personen den Aktionsradius passieren bzw. sich darin aufhalten.

e Die Achsen miissen in der Nahe des vereinbarten Standorts abgeladen
werden. Sie missen an einem vor Witterungseinfliissen geschiitzten
Standort gelagert werden.

e Die Nichtbeachtung der Anweisungen kann zu Gefahren fiir die Sicher-
heit und die Gesundheit von Personen und zu finanziellen Verlusten fihren.

e DerVerantwortliche fir Installation muss tiber einen Plan zur Organisation
und Uberwachung aller Betriebsphasen verfiigen.

e Er muss sicherstellen, dass die in der Vertragsphase vereinbarten
Hebevorrichtungen und Ausriistungen zur Verfigung stehen.
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e Der Verantwortliche am vereinbarten Aufstellungsort und der Verant-
wortliche fiir die Installation miissen einen Sicherheitsplan in Uberein-
stimmung mit den am Arbeitsplatz geltenden gesetzlichen Vorschriften
umsetzen.

e Im Sicherheitsplan miissen alle betriebsbezogenen Tatigkeiten in der
Umgebung sowie die Ausdehnung der dem Projekt zugrunde liegenden
Réume beriicksichtigt werden.

e Derausgewahlte Standort muss gekennzeichnet und abgetrennt werden,
damit unbefugte Personen den Installationsbereich nicht betreten kdnnen.

e Der Installationsbereich muss geeignete  Umgebungsbedingungen
aufweisen (Beleuchtung, Liiftung usw.).

e Die Temperatur im Installationsbereich muss innerhalb des erlaubten
Intervalls liegen.

e Stellen Sie sicher, dass der Installationsbereich gegen Witterungsein-
fllisse geschitzt ist, keine korrosiven Stoffe enthélt, und dass keine
Explosions- oder Brandgefahren bestehen.

e Eine Installation in Umgebungen, in denen eine Explosions- oder Brand-
gefahr besteht, darf nur dann erfolgen, wenn die Maschine fiir eine
solche Verwendung als konform erklért wurde.

o Uberpriifen Sie, ob der vereinbarte Standort korrekt wie in der Vertrags-
phase vereinbart und anhand der Angaben im Projekt ausgestattet wurde.

e Der ausgewdhlte Standort muss vorab ausgestattet werden,
um eine vollstandige Installation in Ubereinstimmung mit den vereinbar-
ten Verfahren und Zeitplanen zu erméglichen.

Hinweise

e Bewerten Sie bitte im Voraus, ob die Maschine mit anderen Produkti-
onseinheiten interagieren muss, und dass die Integration Kkorrekt,
gefahrlos und in Ubereinstimmung mit den Standards umgesetzt
werden kann.

e Der Verantwortliche darf Installations- und Montagearbeiten nur
an autorisierte Techniker mit einer anerkannten Qualifikation vergeben.

e Die Versorgungsanschliisse (Strom, Druckluft usw.) missen nach dem
Stand der Technik in Ubereinstimmung mit den geltenden Normen und
gesetzlichen Regelungen ausgeflihrt werden.

e Anschliisse, Ausrichtung und Nivellierung miissen nach dem Stand der
Technik ausgefiinrt werden, um zusatzliche Eingriffe zu vermeiden, und
um einen korrekten Betrieb der Maschine zu gewéhrleisten.

e Nachdem die Anschllisse fertiggestellt sind, muss die Maschine einem
allgemeinen Test unterzogen werden, damit sichergestellt wird, dass
alle Eingriffe auf korrekte Weise und unter Einhaltung der Anforderun-
gen ausgefiihrt wurden.

e Die Nichtbeachtung der Anweisungen kann zu Gefahren fiir die Sicher
heit und die Gesundheit von Personen und zu finanziellen Verlusten fuhren.



Transport

e DerTransportkann,auchauf Grundlage des Zielorts, mitunterschiedlichen
Fahrzeugen durchgefiihrt werden.

e Bitte verwenden Sie geeignete Fahrzeuge, die (ber eine ausreichende
Ladekapazitét verfligen.

e Stellen Sie sicher, dass die Maschine und inre Komponenten ausreichend
am Fahrzeug befestigt sind.

Handhabung und Anheben

e Die Hubvorrichtungen miissen korrekt mit den Punkten verbunden wer-
den, die auf den Packstlicken bzw. den demontierten Bauteilen markiert
sind.

e \or der Handhabung lesen Sie bitte die Anweisungen, insbesondere die
Sicherheitshinweise, die in der Installationsanleitung bzw. auf den
Packstlicken oder den demontierten Bauteilen angegeben sind.

e Versuchen Sie bitte auf keinen Fall, die Handhabungsverfahren
und die vorgeschriebenen Punkte zum Anheben, zur Handhabung oder
zur Bewegung der einzelnen Packstlicke bzw. der demontierten Bauteile
zu modifizieren.

e Das Packstiick langsam auf die erforderliche Mindesthéhe anheben und
es dabei mit duBerster Vorsicht bewegen, um gefahrliche Schwingun-
gen zu vermeiden.

e Achten Sie bei der Handhabung darauf, dass ein angemessenes Sicht-
feld vorhanden ist. Auf dem Weg zum endgiltigen Standort diirfen keine
Hindernisse vorhanden sein.

e \Wéhrend des Hebens und der Handhabung der Lasten dlrfen keine
Personen den Aktionsradius passieren bzw. sich darin aufhalten.

e Die Packstiicke nicht stapeln, da sie beschddigt werden konnten.
Bitte vermeiden Sie das Risiko plétzlicher und gefahrlicher Bewegungen.

e Bei langerer Lagerung muss regelméBig tberpriift werden, dass keine
Veranderungen der Lagerbedingungen aufgetreten sind.

Uberpriifung der Achse nach dem Transport

Jeder Transport wird von einem Dokument (Lieferschein) begleitet, in

dem die Achsen aufgelistet und beschrieben werden.

e Bitte (iberpriifen Sie nach dem Empfang der Ware, ob sie den Angaben
im Lieferschein entspricht.

e Uberpriifen Sie, ob die Verpackung intakt ist. Bei Sendungen ohne
Verpackung muss sichergestellt werden, dass jede einzelne Achse
intakt ist.

e Bei Schaden oder fehlenden Teilen kontaktieren Sie bitte den Hersteller,
um die entsprechenden Verfahren festzulegen.

Seventh Axis
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Anmerkungen
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Haben Sie nicht genligend Platz bei Ihrem Produktionslayout?
Haben Sie hohere Nutzlasten?
Bendtigen Sie hohere Geschwindigkeiten und Beschleunigungen?

Kartesische Roboter konnen die perfekte Losung fur diese Anforderungen sein.
Wenn die Reichweite eines anthropomorphen Roboters eingeschrankt ist,
haben Sie die Moglichkeit, auf eine mehrachsige Losung umzusteigen.

Actuator System Line

Integrierte Stellantriebe fiir die Industrieau-
tomation, fUr Anwendungen in verschiedenen
Industriebereichen: automatisierte Industrie-
maschinen, Prazisionsmontagelinien, Verpa-
ckungslinien und Hochgeschwindigkeits-Ferti-
gungslinien. Actuator Line wurde entwickelt, um
die Anforderungen unserer anspruchsvollsten
Kunden zu erfullen.
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101 Bilby Road. Suite B
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www.rollon.com - info@rolloncorp.com

ASIA
ROLLON Ltd - CHINA /l v

No. 1155 Pang Jin Road,

China, Suzhou, 215200

Phone: +86 0512 6392 1625
www.rollon.cn.com - info@rollon.cn.com

Bitte beachten Sie auch unsere weiteren Produktreihen

Die Adressen unserer weltweiten Vertriebspartner finden Sie auch auf unserer Webseite www.rollon.com
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The Works 6 West Street Olney
Buckinghamshire, United Kingdom, MK46 5 HR
Phone: +44 (0) 1234964024
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