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Informationen Gber Produkiénderungen finden Sie auf unserer E i n fﬁ h ru ng H e pco Mo ti on

Webseite unter www.HepcoMotion.com.

Inhaltsverzeichnis Seit DLS Lineares Fihrungssystem

Um steigender Kundennachfrage gerecht zu werden, hat Anwender mit eigener Antriebsldsung kénnen eine beliebige

Emleltung HepcoMotlon DLS 1 HEPCO sein schon bislang erfolgreiches Linearachsensystem  DLS mit Antriebswelle wdhlen.
DLS erweitert. Ergénzend zu den zwei Gréflen der Standardachse ist
Eine Auswahl sehr wirtschaftlicher und hochwertiger  jetzt auch eine neue Auslegerachse erhdiltlich. Sie ist fir
SYSfemClUbeU 2-4 Wechselstrommotoren und Schneckengetriebe macht aus der  Anwendungen gedacht, bei denen die

DLS eine komplette Linearachse, die eine ideale Lsung fir  Trégerplatte ruht und sich das Profil
viele Positionieraufgaben darstellt. Die Motoren sind bis zu  bewegt. Motor und Zuleitungen missen
. . 1,1 kW Leistung erhdltlich, die Getriebe mit Untersetzungen  dabei nicht bewegt werden.
AnwendunQSbelsplele 5-7 von 5 : 1 bis 795 : 1. Das lasst Antriebskrafte bis 1.225g N Diese Auslegeracﬁse wird
zu und Verfahrgeschwindigkeiten bis 2 m/sec, mit speziellen  fir viele Ein-Achs-
Motoren auch ber 5 m/sec. Die vereinfachte Technik Anwen-dungen
Daten und MaBe Standardachse 8 stelll dem Anwender eine Achse zur Verfigung mit der die beste
Leistung, Flexibilitat und Zuverlassigkeit eines elekirischen

. Positioniersystems - und das zum Preis weniger
Wechselstrommotor und Untersetzungsgetriebe 9 |eistungsfdh>,fger Preumatiksystemel 9

Die Auswahl leistungsféhiger
Kurzauswahl 10-11 Wechselstrommotoren l&sst
sowohl endlagengesteuerte

Lésung
sein wie auch
als Y- oder Z-Achse in
Mehrachssystemen.

HEPCO kann alle elektrischen und

Antriebsoptionen 12 Anwen-dungen zu wie auch mechanischen Komponenten liefern, die
fir eine funktionsfahige Einheit ndtig sind:
Antriebe, Befestigungsklemmen, Bremsen, Getriebe,
AUSIegerUChse 13 Drehmomentbegrenzer, Kupplungen, Schalter, Steuerungen
und Wellen. HEPCO mdchte Ihnen bei lhren Anwendungen
Mechanische Zusatzkomponenten 14 ) helfen. lhren speziellen Bedirfnissen gerecht zu werden,
o bei An- das ist unser Ziel - auch, wenn diese Lésung nicht in diesem
bindung an eine  Kqtalog enthalten sein sollte!
Steuerung 15 SPS - komplexere

Mehrfachpositionierungen. ~ Das DLS-Programm ist kompatibel zu den Profilsystemen
Anwender mithdheren Anspriichen ~ von HEPCO-MCS, ITEM, BOSCH und anderen namhaften
an Funktion und Steverung kénnen sich Herstellern. Bitte nehmen Sie bei Anwendungen Kontakt zu
der Getriebe von HEPCO bedienen, die ggf. HEPCO auf!

Systemauslegung 16-20 angepasst werden fir die Aufnahme von Servo-
oder Schrittmotoren. In diesen Fallen wird die DLS auch sehr
dynamischen Mehr-Achs-Anwendungen gerecht.

Positionier- und Wiederholgenauigkeit 21
Anwendungshinweise 21 Antriebsmdglichkeiten - so einfach oder so raffiniert, wie Sie es bendtigen!
s el . Fir direkten, Ketten- bzw. Riemenantrieb
Systemlebensdauver und Verformung 22-23 Antriebs- / Abiriebswelle oder um zwei Achsen parallel anzutreiben
(vgl. S.7).
Auslegung des Antriebes 24-25 b, Wechselstrom-Getriebemotor Die wirtschaftliche Lésung fiir einfache
Positionieraufgaben (vgl. 5.9 und 17-21).
+
. . Wirtschaftliche Methode zur Steuerung von
Bestellhinweise 26-27 Allen-Bradley - Steverung Geschwindigkeit und Beschleunigung fir
einfache Positionieraufgaben (vgl. S.4, 15,
19 und 20).
DLS5 Riemengetriebenes Linearfihrungssystem 28
. Kompaktes Winkelgetriebe, passend fir
Schneckengetricbe lhren Antrieb (vgl. S. 9).
DLS5 Daten und MafBe 29

Passend fir lhren Antrieb, ideal fir die

Préizisionsplanetengetriebe Verwendung mit Servomotoren (vgl. S. 12).

Kompakte Anschlusseinheit zur Aufnahme
lhres Getriebemotors (vgl. S. 12).

Spezialflansch




Systemaufbau

Standardachse

Das DLS-System von HEPCO stellt eine Komplettlésung fir Linearantriebsprobleme dar. DLS wurde entwickelt mit allen Optionen,
die fur erfolgreiche L3sungen bei Positionierungsanwendungen notwendig sind. Die folgende Darstellung zeigt eine Einheit mit
angebautem Getriebemotor (incl. optionaler Haltebremse) und (optionaler) Abtriebswelle fir die direkte Ankopplung einer zweiten
Achse (vgl. S.7). Die Einheit besitzt einen mittels Schalterklemme montierten Mikroschalter, der vom Schalternocken am Laufwagen
betdtigt wird. Die DLS-Einheit kann mit einer Befestigungsklemme wie abgebildet auf einer Grundplatte befestigt werden.

Ein wichtiges Merkmal des DLS-Systems ist der Laufwagen. Er besteht aus zwei getrennten Aluminiumplatten. Die obere Trdgerplatte
l&B3t sich durch Losen der vier bzw. finf Innensechskantschrauben abnehmen. Sie kann so sehr einfach bearbeitet werden.

Das DLS-System ist an den Seiten und den Endgehcusen mit praktischen T-Nuten versehen. Uber diese T-Nuten kann der Kunde
die T-Nutensteine an der jeweils geeigneten Position anbringen.

— Schlagfester Endanschlag Wagenplatte

e Versenkte Bohrungen fir einfaches Befestigen

— Endgehduse ® Abnehmbare Tragerplatte zum einfachen
genay — Robustes Aluminiumprofil Bearbeiten gerp
* Fﬂinfeihg bis 8m Lange, mehrteilig auch e Kurze und lange Tragerplatte sowie mit
— BU ich- anger . ) o individuellen Langen lieferbar
tu“;;?:dlc ® DLS3 auch als Leichtbau-Variante erhaltlich * Mehrere Wagen auf einem Profil méglich

e Stabile Struktur fur freitragenden Einsatz

e Einteilige Lager mit hoher Tragféhigkeit fir
e Als Maschinenbauteil zu verwenden 98 99 granig

lange Lebensdauer

® Integrierter Riemenspanner fir einfaches
ﬁ R Nachstellen
— Dichtkappen
<. n_' ﬁ o Schmiermittelreservoir fir die Laufflachen
‘ ﬂ. e Schiitzen die Lager, erhdhen die Sicherheit
i
Zahnriemen

e Fir hohe Geschwindigkeiten und
Beschleunigungen
¢ Hohe Prézision

— Wechselstrom-Getriebemotor

* Leistungsstarker, kompakter Antrieb

® Hoher Wirkungsgrad, hohe Prazision

* Haltebremse (optional)

* Schneckengetriebe erhdltlich fir kundenseitige
Antriebslésungen

® Drehmomentbegrenzer (optional)

* Weitere Antriebe maglich (vgl.S.12)

Schalterklemme =
e Fiir mechanische und
induktive Schalter

Schaltfahne
e Betdtigt End- und Positionsschalter

Befestigungsklemme
o Auch kurze Version lieferbar

T-Nuten und T-Nutensteine
e Einfaches Befestigen am Profil oder den
Endgehdusen
e Zwei Arten T-Nutensteine fir grofite . ’
Flexibilitat Optionale Abtriebswelle
o TNut-Abdeckung zum Fihren der e Fir gleichzeitigen Antrieb von
Kabelverbindungen und als Schutz zwei oder mehr Achsen —— Antriebsgehduse

gegen Verschmutzungen

Anmerkung: Die abgebildete Einheit zeigt den Getriebemotor an Position 1 (vgl. S. 8) mit
dem Klemmenkasten an Position C (Kabeleingang an Position 1, nicht sichtbar).

Systemaufbau

Auslegerachse

Die Auslegerachse DLS3-C empfiehlt sich vor allem fir den Einsatz als Z-Achse oder in horizontalen Entnahmevorrichtungen,
bei denen sich das Profil gegeniiber der Tragerplatte bewegt - anders als bei der Standard-DLS, wo das Profil steht. Die

Auslegerachse ist nur in GréBe 3 lieferbar.

Durch die Leichtbaukonstruktion des Profils ergibt sich eine stabile Lésung mit geringer Masse fir auskragende Lasten.
Besonders in Mehr-Achs-Systemen (vgl. a. Bsp. S. 6 & 7) zeigt sie ihre Vorteile, wenn sie auf die Trégerplatte einer Standard-

DLS montiert wird.

Die Lange der DLS3-C und ihre Tragerplatte kénnen nach Kundenwunsch gefertigt werden (vgl. S. 13). Die Einheiten kdnnen
mit den gleichen Wechselstrom-Getriebemotoren versehen werden wie die Standard-DLS. Ebenso ist das Schneckengetriebe
lieferbar, um einen kundenspezifischen Antrieb zu erméglichen, oder ein hochprézises Planetengetriebe (s.u.). Um héchstmégliche
Genauvigkeit zu erzielen, werden diese direkt auf das antreibende Ritzel montiert und sind in Untersetzungsverhdltnissen von
4 : 1 bis 20 : 1 erhalflich. Sie eignen sich besonders fir den Einsatz mit Servomotoren. Sonderflansche fir individuelle

Antriebskonzepte der Anwender sind ebenfalls lieferbar.

Wie bei der Standard-DLS sind die drei Seiten des Wagens sowie die Befestigungsplatten am Ende des Profils leicht zu

demontieren und anwendungsspezifisch zu bearbeiten.

Dichtkappen
o Schmiermittelreservoir fir die Lauffléchen
e Schitzen die Lager, erhdhen die Sicherheit

Schalterklemme
Fiir mechanische und
induktive Schalter

Antriebsméglichkeiten

¢ Kundenspezifischer Antrieb auf
Planetengetriebe (wie dargestellt)

 Hachster Wirkungsgrad, beste
Genavigkeit

e Schneckengetriebe fir weitere
individuelle Antriebe

® Wechselstrom-Getriebemotor

e Basisvariante nur mit Antriebswelle
fir direkten, Ketten- oder

Riemenantrieb

[~

Befestigungsklemme
¢ Auch kurze Version lieferbar

T-Nuten und T-Nutensteine
e Einfaches Befestigen am Profil
e Zwei Arten T-Nutensteine fir grofite

Flexibilitat S
e T-Nut-Abdeckung zum Fihren der

Kabelverbindungen und als Schutz gegen
Verschmutzungen u l

F— Riemenspanner und -befestigung
1

~ Wagenplatte

e Stationdrer Teil der Auslegerachse

® Gewindebohrungen auf drei Flachen fir
einfaches Befestigen

* Drei abnehmbare Tragerplatten zum einfachen
Nachbearbeiten

® Fir X-Y-Z-Systeme auf Standard-DLS montierbar

e Standardlénge oder individuelle Langen
lieferbar

* Einteilige Lager mit hoher Tragfahigkeit fir

lange Lebensdauer

(]
‘ [
Schaltfahne
e Fijr End- und
Positionsschalter
a
(]

Schlagfester Endanschlag

Zahnriemen

® Fir hohe Geschwindigkeiten
und Beschleunigungen

* Hohe Prazision

Robustes Aluminiumprofil

 Bewegter Teil der Auslegerachse

e |eichtbauprofil fir besseres
dynamisches Verhalten

o Stabileres und schwereres Profil
lieferbar

o Als Maschinenbauteil zu verwenden

Befestigungsplatten
e Leicht demontierbar zum Bearbeiten



Systemaufbau

Mechanische Zusatzkomponenten
HEPCO liefert die Komponenten, mit denen aus dem mechanischen Fiihrungssystem eine hochgenaue Positioniereinheit wird.

Prazisions - Planetengetriebe: HEPCO kann jedes DLS-System mit einem an das Antriebsgehduse angebauten Prazisions-
Planetengetriebe mit geeigneter Untersetzung liefern. Diese Getriebe besitzen einen sehr guten Wirkungsgrad bei grofer
Genauigkeit. Sie haben eine hohe Belastbarkeit, sind sehr kompakt und zu den meisten Elekiromotoren kompatibel. Besonders
bei Verwendung mit Servomotoren kommen ihre Starken zum Tragen.

Schneckengetriebe werden als Winkelgetriebe direkt auf das Antriebsritzel montiert. Diese wirtschaftliche Lésung eignet sich
vor allem fir Asynchron- und Schrittmotoren, 168t sich aber auch mit Servomotoren verwenden. Diese Getriebe kénnen mit
Drehmomentbegrenzer geliefert werden.

Die Verwendung von Standardkomponenten macht HEPCO-Getriebe zu kompakteren und wirtschaftlicheren Lésungen als
extern bezogene Getriebe. Der Antriebsflansch der Getriebe 1&Bt sich auf kundenspezifische Antriebe abstimmen.

Befestigungsklemmen fir DLS3 und DLS4 sind in langer (vgl. S. 2f) und kurzer (siehe rechts) Ausfihrung
lieferbar. Sie kénnen zum Befestigen des DLS-Systems auf einer ebenen Oberflache verwendet werden.
Das DLS-System wird in diesem Fall an der unteren T-Nut gehalten. Kurze Klemmen sind fir eine
Befestigungsschraube, lange Klemmen fir zwei Schrauben vorgesehen. Die lange Ausfihrung kann fir die
Befestigung eines DLS-Profils auf dem Laufwagen eines zweiten Profils benutzt werden (sinnvoll fir X-Y- und
X-Y-Z-Bewegungen - vgl. S. 7).

9

T-Nutensteine sind in zwei Varianten erhdlilich: Der Schnellspann-Typ wird an beliebiger Stelle
der T-Nut eingesetzt und durch eine 90°Drehung gesichert. Der Hochleistungs-Typ wird durch den
Schlitz am Ende der T-Nut oder ein optionales Fenster eingebracht. Er ist starker und vor allem fir
die Verwendung mit dem Leichtbauprofil vorgesehen. Beide Typen haben M6-Gewinde und eine
Klemmfeder zur leichteren Montage.

Schalterklemmen (vgl. S. 2) dienen zur Befestigung von handelsiiblichen mechanischen und induktiven Schaltern am DLS-Profil.

Die Schaltfahne wird seitlich am Laufwagen befestigt und betétigt die durch Schalterklemmen am Profil angebrachten
Schalter (vgl. S. 2).

Die T-Nut-Abdeckung dient zum Schutz und zur Filhrung der Kabelverbindungen vom Positionsschalter
zur Steuerung. Die Abdeckung kann auch aus optischen Griinden eingesetzt werden oder um
unbenutzte T-Nuten vor Verschmutzung zu schitzen.

Motoren und Antriebe

HEPCO liefert alle elektrischen Komponenten, die fir Antrieb und Positionierung einer mechanischen Achse notwendig sind.
Der Anwender kann damit das komplette System aus einer Hand beziehen - mit der GewiBheit, daB3 allen Aspekten bei der
Konstruktion Rechnung getragen wurde.

Motoren: HEPCO bietet eine Reihe von Wechselstrom-Getriebemotoren an, welche die oben beschriebenen Schneckengetriebe
verwenden. Die Leistung liegt zwischen 60 W und 1,1 kW, die Schutzklasse ist IP 54, wobei héhere Schutzklassen erhaltlich
sind. Ergdnzend zu einem optionalen Drehmomentbegrenzer am Getriebe kdnnen die Motoren mit elekiro-mechanischer
Haltebremse geliefert werden. Die Gehéuse sind lackiert, die Motoren geeignet fir den Betrieb bei 200-230V/380-450V bei
50/60Hz. Aus Sicherheitsgrinden werden die Motoren mit Stern-Schaltung sf;iir den Betrieb bei 380-450V ausgeliefert. Fir den
Betrieb mit Wechselstrom bei 200-230V muf3 auf Dreieck-Schaltung umgestellt werden.

Steverung fiir Wechselstrom-Motoren: Als Steuerungen passen zur HEPCO-DLS ideal die des Hauses Allen-Bradley Rockwell
Automation , 160 range Smart Speed Controllers”. Die Steuerungen mit einem Leistungsspektrum von 0,37 - 1,5 kW eignen
~sich fir alle Standard-Wechselstrommotoren. Sie sind kompakt, robust und leicht zu programmieren. Sie
besitzen eine Folientastatur, mit dem Verfahrgeschwindigkeiten, Beschleunigungen und andere Parameter

eingestellt werden konnen. Ebenso lassen sich darauf die Frequenzen (fir die Motordrehzahlen),
=& Stromstdrken und Spannungen darstellen sowie Fehlerdiagnosen erstellen. Zur Standardausfihrung
gehért auch eine separate Abschirmung, welche die Grenzwerte der EU-Richtlinie zur Elektro-
Magnetischen Vertraglichkeit (EMV) gewdhrleistet.

Die Steuerung kann als Bremse programmiert werden, was fir vertikale Einsdtze der DLS
nitzlich ist oder beim Abbremsen empfindlicher Lasten. Fiir manche Anwendungen kann
dann das Dynamische Brems-Modul erforderlich werden.

Generell sind zwei Varianten der Steuerung erhdlilich: Das SF-Modell folgt analogen
Signalen, die z.B. Uber ein Potentiometer die Geschwindigkeit regeln. Diese Losung eignet
sich vor allem fir einfache Anwendungen.

Das PS-Modell arbeitet mit bis zu acht vorprogrammierbaren Geschwindigkeiten, die Gber
die Folientastatur eingegeben werden und auch iber geschlossene Regelkreise gesteuert
werden kénnen. Diese Steuerung eignet sich besonders bei Verwendung mit einer
Speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS).

Die Steuerungen entsprechen IP20. Sie kénnen auf eine Kontrolltafel oder auf 35mm-DIN-Klemmleiste montiert werden.

Anwendungsbeispiele

Bogenzufihrungsmechanismus

Der ruhige Llauf des DLS-Systems wird zum Bogenzufihren bei einem
Vakuumformverfahren genutzt. Der Weciselstrom-lv\otor ist durch

einen Inverter gesteuert, der wiederum seine Signale von

einer SPS bekommt, welche den ganzen Prozef steuert.
Nach dem Startsignal der SPS wird die Achse bis zu
einem Endschalter gefahren, der das Erreichen der
gewinschten lange anzeigt. Die SPS veranlaft
dann die weiteren Maschinenkomponenten
zum Prozefifortigang. Die Lénge wird
entweder Uber das Verschieben des
Endschalters eingestellt oder Gber
verschiedene Endschalter,
die zu unterschiedlichen
Formen
gehdren.

Kabelverdrillmaschine

Die Steuerung der DLS von HEPCO wird in dieser Maschine zum
Herstellen verdrillter Spezialkabel fir kundenspezifische Kabelbdume
eingesetzt. Der motorgetriebene Kopf ist auf dem DLS-laufwagen
montiert und wird von einer eigenen Steuerung angetrieben. Uber eine

Schnittstelle ist sie auch mit dem Wechselstrom-Motor verbunden (mit
Umformer und Positionsschaltern), um so die Achse zu steuern. So

wird ein gleichbleibender Verdrillungswinkel erreicht. Die Lange
lasst sich dabei ganz einfach eingeben, um ein Kabel mit den

entsprechenden Abmessungen herzustellen. Der ganze Prozess
hangt an einer SPS, die auch zum Steuern anderer Prozesse
genutzbt \lNerden kann, wie etwa dem Abschneiden der
Kabel.



Anwendungsbeispiele

X-Z-Transfer-Einheit

Ein Korb voller Bauteile wird in einem
automatisierfen Vorgang aufgenom-
men, in einen Reinigungstank
abgesenktund dann zur nachfolgenden
Bearbeitung  weitergereicht.  Als
X-Achse dient eine Standard-DLS3
mit Wechselstrom-
Getriebemotor,

eine Ausleger-
Achse als
Z-Achse.  Der
Ausleger besitzt

einen Motor mit
Haltebremse fir den
Einsatz bei Haltebetrieb.

—

Durch eine Anzahl von
Positionsschaltern sind
Bearbeitungsstationen festgelegt. Eine
SPS steuert den ganzen Prozess, um
von jeder Position aus den

Reinigungstank anzufahren.

Da sich X- und
Z-Achse nie
gleich-zeitig
bewegen, kann
eine einzige
Steuverung beide
Motoren regeln,
was Kosten spart.

SpritzguBteile-Entnahme

In dieser Anlage arbeitet eine DLS-
Ausleger-Achse mit einem Greifer, der auf
die Befestigungsplatte montiert ist. Der
Wechselstrom-Getriebemotor wird durch den
optionalen Inverter gesteuert. Die Achse f&hrt
bis zur Position des Endschalters aus, hdalt
wdhrend der Entnahme der Plastikteile an
und fahrt zuriick in die Ausgangsposition.

Die Auslegerachse bietet hier die beste
Losung, da das Profil zwischen den einzelnen
Entnahmen komplett aus dem Arbeitsbereich
herausféhrt.

Anwendungsbeispiele

X-Y-System

Das Haupt-X-

Achsensystem st hier

dargestellt mit HEPCOs sehr

prazisem Planetengetriebe und einem
Servomotor. Es ist durch eine Ubertragungswelle >

mit der Neben-X-Achse verbunden, die iiber flexible
Kupplungen die Abtriebswelle der ersten X-Achse mit
der Antriebswelle der zweiten X-Achse verbindet. Das
FGhrungssystem der Y-Achse ist mit dem gleichen Motor

X-Y-Z-System

Das abgebildete  System  ist
eine logische Erweiterung des oben
dargestellten grundlegenden X-Y-Systems. Eine
kurze Z-Achse ist auf die Y-Achse montiert, fir genauve
vertikale Bewegung. Um die Momentenlasten fir Lager
und Schienen gering zu halten, sind Y- und Z-Achse direkt
Uber ihre Tragerplatten verbunden.

Bei Systemen, die hohe Geschwindigkeiten bei kurzen
Hiben erfordern, lassen sich sowohl fir Y- wie auch Z-Achse
die Leichtbauprofile verwenden. Damit reduziert man die

bewegten Massen und erzielt eine bessere Dynamik.

und Getriebe versehen. Es ist mit
Hilfe der langen Befestigungsklemmen,
die direkt auf die Befestigungsbohrungen der
Tragerplatte passen, mit den Laufwagen der X-Achsen
verbunden.

Am Laufwagen der Haupt-X-Achse und der Y-Achse ist ein
Schalternocken und ein System mit zwei Endschaltern und
einem Ausgangspositionsschalter montiert.

Die Z-Achse ist mit dem
Planetengetriebe dargestellt, das
sich vor allem fir den - ebenfalls
dargestellten - Servomotor eignet.
Dieses Planetengetriebe  lasst
entgegengesetzte Drehrichtung zu. Wo das nicht zulassig
ist, sollte der Motor mit Haltebremse versehen werden, was
bei allen Wechselstrommotoren von HEPCO méglich ist.



Daten und MaBBe

DLS3- und DLS4-Standardachse

116

-
E:JSXM'\:E Die wichtigen Mafle des DLS-Systems sind in der nachstehenden Zeichnung
3 und Tabelle aufgefihrt. Die Ansichten zeigen das DLS-System in seiner
d Standardausfihrung mit einer Antriebswelle. Details des Getriebes und des
RN Getriebemotors finden Sie auf S.9. Weitere technische Daten des DLS-Systems
= sind auf S.24 zu finden.
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der kurzen DLS3-Trégerplatte

DLS3 Schnitt A-A
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T-Nutenstein mit Mé6-Gewinde
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20,
i
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N

System A B Cc D E F | G* H d K L M N P Q | R
DLS3...S |Auftrags-| 150 | 91 49 | 91 | 62 | 9 138 | 100 97 48 70 |10,5| M6x1 12 | 25
DLS3...L |spezifisch| 230 | 91 49 | 91 | 62 | 9 218 | 200 | 180 | 48 70 [10,5| M6x1 | 12 |25
DLS4...S | Auftrags-| 200 | 111 | 63,5 | 120 | 76 | 12 184 | 120 | 130 | 65 90 | 13,5/M8x1,25| 15 | 40
DLSA4...L |spezifisch] 280 | 111 | 63,5 [ 120 | 76 |12 | 264 | 180 | 215 | 65 90 |13,5/M8x1,25| 15 | 40

*Flanschstarke kann je nach Motor- und Getriebeauswahl variieren.

Oft wird die DLS mit Wechselstrom-Getriebemotor verwendet (vgl.a.folgende Seite fiir Details). Dieser kann wie nachfolgend gezeigt an die
DLS montiert werden. Bitte verwenden Sie diese Bezeichnungen bei lhrer Bestellung:

I 5=F ¥ = -

3

Die acht Getriebepositionen

- D: Vier Klemmenkasten-Positionen
: Vier Kabelausgangspositionen Der Getriebemotor kann auf eine der acht Arten an die DLS montiert werden. Der

Klemmenkasten des Motors kann eine der vier Positionen zeigen, von denen jede vier
Optionen fiir den Kabelausgang bietet. Das 1Bt dem Anwender die Wahl der besten
Konfiguration fir seinen Anwendungsfall.

-3
'S

Hinweis:
Variante A1 ist als Standard ab Lager lieferbar!

Daten und MaBBe

Wechselstrom-Getriebemotor

Der Wechselstrom-Getriebemotor ist fir viele Anwendun%en sicher die beste Wahl, da er hervorragende Eigenschaften zeigt
bzgl. Leistung, Genavuigkeit, Flexibilitdt und Kosten. Er 1663t sich hervorragend mit dem Allen-Bradley ,Smart Speed Controller”
(vgl. S.13) zu einem kompletten linearen Positionierungssystem kombinieren.

HEPCO verwendet 3-PhasenKafiglaufer-Motoren gemaf’ VDE 0530 / DIN 42677. Die Motoren sind in vier IEC-Gréfen von
56 bis 80 erhalilich, jede mit entweder kurzen (S) oder langen (L) Wicklungen und in zwei- oder vierpoliger Ausfihrung, was
zu 2.800 bzw. 1.400 U/min fGhrt. Die Leistung liegt zwischen 60 W und 1,1 kW. Die Motoren sind fir den Einsatz bei 400V
bzw. 230V vorgesehen und haben den Schutzgrad IP 54. Motoren mit alternativen Ein-Phasen- oder Drei-Phasen-Wicklungen,
Sonderlackierung und erhdhtem Schutzgrad geméB IP sind ebenfalls lieferbar.

Die Schneckengetriebe sind mit Untersetzungen von 5:1 bis 75:1 erhéltlich. Sie haben eine gehdrtete und geschliffene
Schneckenwelle sowie ein Schneckenrad aus Schleuderbronze, das im Olbad lguft. Die Radwelle lagert in tragféhigen
Walzlagern in einem robusten Gehduse aus Aluminiumguss. Das gibt dem Getriebe Stabilitat, Genauigkeit, ruhigen Lauf und
eine lange Lebensdauer. Es ist wesentlich leichter und kompakter als vergleichbare Einheiten anderer Hersteller, weswegen es
sich vor allem fir sehr dynamische Anwendungen eignet.

Uber eine raffinierte Hohlwellenkonstruktion ist das Getriebe direkt an der Seite des Antriebsgehduses der DLS angebracht.
Durch diesen direkten Antrieb werden die Torsionsungenauigkeiten vermieden, welche die Genauigkeit von Systemen mit
flexiblen Kupplungen beeintréchtigen. Dariber hinaus ist es kompakter und preiswerter, als ein nachtraglich an der DLS
angebrachtes Getriebe.

O (mit Haltebremse)

N (Standard) A A
F M =
e
r N .
1
= |
S S —
|
| w
‘ L |
N 77& 7 -
K (Standardmotorlénge) T ‘
otorldnge mit Bremse) ‘ ‘
L (Motorlénge mit B ) T cl .
Schnitt A-A Drehmomentbegrenzer (optional)
Getriebe-Abmessungen und -Daten
Getriebe | "5 | A |B |C | D |E | F |G | H | @l | Gowichvka | anricbumoment/nm Uniarsatpungen
WG3... | DLS3 | 57 |72 [6,5| 11 |33 [ 39|41 |69 | 67 1,6 17 5,7,10, 12, 15, 18,
24, 30, 38, 50, 75:1
WG4... | DLS4 | 71 |76 | 8 |15,5(40 |49 |51 | 76 | 85 2,5 32 6,75, 8, 10, 12, 15, 20,
25, 30, 40, 50, 60, 70, 80:1

* Das empfohlene Antriebsmoment ist eine typische Grofle. Der genaue Wert héngt von der gewdhlten Untersetzung ab. Das Zahnspiel betragt
zwischen 15 und 20 Bogenminuten, abhéngig von der Untersetzung. Der Wirkungsgrad des Getriebes héangt sowohl von der Eingangsdrehzahl wie
auch von der Untersetzung ab: Der Wirkungsgrad steigt mit der Geschwindigkeit und mit kleineren Untersetzungsverhaltnissen. Typische Wirkungsgrade
liegen zwischen 75 und 90%. Bitte nehmen Sie ggf. Kontakt zu HEPCO auf fir néhere Details bzgl. Antriebsmoment, Zahnspiel und Wirkungsgrad.

Motor-Abmessungen und -Daten

Rahmen- | Passend Gewicht/kg Leistung/W
grote zu: Q)| K|L|M|[N|O|P |Q |Typ'S |Typ'L" |2polig 'S'|2polig ‘L' |4polig 'S'|4polig 'L’
56 WG3 (111|167 (210|60| 90 |130|100(109| 2,9 3,1 90 120 60 90
63 |WGS3,4|123|187|247|65(100({140(100|113| 3,1 3,6 180 250 120 180
71 |WG3,4(138|212(272|65|100(140|110|125 5 6 370 550 250 370
80 WG4 (156|233(300|82(115(160(135 (137 8 5 750 1100 550 750
Hinweise:
1) Schneckengetriebe ab Untersetzung 29:1 sind selbsthemmend, auch wenn die Last noch andauernde Bewegungen hervorrufen kann. Ab

Untersetzungen 61:1 findet keine eigensténdige beschleunigte Bewegung der Last statt.

2)  Selbsthemmende Getriebemotoren stellen - gerade bei vertikalen Anwendungen - ein gutes Sicherheitselement dar. Allerdings sollte bei vielen
Anwendungen die Haltebremse verwendet werden. Die Bremse befindet sich praktischerweise unter einer verldngerten Lifterabdeckung - vgl.
auch Darstellung oben.

3)  Nahere Hinweise zur Haltebremse und zum Drehmomentbegrenzer finden sich auf S.19.
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Daten und MaBe - Kurzauswahl

Die Wahl des richtigen Systems — Kurzibersicht

Berechnen Sie die bendtigte Grof3e des Antriebs fir die DLS Einheit (siehe Seite 17 fir Auswahl-Details), wahlen Sie dann
einfach den Getriebemotor mit der fir lhre Anwendung am Besten passenden Nominalgeschwindigkeit von der untenstehenden

HepcoMotion® biefet eine Auswahl von Wechselstrom-Getriebemotoren und Getrieben passend fir die meisten Anwendungen.
Sie sind kurzfristig lieferbar, kostengiinstig und einfach zu spezifizieren. Die Standard-Motoren werden mit Schutzgrad IP55
in silbergraver Lackierung geliefert. Eine Motorenleistung von 45W bis 550W ist méglich, Getriebeuntersetzungen sind von
5:1 bis 80:1 erhdltlich. Die Getriebemotoren erzeugen ihre nominale Linearkraft zwischen 50% bis 120% der Nenndrehzahl
(Nenngeschwindigkeit). Die Einheiten erzeugen eine niedrigere Linearkraft in dem Drehzahlbereich von 10% bis 200% der
Nenndrehzahl.

Tabelle und notieren Sie die Artikelnummer.

DLS3 mit Wechselstrom-Getriebemotor

M A @
A l‘_
Ei{ E o | A zh
I S| =) =
I =S
= IOIE o=
N RN =S| d e 9 —
- [a)
K (Lénge Standardmotor) F ‘ G C |
L (Lainge Motor mit Haltebremse) ‘I<, Sektion A:A
Getriebe-Abmessungen und -Daten
Empfohlenes Lieferbare
System Paszsuend A|B|C|D|E|F | G |Gewicht Antrigbsmomenl'* Untersetzungen
5,75,10,15,20,25,30,
SW3 DLS3 | 55|76 |6,5|9,5|30 (37,540 | 1,1kg 18Nm 40,50,60.80
5,75,10,15,20,25,30,
SW4 DLS4 |70 |91 |7,5|21,5/ 40| 42 | 50 | 2,1kg 40Nm 40.50,60,80

* Das empfohlene Antriebsmoment ist eine typische GréBe. Der genaue Wert héngt von der gewdhlten Untersetzung ab. Das Zahnspiel
betrégt zwischen 3 und 35 Bogenminuten, abhdngig von der Untfersetzung. Der Wirkungsgrad des Getriebes hédngt sowohl von der
Eingangsdrehzahl wie auch von der Untersetzung ab. Der Wirkungsgrad steigt mit der Drehzahl und mit kleineren Untersetzungsverhdltnissen.
Typische Wirkungsgrade liegen zwischen 50 und 90%. HepcoMotion® berdt Sie gerne Uber ndhere Details zu Antriebsmoment, Zahnspiel
und Wirkungsgrad.

Motor-Abmessungen und -Daten

. X Leistung / W
R;}r‘g;;:n Puszs: "o K| LM N[P|Q | Gewich 2polig ,5' | 2polig U 94{:0“9 5" | 4polig I’
50 SW3 98 |1143|182| 57 | 64 | 32 | 80 | 2,5kg - - 45W -
56 SW3 |110|167(193| 67 | 74 | 58 |110| 3,2kg Q0W 130W - 0W
63 SW3+4 [123[193|215| 71 | 92 | 58 |115| 4,6kg 180W 250W 130W 180W
71 SW4 |138|215(246| 71 | 92 | 52 |124| 6,3kg 370W 550W 250W 375W
Hinweise:
1) Schneckengetriebe ab Untersetzung 30:1 sind selbsthemmend, auch wenn die Last noch andauernde Bewegungen hervorrufen kann.

Ab Untersetzungen 40:1 findet keine eigenstdndige beschleunigte Bewegung der Last statt.

2)  Selbsthemmende Getriebemotoren stellen — gerade bei vertikalen Anwendungen — ein gutes Sicherheitselement dar. Allerdings sollte
trotzdem bei vielen Anwendungen die Haltebremse verwendet werden. Die Bremse befindet sich praktischerweise unter einer
verléngerten Lifterabdeckung — vgl. auch Darstellung oben.

3)  Nahere Hinweise zur Haltebremse finden Sie auf Seite 19.

Nenngeschw. Motorleistun Untersefzungs- Nominale . q

m/! secgbei 50I-I/z in kW ? verhiiltnisg Linearkraft in N Gewicht Artikelnr.
1,26 0,25 5 139 SW3 R5 1 Mé312 Al
0,84 0,25 7,5 215 SW3 R7,5 1 M6312 Al
0,63 0,18 5 212 SW3 R5 1 Mé314 Al
0,42 0,18 7,5 322 SW3 R7,5 1 M63L4 Al
0,32 0,18 10 425 57kg |SW3R10 1 M63L4 Al
0,25 0,18 25 486 SW3 R25 1 M63S2 Al
0,21 0,13 15 410 SW3 R15 1 M6354 Al
0,16 0,13 20 525 SW3 R20 1 M63S4 Al
0,13 0,13 25 615 SW3 R25 1 M6354 Al
0,11 0,09 30 514 4,3kg SW3 R30 1 M5614 A1
0,08 0,09 40 627 ! SW3 R40 1 M5614 Al
0,06 0,045 50 320 SW3 R50 1 M50S4 A1
0,05 0,045 60 359 3,6kg  [SW3 R60 1 M50S4 Al
0,04 0,045 80 417 SW3 R80 1 M50S4 A1

DLS4 mit Wechselstrom-Getriebemotor
Motorleistun Untersetzungs- Nominale . .

"l;l 7;::9&5;:23#1 in kW ° verhiiltnisg Linearkraft in N Gewicht filels
1,86 0,55 5 189 SWA4 R5 1 M7112 Al
1,24 0,55 7.5 300 SW4 R7,5 1 M7112 Al
0,93 0,37 5 275 SW4 R5 1 M7114 A1l
0,62 0,37 7,5 422 8,4kg SW4 R7,5 1 M7114 Al
0,47 0,37 10 561 ! SW4R10 1 M7114 Al
0,37 0,37 25 575 SW4 R25 1 M71S2 Al
0,31 0,25 15 552 SW4 R15 1 M7154 Al
0,23 0,25 20 711 SW4 R20 1 M71S4 Al
0,19 0,18 25 650 SW4 R25 1 M63L4 Al
0,16 0,18 30 733 SW4 R30 1 Mé314 Al
0,12 0,13 40 622 K SW4 R40 1 M63S4 Al
0,09 0,13 50 750 6.7kg SW4 R50 1 M63S4 Al
0,08 0,13 60 846 SW4 R60 1 M63S4 Al
0,06 0,13 80 1020 SW4 R80 1 M63S4 Al

Hinweise:

1) Weitere Motorgréfien auf Anfrage erhdltlich.

2) Diese Auswahl sollte nach “Auswahl der passenden DLS-/ Getriebemotor-Kombination’ auf den Seiten 17-20

getroffen werden.

3) Ist keine der hier aufgefihrten Optionen fiir Ihre Anwendung passend, helfen Ihnen unsere Mitarbeiter der technischen Abteilung

gerne weiter.

Bestellhinweise

Produktbezeichnung
GroBe
Untersetzungsverhéltnis
Getriebeposition
BaugroBe Motor

SW heift integriertes Schneckengetriebe
3 fiir DLS3 oder 4 fiir DLS4

SW 3 RS

R5 bedeutet Untersetzung 5:1
Orientierung von 1 = 8 (sieche Seite 8)

1 Mé3L2

Mé63L2 fir angebrachten Motor

Klemmenkasten- und Kabelausgangspositionen kénnen einfach umgedndert werden, fir Details siehe Seite 26.
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Daten und MaBBe

DLS - Antriebsoptionen

Standardausfihrung - Nur Antriebswelle. Normalerweise hat die DLS eine Antriebswelle
mit Passfedernut, die der Kunde aber auch verléngert mit einer Abtriebswelle bestellen
kann. Die Standardausfihrung wird dann eingesetzt, wenn der Antrieb nicht direkt an der
R DLS montiert ist, sondern iber eine Verbindungswelle (die von HEPCO geliefert werden
= I = kann) oder ein Riemengetriebe erfolgt. Sollen zwei Achsen parallel betrieben werden,
- kann die Abtriebswelle notig sein, wenn z.B. die Nebenachse vom Abtrieb der Hauptachse
angetrieben wird (iblich in X-Y-Anwendungen, vgl. S.7). Die links abgebildete Einheit zeigt
die Antriebswelle, die optionale Abtriebswelle ist gestrichelt dargestellt. Beim Bestellen muf3
g der Kunde angeben, ob sie rechts- oder linksseitig sein soll. Die rechtsseitige Welle sitzt auf
der rechten Seite des Antriebsgehduses, wenn man von diesem auf die DLS blickt.

Alle Details zu verfigbaren Antriebsoptionen fir die DLS finden Sie auf unserer Webseite
www.HepcoMotion.com/dlsdatauk im Datenblatt Nr. 1 DLS Drive Options.

DLS mit rechtsseitiger
Antriebswelle

Hochleistungs-Kupplung

Kompakte Prészisions.Planet rieh
Kuool lock rézisions-Planetengetriebe
upplungsglocke _ DLSGB.
L —
9 Kundenspezifischer
Motorflansch
Anschlussflansch fir Distanzstiick & Kupplung
Anbindungssatz Getriebe-Adapterflansch Distanzstick

Mit Prazisions-Planetengetriebe. HEPCO bietet die DLS auch mit integriertem Planetengetriebe an (vgl. rechts). Die hohe
Genavigkeit, das grofle Antriebsmoment und die geringe Massentrdgheit machen es sehr geeignet fiir sehr anspruchsvolle
Anwendungen oder solche mit Servomotor. Das Getriebe ist mit dem Antriebsgehduse der DLS verbunden. Anwender dieser
Kombination haben den Vorteil der kompakten Bauweise und des hohen Wirkungsgrades in Verbindung mit dem einfachen
Ankuppeln des Motors. Mit genauen Angaben zu Flansch und Motorwelle des Kunden kann dann das Getriebegehduse
passend gefertigt werden.

Angaben zum Getriebe

Getriebe inkl. Passend | Unter- | Abtriebs- | Massen- Eiﬁg(::;gs— Maximaler | Umkehr- [Wirkungs-| Getriebe- | Max. Motor-
Anbindungssatz zu  |setzung| moment | tragheit |gehzqhl U/min| Wellen@ | spiel | grad% | gewicht gewicht
DLSPGB60-4-CK DLS3 4:1 16Nm | 0.093 4000 14 <1¢’ 96 0.9kg 2kg
DLSPGB60-8-CK DLS3 8:1 15Nm | 0.065 4000 14 <16’ 96 0.9%g 2kg
DLSPGB60-20-CK DLS3 20:1 44Nm | 0.075 4000 14 <20’ 94 1.1kg 2kg
DLSPGB80-3-CK DLS4 3:1 40Nm 0.77 4000 19 <9’ 96 2.1kg 4.5kg
DLSPGB80-8-CK DLS4 8:1 50Nm 0.39 4000 19 <9’ 96 2.1kg 4.5kg
DLSPGB80-16-CK DLS4 16:1 120Nm 0.50 4000 19 <14’ 94 2.6kg 4.5kg

1 Das Abtriebsmoment wird durch die max. Linearkraft begrenzt (vgl. S.24).
2 Schwerere Motoren auf sich bewegenden Achsen (z.B. Y-Achsen) missen zusétzlich gestitzt werden.

Spezialflansch fir Getriebe oder Motor des Kunden. Fiir Kunden, die ihr eigenes Getriebe oder ihren eigenen Motor direkt am
DLS-System montieren méchten, ist der kundenspezifische Flansch (Option F) vorteilhaft. Mit ihm kann der gewiinschte Motor
bzw. das gewiinschte Getriebe ohne separate Kupplung an das Antriebsgehduse montiert werden. Eventuell auftretende
Fluchtungsfehler zwischen Getriebe- bzw. Motor- und Ritzelwelle kénnen durch den schwimmend gelagerten Befestigungsflansch
ausgeglichen werden. In vielen Féllen ist der Motorflansch einteilig mit einer Stérke von 9 mm (DLS3) oder 12 mm (DLS4). Er
kann aber auch stdrker sein oder aus zwei Platten bestehen.

Hinweis: Bei Einsatz des speziellen Motorflansches tritt eine zusétzliche Belastung des Wellenlagers von Motor oder Getriebe
auf. Obwohl dies bei den meisten Getrieben und Motoren kein Problem darstellt, sollte die Eignung vor Bestellung eines
Anbindungssatzes gepriift werden.

Mit Schneckengetriebe. Eine komplette Darstellung des Drehstrom-Getriebemotors findet sich auf $.9-11 Das Schneckengetriebe
ist auch ohne Motor erhdltlich. Es besitzt dann einen Flansch fir Motoren gem. IEC. Die MafBe des Getriebes finden sich
ebenfalls auf $.9-11.

Daten und MaBBe

Auslegerachse

Die wichtigsten MaBe der DLS3-C sind nachfolgend dargestellt. Die Achse ist in ihrer Standardform gezeigt mit Antriebs-
und Abtriebswelle. Anschlussmafe fir Wechselstrommotor und Planetengetriebe sind unten aufgefthrt. Details zum
Wechselstrommotor und zum Planetengetriebe finden sich auf $.9-12.
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Hinweise:
1) Der gréfte Wechselstrommotor, der auf die DLS3-C paft, hat die Baugréfe 63.
2) Die Auslegerachse verwendet ein Leichtbauprofil (vg. S.14), um die bewegte Masse gering zu halten. Ist eine gréBBere Stabilitat erforderlich,

kann auf das DLS3-Standardprofil zuriickgegriffen werden. Vgl. auch Bestellhinweise auf $.26.

3) Wie auf S.1 gezeigt, kann die Auslegerachse direkt auf den Wagen der Standardachse (DLS3 oder DLS4) montiert werden. Bitte geben Sie in
diesem Fall Details zu lhrer Anwendung an.

4) Der Wechselstrom-Getriebemotor kann auf eine der nachfolgend gezeigten acht Arten an der DLS3-C montiert werden (von der Motorseite des
Wagens betrachtet). Eine rechts orientierte Einheit hat den Wagen am rechten Ende des Profils, den Riemenspanner am linken.

5) Die Positionen des Klemmenkastens und die Kabelausgénge stellen sich dar wie auf S.8.
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Daten und MaBBe

Leichtbauprofil

Das DLS3-Leichtbauprofil hat nur die Halfte der Masse des Standardprofils. Das bedeutet einen grofien Vorteil fir Systeme,
bei denen die Achse bewegt wird, so etwa die Y-Achse in Mehr-Achs-Systemen oder jede auskragende Achse. Die Guf3eren
Abmessungen stimmen mit dem Standardprofil Uberein, allerdings ist die Steifigkeit wesentlich geringer. Eine deutliche
Durchbiegung kann sich deshalb ergeben, wenn das Leichtbauprofil freitragend mit grolem Abstand zwischen den Stitzen
eingesetzt wird. Werte zur Berechnung der Durchbiegung finden sich auf S.23.

Fir das Leichtbauprofil kénnen sowohl die Befestigungsklemmen wie auch Schnellspann- oder Hochleistungs-T-Nutensteine
verwendet werden. Aufgrund der dinneren Wandstdarke kann es jedoch zu Beschadigungen kommen, wenn die Schnellspann-
T-Nutensteine zu fest angezogen werden. Deshalb sollten bei hdheren Lasten die Hochleistungs-T-Nutensteine verwendet werden.

Befestigungsklemme

o - 75 (pFCal) Die Befes.ﬁgungsklemmen dienep zur Montage
100 (DFC-41] des Profils oder der Endgehduse des DLS-

Systems auf einer ebenen Fléche. Die langen

‘ 9 48 (DFC-3)
1 | &5 [prc4t] \ Klemmen haben zwei Bohrungen mit einem
den Bohrungen im Laufwagen entsprechenden
L[ ]J ktr%a *LFTJ - Lr%g Abstand - siehe Anwendungsbeispiel 1 auf
Q S.7.
| | |

| ] | | DFC-3-S/L (fir DLS3) haben Bohrungen mit

Senkung fir Mé-Innensechskantschrauben,
DFC-4-S/L (fir DLS4) haben Bohrungen mit

Senkung fir M8-Innensechskantschrauben.

Antriebswellen und -stitzlager

T X ~— Schnitt X-X
g/\f f _T // '_é é

4 Befestigungsbohrungen

ad

Viele Anwendungen (vgl. S.7) erfordern zwei gekoppelte parallele DLS-Achsen, um sie synchron zu betreiben. In diesen Féllen
ist eine Antriebswelle zu verwenden. Die von HEPCO gelieferte Antriebswelle wurde speziell wegen ihrer hervorragenden
Torsionssteifigkeit ausgewdhlt, um sicherzustellen, daf3 ein Verdrehen der Welle und der sich daraus ergebende
Positionierungsfehler so gering wie moglich ist. Die HEPCO Antriebswelle ist zudem so ausgefihrt, daB sie bei bereits
montierten DLS-Einheiten eingebaut werden kann, da die Welle radial aus den Kupplungen entfernt wird. Die Komponenten
mussen nicht axial getrennt werden.

Passend Betriebs- Linearkraft / N
Welle zZu: drehmoment/Nm DLS3 DLS3 D1 D2 W Gewicht /kg
GX1... DLS3 & DLS4 10 465 314N 30 56 48 0,94 + 1,05 x L
GX2... DLS4 30 J. 943N 40 88 52 2,12 +1,42 x L

Bei Hochgeschwindigkeitsanwendungen mit langen Wellen kann ein Abstiitzen durch ein Stehlager erforderlich werden, um
ein “Schlagen” der Welle zu verhindern. Wann dieses Lager erforderlich ist, entnehmen Sie bitte der nachstehenden Tabelle.

DLS mit Max. ungestutze Lange bei lin. Geschwindigk. Stutz- MalRe

Welle 0,5m/sec 1m/sec 2m/sec 5m/sec lager A B © D E F

DLS3 & GX1 | 3500mm 2400mm 1700mm 1200mm STL30 40 | 152 | 117 | 82 | 14 | 42,9

DLS4 & GX1 | 3500mm | 2900mm 2100mm 1400mm STL30 40 | 152 | 117 | 82 | 14| 42,9

DLS4 & GX2 | 3800mm | 3300mm 2300mm 1500mm STL40 45 | 175 | 135 | 99 | 14 | 49,2

Daten und MaBBe

Allen-Bradley Rockwell Automation - Steuerung (»Smart Speed Controller”)

Die Haupteigenschaften der Steuerung sind auf S.4 erldutert. Details dariber, fir welche Anwendungen die Steuerung
geeignet ist, finden sich auf S.16-20.

Die wichtigsten Angaben zur Steuerung sind unten aufgefihrt. Detailinformationen sind in einem separaten Katalog enthalten

(bei HEPCO erhaltlich).
Steverung und Zubehor / MaBe
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Bulletin 160 Smart Speed Controller Spannungs - Stabilisator

Hinweis: Beim Einbau der Steverung in einen geschlossenen Kasten muB3 nach allen Seiten sowie zur Stromversorgung bzw. zum
Ballastwiderstand ein Abstand von 13mm eingehalten werden.
Die Abschirmung hat StandardanschluBmafe und kann ggf. direkt unter die Steuerung montiert werden.
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Kabelldnge

200 - ungefdhre

130
152
163
174

225 (314 bei 1,5kW-Einheit]
245 (334 bei 1,5kW Einheit]

i <\4 g
° o 0
ololo]e f =
75
Abschirmung Ballastwiderstand
Allen-Bradley ,Bulletin 160 Smart Speed Controller - Betriebswerte
10- 30- Ausgangswverte Eingangswerte Dynamisches Bremsmoment%
Eingang Eingang Ausgangs-| Spannungs- Ohne Mit Leistungsauf-
50-60Hz 50-60Hz strom/ bereich Ballast- Ballast- nahme /7 Kuhlung
Teilnr.: Teilnr. : kw A Vv KVA widerstand widerstand w
160S-AA02 [160-AA02 | 0,37 2,3 180-265 1,1 100 300 20 Konvektion
160S-AA03 |160-AA03 | 0,55 3,0 180-265 1.4 100 233 25 Konvektion
160S-AA04 |[160-AA04 | 0,75 4,5 180-265 2,2 100 200 40 Lufter
160S-AA08 |160-AA08 1,5 8,0 180-265 3,7 50 150 70 Lufter
Eingangssignal - Fir Trockenkontakteingang besitzt die Steuerung eine interne 12 V Stromversorgung mit

10 mA Stromstdrke. Ein Arbeitsstrom mit maximalem Leckstrom von 50 pA ist ebenfalls zul@ssig.
Die Befehle ,Start”, ,Stop”, ,Vorwérts”, ,Rickwdrts” kdnnen bei 2-Phasen- oder 3-Phasen-Anschluf erfolgen.

Signal-Eingang (SF-Modell) - Analogsignal 4...20 mA bei Eingangsimpedanz 250 Q
- Analogsignal -10...+10V= bei Eingangsimpedanz 100 kQ
- Externer Potentiometer 1..10 kQ, minimale Verlustleistung: 2 W

Signal-Eingang (PS-Modell) - SW1, SW2, SW3 sind fiir acht Geschwindigkeiten programmierbar sowie fiir zwei Beschleunigungs-
bzw. Bremszeiten. '|5



16

Die Wahl des richtigen Systems

Die DLS wandelt die Rotation der Antriebswelle in eine lineare Bewegung der Tragerplatte. Diese Welle kann nun durch ganz
verschiedene Methoden gedreht werden: Manuell iber eine Kurbel oder durch hydraulische, pneumatische sowie elekirische
Motoren.

Fir die meisten Anwendungen werden Elekiromotoren verwendet - iblicherweise mit Getriebe. Dieser Abschnitt hilft bei der
Auswahl des passenden Elektromotors bzw. Antriebs fir jede Anwendung.

Servo- oder Schrittmotor?

Dazu muB3 man zundchst wissen, ob man eine aufwendige Steuerung benétigt. Es gibt viele computergestitzte Steuerungen,
die sehr komplexe Bewegungsabldufe zulassen mit unterschiedlichen Geschwindigkeiten, Richtungen, Beschleunigungen
und Infervallen. Einfache Steuerungen kénnen dies fir eine einzelne Achse, aufwendigere Steuerungen leisten dies for
mehrere Achsen zur gleichen Zeit und stimmen ihre Bewegungen zueinander ab. Erforderlich ist dies fir CNC-Maschinen,
Positioniereinrichtungen und Roboter.

Diese intelligenten Steuerungen kénnen sehr genau positionieren und sehr komplexe Bewegungsabldufe stevern. Wenn sie
auch mit jedem Motor kombiniert werden kénnen, findet man sie doch meist mit Servo- oder Schrittmotoren.

Servomotoren arbeiten mit geschlossenen Regelkreisen, d.h. sie haben MeBeinrichtungen (Encoder oder Vergleichsmaf3stab),
die der Steuerung stdndig mitteilen, wohin der Motor gerade gefahren ist. Das gibt die Information, dass der Motor die
erforderliche Bewegung gemacht hat, was dann wichtig ist, wenn diese Bewegung mit anderen Aktionen koordiniert werden
muf3. Servomotoren arbeiten mit relativ hoher Drehzahl, 6.000 U/min ist fir einige Bauarten iblich. Sie bieten sehr hohe
Drehmomente bei hoher Beschleunigung, aber auch eine sehr gute Dauerleistung. Das alles macht sie zur ersten Wahl bei
hochdynamischen Anwendungen.

Schrittmotoren hingegen arbeiten mit offenen Regelkreisen, die keine Rickmeldung iber die jeweilige Motorstellung liefern.
Die Steuerung ,weif}”, wo sich der Motor befindet, da jeder Impuls von der Steuerung einer prézisen Wegstrecke (je Schritt)
entspricht. Der Motor verliert in dem Moment die Position, wo ein hoheres Drehmoment gefordert ist, als er liefern kann. Da
dies die Steuerung nicht erfasst, kann es beim Ricklauf zu einer Kollision mit der Endlagenbegrenzung kommen, falls der
Arbeitshub unterbrochen wurde. Schrittmotoren sind langsamer als Servomotoren gleicher BaugréBe (1.000 - 3.000 U/min)
und haben auch ein niedrigeres Drehmoment. Allerdings kénnen sie fir lange Perioden an ihrer Leistungsgrenze arbeiten.
Da sie keine Rickkopplung besitzen, sind Schrittmotorsysteme meist preiswerter und einfacher zu bedienen als Servosysteme.
Ublicherweise werden sie in Plottern verwendet und bei vielen Automatisierungsanwendungen.

HEPCOs DLS ist zu den meisten Schritt- und Servomotorsystemen kompatibel. Wegen der Anforderungen an Geschwindigkeit
und Drehmoment werden die meisten Anwendungen entweder das Schnecken- oder das Planetengetriebe von HEPCO
bendtigen (vgl. $.9-12).

Fir die Auslegung eines Systems sollte der Konstrukteur eine Vorauswahl von Motor, Antrieb und Steuerung treffen. Mit den
Berechnungsgrundlagen auf $.24-25 1Bt sich dann die Leistungsfahigkeit der Einheit bestimmen.

Einfache Linearbewegung mit Wechselstrom-Motoren

Viele DLS-Anwendungen brauchen keine intelligente Steuerung, sie wirden das System nur unnétig kompliziert machen.
Fir einfache Endlagenbewegungen mit kontrollierter Geschwindigkeit und ohne Positonsrickmeldung ist eine Lésung mit
Wechselstrom-Getriebemotor und Allen-Bradley - Steuerung zu einem Bruchteil der Kosten eines Servo- oder Schrittmotorsystems
zu haben. Hinweise zur Auslegung dieser Kombination finden sich auf S.20.

Komplexere Aufgaben lassen sich 16sen durch das Anbinden an eine externe Steuerung, etwa eine SPS. Bei so einer
Konfiguration werden verschiedene Positionen auf der Achse mit Schaltern festgelegt. Die SPS bestimmt, welche Position
mit welcher Geschwindigkeit angefahren wird. Die Verwendung einer SPS ist oft die preiswerteste Lésung, da sie in vielen
Fallen bereits zum Steuern anderer Fertigungsschritte an der Maschine vorhanden ist. Dabei sind dann oft Reserveaus- und
-eingdnge fir den DLS-Antrieb vorhanden, eine separate Steuerung kann enffallen. Solche Systeme wéren z.B. geeignet fir die
Anwendungen auf S.5 und 6. Auch diese Konfiguration ist auf S.20 erlautert.

Details zur Auslegung einer DLS mit Wechselstrom-Getriebemotor und Allen-Bradley-Steuerung finden sich auf $.17-18.

Die Wahl des richtigen Systems

Der folgende Abschnitt zeigt die Auslegung eines kompletten Linearsystems mit Wechselstrom-Getriebemotor. Anwender, die
ihren eigenen Antrieb mit der DLS verwenden wollen, sollten sich an die Berechnungen auf S.25 halten.

Auswahl der passenden DLS- / Getriebemotor-Kombination

Die folgend dargestellte Methode nutzt ein vereinfachtes Verfahren der eigentlichen Berechnung. In den allermeisten Fallen
fihrt es zu den passenden Systemen. Bei auflergewdhnlichen Anwendungen und Grenzfdllen sollte HEPCO fir eine genaue
Auslegung zu Rate gezogen werden. Um die richtige Kombination fir eine Anwendung herauszufinden, sollten die drei Schritte
durchgefishrt werden, wie sie nachfolgend dargestellt sind:

1. Auswahl der richtigen DLS-GréBe in Abhéngigkeit von folgenden Faktoren: |) Schienenbelastung - vgl. $.22 zur
Auslegung. ll) Erforderliche Linearkraft - DLS3 bietet eine maximale Linearkraft von 560 N, DLS4 von 1225 N. i)
Durchbiegung des Profils - vgl. $.23 zur Berechnung. IV) Abmessungen der gesamten Einheit - vgl. S.8-13.

2. Nach der Bestimmung der Profilgréfie (DLS3 oder DLS4) wird mit den entsprechenden Tabellen (unten fir DLS3 und
DLS3-C, auf der folgenden Seite fir DLS4) die passende Kombination von DLS und Motor bestimmt fir die erforderliche
Arbeitsgeschwindigkeit und Linearkraft. Falls die Einheit nur mit einer Geschwindigkeit laufen soll, wird empfohlen, eine
Kombination mit Nominalgeschwindigkeit nahe der Arbeitsgeschwindigkeit zu wahlen.

(Fortsetzung auf der folgenden Seite)
DLS3 und DLS3-C mit Wechselstrom-Getriebemotor

Nenngeschw./ Anzahl Unter- Nominale Linearkraft /N Linearkraft durch
m/sec bei der setzungs- fur Systeme mit Motorgrofe*: Untersetzung /
50Hz* Polpaare | verhaltnis 56 S 56 L 63 S 63 L 71S 71L N**
1,26 2 5 34 55 96 142 222 339 429

0,9 2 7 59 88 138 205 314 477 486
0,63 2 10 87 126 205 293 437 687 513

0,6 4 5 55 96 134 214 302 435 483
0,52 2 12 109 155 239 348 561 528
0,43 4 7 84 138 197 302 435 645 543
0,42 2 15 134 187 293 435 645 513
0,36 2 18 163 226 356 492 770 498

0,3 4 10 126 201 285 435 603 518
0,27 2 24 211 290 448 631 513
0,25 4 12 151 239 335 519 728 588
0,21 2 30 251 343 528 743 498

0,2 4 15 184 289 435 645 573
0,17 2 38 SillS) 429 656 516
0,17 4 18 218 339 477 728 558
0,13 2 50 366 497 406
0,13 4 24 276 435 603 51,

0,1 4 30 322 5ile 728 573
0,09 2 75 467 379
0,08 4 38 435 645 603
0,06 4 50 477 453
0,04 4 75 561 424

* Die DLS ligfert die nominale Linearkraft zwischen 50 und 120% der Nenngeschwindigkeit. Bei Geschwindigkeit von 10 - 50% bzw. 120 - 200% der Nenngeschwindigkeit

liegt die Linearkraft etwas niedriger.
*x Die Linearkraft durch Untersetzung ergibt sich, wenn das Getriebe mit dem Servicefaktor 1,4 arbeitet, d.h. hohe Drehzahl bei acht Stunden Einsatz am Tag. Die zul@ssigen
Linearkréfte kénnen erhdht oder vermindert werden, wenn die Anforderungen nicht so gravierend bzw. anspruchsvoller sind als angenommen. Bitte nehmen Sie

Kontakt zu HEPCO auf fiir néhere Informationen.
Zahlen in unterlegten Késten zeigen bevorzugte Kombinationen, die iblicherweise ab Lager lieferbar sind.

Hinweise:

1) Kombinationen, bei denen die nominale Linearkraft die Linearkraft durch Untersetzung oder die zulassige Linearkraft der DLS ibersteigt, sind kursiv gedruckt, da das
Getriebe iberlastet werden kann. Mit einem Drehmomentbegrenzer oder anderen Schutzeinrichtungen kann eine DLS oft mit dieser hdheren Untersetzung arbeiten. Bitte
nehmen Sie in diesen Féllen Kontakt zu HEPCO auf.

2) Motoren mit Baugréfie 71 sind fir die DLS3-C-Achse nicht lieferbar.
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3. Manchmal finden sich mehrere Kombinationen, welche die Anforderungen an Linearkraft und Geschwindigkeit erfiillen.
Dann sollte nach den folgenden Kriterien entschieden werden:
i) Bei schweren Lasten sollte die Kombination gewdhlt werden, welche die grofite Linearkraft durch Untersetzung
bietet.

i) Untersetzungsverhdlinisse kleiner 29:1 haben keine Selbsthemmung. Das kann zwar niitzlich sein, da sich dann
die Achse auch manuell positionieren lasst, wenn der Strom abgeschaltet ist, ist aber in vielen Féllen - z.B.
bei Vertikalanwendungen - unerwiinscht. In diesen Fallen sollte die elekiro-magnetische Haltebremse oder eine
groBere Untersetzung gewdahlt werden.

iii)  Zweipolige Motoren sind leichter als vierpolige Motoren gleicher Leistung.

iv]  Vierpolige Motoren bieten bessere dynamische Werte. Sie liefern bessere Beschleunigungen und hohere
Geschwindigkeiten als zweipolige Maschinen mit gréBerer Untersetzung.

Bei gegebener Last bieten leistungsstdrkere Motoren natirlich bessere Beschleunigungen als schwiéchere, allerdings
ist der Unterschied bei geringen Lasten unerheblich.

Erreichbare Beschleunigungswerte errechnen sich mit den Formeln auf 5.24-25.

v)  Vierpolige Motoren senken die Geschwindigkeit im Getriebe, was die Erwarmung reduziert und die Lebensdauer
verlangert.

vi)  GrofBere Leistung bei Wechselstrom-Motoren ist kein grofier Kostenfaktor. Beim Abwégen zwischen zwei GrofBen
ist die starkere Maschine meist die bessere Wahl, da sich die Mehrkosten in engen Grenzen halten.

vii)  HEPCOs DLS-Einheiten haben sehr kurze Lieferzeiten. Die gebréuchlichsten Varianten sind lagerhaltig und kénnen
auch per Express geliefert werden. Bitte beachten Sie die markierten Zellen in den Tabellen oder nehmen Kontakt
zu HEPCO auf.

DLS4 mit Wechselstrom-Getriebemotor

Nenngeschw./ Anzahl Unter- Nominale Linearkraft /N Linearkraft
m/sec bei der setzungs- fur Systeme mit MotorgrofRe*: durch
50 Hz* Polpaare | verhaltnis 63 S 63 L 71S 71L 80 S 80 L Untersetzung /N**
1,38 2 6,75 67 113 186 300 441 639 539
1,16 2 8 87 135 220 356 498 752 630
0,93 2 10 118 181 300 441 639 922 666
0,78 2 12 144 215 356 526 752 630
0,67 4 6,75 101 178 271 385 611 837 602
0,62 2 15 186 300 418 641 922 648
0,56 4 8 133 218 300 469 724 703
0,48 2 20 250 363 556 846 666
0,45 4 10 172 300 385 583 894 743
0,38 2 25 301 434 696 612
0,38 4 12 203 328 469 696 703
0,32 2 30 364 522 792 648
0,3 4 15 271 413 583 866 723
0,24 2 40 458 652 648
0,23 4 20 356 554 750 750
0,19 2 50 566 801 703
0,18 4 25 413 639 866 683
0,16 2 60 564 430
0,15 4 30 498 752 723
0,14 2 70 737 557
0,11 4 40 611 951 723
0,09 4 50 752 1149 784
0,07 4 60 724 480
0,06 4 70 OSill 622

* Die DLS liefert die nominale Linearkraft zwischen 50 und 120% der Nenngeschwindigkeit. Bei Geschwindigkeit von 10 - 50% bzw. 120 - 200%
der Nenngeschwindigkeit liegt die Linearkraft etwas niedriger.

** Die Linearkraft durch Untersetzung ergibt sich, wenn das Getriebe mit dem Servicefaktor 1,4 arbeitet, d.h. hohe Drehzahl bei acht Stunden Einsatz
am Tag. Die zuldssigen Linearkrdfte kénnen erhdht oder vermindert werden, wenn die Anforderungen nicht so gravierend bzw. anspruchsvoller sind
als angenommen. Bitte nehmen Sie Kontakt zu HEPCO auf fir néhere Informationen.

- Zahlen in unterlegten Késten zeigen bevorzugte Kombinationen, die iblicherweise ab Lager lieferbar sind.

Hinweis:

1) Kombinationen, wo die nominale Linearkraft die Linearkraft durch Untersetzung oder die zuldssige Linearkraft der DLS ibersteigt, sind kursiv
gedruckt, da das Getriebe iberlastet werden kann. Mit einem Drehmomentbegrenzer oder anderen Schutzeinrichtungen kann eine DLS oft
mit dieser héheren Untersetzung arbeiten. Riemenscheibe und Zahnriemen der DLS4 begrenzen die Linearkraft auf 1225 N. Zugunsten eines
kompakten Designs beschrénken die Getriebe die Linearkraft auf einen niedrigeren Wert. Falls am Getriebeausgang eine héhere Linearkraft
erforderlich ist, kann ein entsprechendes Getriebe montiert werden. Bitte nehmen Sie dann Kontakt zu HEPCO auf.
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Nach der Auswahl der passenden Motor-/Getriebekombination sollte Gberlegt werden, ob eine der folgenden Optionen
notwendig ist:

Haltebremse

Der Bremsbelag ist gegen die Reibplatte federvorgespannt, so dass die Bremsspule gegen das Lésen unter Spannung stehen
muss. Bei Stromausfall spricht die Bremse an, die Einheit ist gesichert. Die Bremse sitzt unter einer verlangerten Liftferabdeckung
am Motor (Abmessungen auf S.9). Die Bremse braucht 200-230 V Wechselspannung, die fiir die Spule gleichgerichtet wird.
Deshalb darf die Bremse nicht mit einer Motorphase parallel geschaltet werden, falls die Allen-Bradley-Steuerung verwendet
wird, da bei langsamen Geschwindigkeiten die Spannung abfdllt. Dies kann dazu fihren, da die Bremse anspricht, wéhrend
der Motor lguft. Die Stromversorgung der Bremsspule sollte am Relais-Ausgang der Steuerung angeschlossen oder iber die
SPS gesteuert werden.

Drehmomentbegrenzer

Die Getriebemotoren kénnen durch ihr Anlaufmoment u.U. die nominale Linearkraft bis zum Dreifachen Ubersteigen. Dies
kann zu Stérungen der Anwendungen fihren oder in einigen Fallen (kursiv gedruckte Kombinationen der Tabellen auf S.17f)
die linearachse beschadigen. Dagegen kann das Getriebe mit einem Drehmomentbegrenzer ausgestattet werden. Das
Maximalmoment kann durch eine Feststellschraube eingestellt werden. Beim Uberschreiten dieser Maximalwerte wird die
Kupplung durchrutschen. (Abmessungen auf S.9)

Motorvarianten

Der Standard-3-Phasen-Getriebemotor mit Schutzgrad IP 54 ist blau lackiert. Er kann in Dreieck- (A-) Schaltung betrieben
werden bei 200-230 V - 50/60 Hz oder in Stern- (R-) Schaltung bei 380-460 V - 50/60 Hz. Die Motoren werden in
R-Schaltung ausgeliefert, sie sind fir die Verwendung der Allen-Bradley-Steuerung ausgelegt.

Motoren mit erhdhtem Schutzgrad nach IP, Sonderlackierungen und einer Reihe von alternativen Ein- oder Dreiphasenwicklungen
kénnen bei Bedarf geliefert werden. Wenden Sie sich bitte an HEPCO wegen Defails.

Allen-Bradley - Steverung , 160 Smart Speed Controller”

Damit lassen sich die Wechselstrom-Getriebemotoren und die DLS Uber ein weites Spekirum von Geschwindigkeiten und
Beschleunigungen steuern. Es gibt zwei Bauarten, die sich dadurch unterscheiden, wie die erforderliche Geschwindigkeit
ausgewdhlt wird. Beim SF-Modell wird die Geschwindigkeit durch eine
Steverspannung geregelt, was sich leicht mit einem Potentiometer machen lasst.
Das PS-Modell besitzt dagegen acht feste Geschwindigkeiten, die einfach iber
eine Folientastatur zugdnglich sind. Die beiden Steuerungen kénnen fir Ein-
Phasen- oder Drei-Phasen-Betrieb geliefert werden. (Anmerkung: Unabhéngig
davon wird ein Drei-Phasen-Strom erzeugt zum Betrieb von Standard-Drei-Phasen-
Motoren.)

I

Passend zum Leistungsspekirum der Getriebemotoren ist die Steuerung in vier BEEE
Leistungsklassen erhdltlich: o
Motorgrofie Erforderliche Leistung / kw |  L&2oese etk :
80 L/2 1,5 L N 5 &
805/2,80 /4 0,75 Steverung ,Bulletin 160”
80S/4, 71 /2 0,55 auf DIN-Klemmenleiste montiert mit
711/4, 715/2, 71 5/4 037 Spannungsstabilisator.
alle Motoren mit BaugréfRe 56 & 63

Fir abgesicherten Betrieb kann ein externes Spannungsstabilisator-Modul verwendet werden, was den Befrieb bei mangelhafter
Energieversorgung verbessert. Es fihrt auch zu besserem Bremsverhalten des Antriebs, hat aber bei weitem nicht die Wirkung
des ebenfalls lieferbaren Dynamischen Bremsmoduls. Der Spannungsstabilisator wird bei der einphasigen 1,5kW/230V-Einheit
automatisch mitgeliefert. 5

Zum Schutz der Einheit gegen elekiro-magnetische Stérungen sind die Steuerungen
mit einer separaten Abschirmung versehen. Damit entsprechen die Gerdte der
EURichtlinie zur Elekiro-Magnetischen Vertraglichkeit (EMV). Die Abschirmung
ist so gestaltet, dass die Steuerung direkt dariber angebracht werden kann,
Befestigungsbohrungen sind vorhanden.

Das Dynamische Bremsmodul kann erforderlich werden, falls die Einheit als
dynamische Bremse arbeiten soll, so etwa beim Absenken oder Abbremsen schwerer
Lasten. Vgl. S.15 fir Details zur

Die Abschirmung gehért .
Bremsleistung.

bei allen Steverungen
zum Lieferumfang

Optionales Dynamisches
Bremsmodul
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Systemkonfigurationen

Fir einige einfache Anwendungen reicht die Allen-Bradley - Steuerung alleine vollkommen aus. Um die Wagenplatte einer
DLS mit definierter Geschwindigkeit und Beschleunigung oszillierend zwischen zwei Positionen zu bewegen, braucht nur
nachstehende Schaltung verwendet werden:

. schlieger
Vorwarts s Offner
T T Drehpotentiometer
o © L] oo ;L] of lo [ o Ho L] @ @ f
Abgeschirmtes Kabel
erfbl?@@;'e{ﬁ \ TB3 Kontakt  Signal Belegung
[Gescpindigkert i 1 [+10V Potenzial |10k Potentiometer, 2 Watt
L — 2 |Drehschalter Eingangsimpedanz der Steuerung: 100k
] 3 |Hauptsteuerung _|Hauptsteuerung
1 4 |4..20mA Eingangsimpedanz der Steuerung: 250
_| Start T 5 |Ruckwérts SchlieRereingang
I —=HT© [6 |Start SchlieRereingang
&Y 7 |Hauptsteuerung _|Hauptsteuerung
ol 8 |[Stop Offnereingangssignal erforderlich, um die Steuerung zu aktivieren
Stop ( 9 Offner Relais-Ausgang, anwenderprogrammiert
- 10 _|Relaisanschluss Schaltstrom 0,4 A bei 125 V«, 2 A bei 30 V»
11 |SchlieRer Schaltstrom 0,2 A Bei 125 V«, 1 A bei 30 V»

Die Darstellung zeigt ein SF-Modell, das mit Start- und Stop-Schaltern sowie einem Potentiometer am Schaltkasten verbunden ist und mit Umkehr-
und Endschaltern an der DLS. Die Einheit bewegt sich mit den programmierten Geschwindigkeiten und Beschleunigungen, wenn Parameter 46
auf Null gesetzt ist (Drei-Phasen-Steverung) und Parameter 47 auf 3 (das interne Relais schaltet, wenn der Motor die Drehrichtung wechselt).
Eine dhnliche Schaltung kann mit dem PS-Modell vorgenommen werden, bei der jede Geschwindigkeit vorprogrammiert werden kann. Das
Potentiometer wird dann durch drei Schalter ersetzt.

Diese Schaltung braucht nur ein Minimum an Hardware, um die gewiinschten Ergebnisse zu erreichen. Der Anwender muB die Auswirkungen
jeder Schalterumstellung genau prisfen und sicherstellen, daB8 die Ergebnisse der Sicherheit und der Funktion geniigen.

Die Funktionalitét des Systems kann mit externen Relais erweitert werden. Wird die Aufgabe aber zu komplex, ist der Einsatz
einer SPS zum Stevern der DLS wie der Ubrigen Maschinenfunktionen sinnvoll. Dafir sollte dann das PS-Modell gewdhlt
werden. Ein Beispiel fir die Schaltung mit der Steuerung in Verbindung mit einer SPS findet sich hier:

o o L] oF—e ] of o 5] of o [ o lo L)@ @

L ¢ E E E
Stop ( 3
+V HJ
Steuerungs-
eingangs-
SPS signal { TB3 Kontakt Signal Belegung
oder - 1_[+10V Potenzial | 10k Potentiometer, 2 Watt
i 2 Drehschalter Eingangsimpedanz der Steuerung: 100k
andere Steuerungs- R 3 [Hauptsteuerung | Hauptsteuerung
ausgangs- ¢ 4 |4..20mA Eingangsimpedanz der Steuerung: 250
externe signal [ 5 [Rickwarts SchlieBereingang
L 6 |Start SchlieRereingang
|
Steuerung d - 7 _|Hauptsteuerung | Hauptsteuerung
7 8 Stop Offnereingangssignal erforderlich, um die Steverung zu aktivieren
T 9 | Offner Relais-Ausgang, anwenderprogrammiert
. 10 |Relaisanschluss | Schaltstrom 0,4 A bei 125 V«, 2 A bei 30 V»
Abgeschirmtes Kabel 11 [ SchlieBer Schalstrom 0,2 A Bei 125 V<, 1 A bei 30 V»

Die Darstellung zeigt ein PS-Modell, das mit einer SPS gekoppelt ist. Wie im vorhergehenden Beispiel sind die Endschalter mit der Allen-
Bradley-Steuerung verbunden. Der Antrieb stoppt bei Kontakt mit einem von ihnen oder bei Betitigen des Not-Aus-Schalters. Im Beispiel sind
drei Positionsschalter mit der SPS verbunden, es konnten jedoch wesentlich mehr sein. Sie liefern Angaben iber die Position des Wagens. Die
SPS ist mit der Steuerung verbunden iiber die drei Steuersignaleingénge, welche die Auswahl der acht Geschwindigkeiten bieten, sowie iber
Start-, Stop- und Umkehreingang. Damit léuft die gesamte Steuerung iiber die SPS.

Es sind viele andere Konfigurationen mdglich. Einige Anwendungen kénnen bei der Verbindung mit einer SPS die spezielle Netzoption des
Antriebs nutzen. Nehmen Sie ggf. bitte Kontakt zu HEPCO auf.

Positionier- und Wiederholgenauigkeit

Der Nachteil bei der Verwendung einer DLS mit Wechselstrom-Getriebemotor ist das Fehlen irgendeiner Wegmess-
Einrichtung. Die Position héngt von Schaltern ab, die sich an den erforderlichen Halte- oder Umkehrpositionen befinden.
Wenn sich der Wagen einem Schalter ndhert, kann der Verzégerungsbefehl erst wirken, nachdem der Schalterkontakt
geschlossen wurde. Da es einige Zeit erfordert, das System anzuhalten, wird die Position um ein gewisses MaB verfehlt, das
von der Verfahrgeschwindigkeit und der Bremszeit abhdngt. Bei Anwendungen mit hoher Geschwindigkeit kénnen diese
Abweichungen recht gravierend sein - einige Zentimeter - auch, wenn sie reproduzierbar sind. Bei Anwendungen mit héheren
Genavigkeitsanforderungen an das System kénnen zwei benachbarte Schalter nitzlich sein. Wenn der erste Schalter ausgelost
wird, gibt die SPS den Befehl zum Abbremsen auf eine Naherungsgeschwindigkeit. Dadurch wird der Uberlauf beim Auslésen
des zweiten Schalters verringert. Mit dieser oder einer dhnlichen Anordnung 168t sich eine bessere Wiederholgenauigkeit als
0,5mm erzielen.

Sollte eine noch gréBere Genauigkeit oder feinere Positionskontrolle nétig sein, ist ein anderes Mef3system erforderlich. In
solchen Féllen sollte ein Servo- oder Schrittmotor mit einem passenden Getriebe fir den Antrieb der DLS verwendet werden.
Die Positionsgenavigkeit wird zwar auch durch den Motor und die Steuerung beeinfluBt, eine Genauigkeit von 0,1mm kann
aber erreicht werden.

Anwendungshinweise

Es sind einige generelle Punkte zu bericksichtigen in Abhangigkeit davon, ob Motor und Antrieb von HEPCO verwendet
werden oder alternative Lésungen. Folgende Punkte miissen beachtet werden, um ein zufriedenstellendes und sicheres Arbeiten
der Systeme zu gewdhrleisten:

Jede Arbeitsmaschine braucht Einrichtungen, welche die Bewegung begrenzen und Kollisionen verhindern. Intelligente Systeme
haben diesbeziiglich Ublicherweise drei Sicherheitsstufen: Zum einen sind im Steverungsprogramm Grenzen eingerichtet, die
beim Uberschreiten das System ausschalten, zum anderen gibt es Endschalter jenseits der programmierten Grenzen, die bei
Uberlauf des Wagens die Abschaltung bewirken. Schlief3lich gibt es die Endanschlage, welche die Bewegung sicher beenden,
falls die beiden anderen Sicherheitseinrichtungen versagt haben.

Linearachsensysteme sollten generell einen Not-Aus-Schalter besitzen. Die von HEPCO gelieferte Steuerung hat einen Eingang
fir diese Stop-Funktion, der angeschlossen sein muss, damit das System betrieben werden kann.

Die mitgelieferten Endanschlége besitzen gute Verformbarkeit und hervorragende Energieaufnahme. Dadurch schitzen sie in
vielen Fallen vor Kollisionen. Allerdings ist ihre Kapazitdt zum Anhalten schnellbewegter und schwerer Lasten begrenzi! Bei
Uberlegungen, ob die Endanschlége alleine als Schutzeinrichtung geniigen, ist zu beachten, dass sie im Ernstfall sowohl die
Energie der bewegten Last als auch des Motors kompensieren missen. Bei geringen Lasten und hoher Geschwindigkeit macht die
Antriebsenergie des Motors den gréBten Teil der aufzunehmenden Energie auf. Deshalb muss eine ausreichende Bremsstrecke
einkalkuliert werden, damit das Abbremsen des Motors nicht den Zahnriemen zu sehr beansprucht. Anwendungen, die einen
erhohten Schutz gegen schwere Stdf3e in den Endlagen bendtigen, sollten mit zusdtzlichen StoBdampfern ausgeriistet werden.

Oft reicht es aus, die Antriebskraft des Motors auch zum Abbremsen zu benutzen. Sollte die Achse jedoch im Vertikalbetrieb
zum Anheben schwerer Lasten verwendet werden, reicht dies aus Sicherheitsgrinden nicht aus. Dann ist es sinnvoll, eine
Haltebremse zu verwenden, die HEPCO bei Bedarf liefern kann.

Beim Festlegen der Lénge der DLS ist es wichtig, zusétzlichen Hub zur eigentlichen Verfahrstrecke einzukalkulieren. Damit
erhalt man einen Reservebremsweg bis zum Endschalter, falls der Wagen einmal einen Positionsschalter Uberféhrt. Auch
wenn es im Einzelfall sehr von der jeweiligen Anwendung abhéngt, kann als Richtwert fir den Uberlauf eine Umdrehung der
Riemenscheibe angenommen werden.

Die ausgewdhlten Getriebe-/Motor-Kombinationen sind mit Ricksicht auf die Tragfahigkeiten der DLS bestimmt worden.
Bei kritischen Anwendungen, die der Anwender mit seinen eigenen Antriebskonzepten |6st, muss mit entsprechenden
Sicherheitsfaktoren kalkuliert werden.

Die DLS ist als Bestandteil grofierer Anlagen gedacht. Abhdngig von der jeweiligen Anwendung kénnen sich potenzielle
Gefahren ergeben, die der Konstrukteur zu bedenken hat und deren Méglichkeit er kennzeichnen muss. Wagenplatten, Wellen
und Zahnriemen kénnen sich mit hoher Geschwindigkeit bewegen und missen eventuell abgedeckt werden. Bei Verwendung
von Komponenten wie Schaltern und Steuerungen missen VorsichtsmaBnahmen gegen Unfélle mit elekirischer Spannung oder
bei Fehlfunktion getroffen werden.

Der Vortrieb der Achse geschieht iber stahlverstarkten Zahnriemen und Riemenscheibe - es muss bei jeder Anwendung
gesichert sein, dass der Ausfall des Antriebs nicht zur Beschadigung des Riemens fihrt bzw. dass so ein Ausfall nicht
betrachtliche Stérungen zur Folge hat.

Falls weitergehende Hinweise zum Betrieb der DLS gewiinscht werden, wenden Sie sich bitte an HEPCO. Unsere Fachkrdfte
werden lhnen gerne behilflich sein.
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Systemlebensdauer und Verformung

Die maximale Lastaufnahme fir jede DLS ist in der folgenden Tabelle angegeben.

System Maximale Momentenlast /Nm Maximale direkte Last /N
M Ms Mv L1 L2
DLS3...S 56 24 105 1600 3000
DLS3...L 120 24 225 1600 3000
DLS3C... 108 24 200 1600 3000
DLS4...S 165 70 280 3500 6000
DLS4...L 300 70 510 3500 6000

Die Werfe basieren auf den Tragfdhigkeiten von Fihrungsschiene und Lagern.

Ms

Um die Lebensdauer der DLS zu berechnen, ist zundchst der Lastfaktor Lr mit folgender Formel zu bestimmen:

M Ms Mv L1 L2
LF = + + + +
Mmax Msmax MvVimax L max L2max
Die Lebensdauer des Systems wird dann mit folgenden Formeln bestimmt:
DLS3 Lebensdaver (km) = 70km DLS4 Lebensdauer (km) = 250km

(0,04 + 0,96L¢)° (0,03 + 0,97L¢)

Hinweis: Bei vielen Anwendungen mit der Auslegerachse hangt die Momentenlast Mv von der Hubposition ab. Eine exakte
Berechnungsmethode wirde die Last in Abhangigkeit von der Position bestimmen. Wegen dieser sehr komplizierten Rechnung
ist es fir grundlegende Kalkulationen ausreichend, den unginstigen Fall zu bestimmen (d.h. die Last am Ende des Hubes).
Wenden Sie sich bitte ggf. an HEPCO fir Details.

Beispielrechnung

(Anwendungsbeispiel ,X-Z-Transfer-Einheit” auf S.6, horizontale DLS3-Achse.)

Die Einheit soll einen Korb mit Bauteilen von 6 kg Gesamtgewicht anheben. Die Auslegerachse ist 600mm lang und wiegt
somit 6 kg (vgl.5.24), das Gewicht des WG3-Getriebes mit 56L-Motor betragt 4,7 kg (vgl.S.9). Der Massenschwerpunkt von
Korb und Auslegerachse befindet sich 40mm auBerhalb des Zentrums der Tragerplatte.

Bei der Anwendung bewegen sich beide Achsen langsam, d.h. Tragheitskréfte kénnen unbericksichtigt bleiben.

Die Gesamtlast auf dem Wagen der Hauptachse betragt also (6 + 6 + 4,7) kg = 16,7 kg, der Hebel ist 40mm (= 0,04m) lang
vom Zentrum des Wagens in Ms-Richtung:

Li = 16,7kg x g = 16,7kg x 9,8 1m/sec? = 164N Ms = 164N x 0,04m = 6,6 Nm

Mit diesen Werten erhélt man in obiger Gleichung L = 0,376, was mit der Formel fir die DLS3 zu einer Lebensdauer fishrt von:

70km
(0,04 + 0,96 x 0,376)°

= 1080km

Systemlebensdaver und Verformung

Berechnung der Systemdurchbiegung

In DLS-Anwendungen ergibt sich die Durchbiegung des Gesamtsystems durch zwei Komponenten, die zu addieren sind: Die
Durchbiegung des Laufwagens auf der Filhrungsbahn und die Durchbiegung des Profils. Wenn eine lange DLS nur in der Néhe
der Enden abgestiitzt ist, wird wahrscheinlich die Durchbiegung des Profils der kritische Faktor sein. Ist das System sehr kurz
oder sehr nahe an dem Punkt abgestiitzt, an dem die Belastung wirkt, ist die Profildurchbiegung gering und die Verformung
des Laufwagens der wichtigere Faktor.

Profilverformung

Die Verformung des Profils wird sehr gut dargestellt durch die Gleichungen zur einfachen Biegung. Ein héufig auftretender
Anwendungsfall ist eine DLS, die nur an zwei Punkten abgestiitzt wird. Nachfolgende Gleichung bestimmt die Durchbiegung
einer DLS, die an zwei Punkten mit dem Abstand L (mm) abgestiitzt wird. Die Last wirkt mittig. Die Verformung durch die Last
W (N) wird an der Stelle der Krafteinleitung bestimmt, der unginstigste Fall:

we

d= Z8H Gleichung 1

In Gleichung 1 ist E der Elastizitdtsmodul
des Aluminiums (68.000 N/mm?). | ist das
Massentragheitsmoment des Profils, das Sie der
Tabelle auf S.24 entnehmen kénnen. Der fir
lyx genannte Wert ergibt die korrekte
Durchbiegung fir Profile, die einer vertikalen
Biegung ausgesetzt sind, lyy ergibt die
korrekte Durchbiegung fir Profile, die einer
horizontalen Biegung ausgesetzt sind (vgl.

Abbildungen rechts und links).

Horizontale Biegung
Vertikale Biegung - - benutzen Sie lyy

benutzen Sie Iy x

Besonders bei langen, nicht abgestitzten
Profilen, ist auch die durch das Eigengewicht des Profils bedingte Durchbiegung von
Bedeutung. Bei einem Profil der Lénge L errechnet sich die Durchbiegung d in der Mitte wie folgt:

518 " Qg
384El © 1000

Gleichung 2
d =

wobei Q das Gewicht von Profil und Fishrungsbahn in kg/m und g die Erdbeschleunigung (= 9,81 m/sec?) ist. Die anderen
Werte entsprechen den vorhergehenden.

Bei der Auslegerachse errechnet sich die Durchbiegung dhnlich: Mit der Last W am Ende des Profils bei einem Abstand L von
der Mitte der Tragerplatte ergibt sich die Verformung unter Last nach Gleichung 3:

d= WL )
= T3 Gleichung 3

Die Verformung der Auslegerachse durch das Eigengewicht erechnet sich gemaf Gleichung 4. Beachten Sie bitte, dass die
GréBen in Gleichung 3 und 4 denen in Gleichung 1 und 2 entsprechen:

d= L X Qg Gleichung 4
8El 1000

Natirlich kénnen bei den DLS-Anwendungen noch ganz andere Verformungen durch Biegung und Torsion auftreten. Diese

sollten bei Bedarf nach den einschlégigen Methoden ermittelt werden. Die angegebenen Daten reichen fir diese Berechnungen

aus.

Verformung der Wagenplatte

Die Verformung der Trégerplatte durch irgendeine Last, wie sie auf $.22 dargestellt sind, ergibt sich durch Division der Belastung
durch die entsprechenden Steifigkeiten in nachfolgender Tabelle. Die Werte gelten fir bliche Systeme. Abweichungen der
Durchbiegungen kannen sich durch unterschiedliche Lasteinleitung ergeben.

DLS Steifigkeit L,/ | Steifigkeit L,/ | Steifigkeit Mg/ Steifigkeit M/ Steifigkeit M/
KN 7 mm kN /7 mm kN 7/ Grad kN 7/ Grad kN 7/ Grad
DLS3-S 14 1,8 8 40 300
DLS3-L 10 1,8 5 200 1500
DLS3C 12 1,8 5 200 1500
DLS4-S 20 9 200 400 800
DLS4-L 14 9 150 1300 3000
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Mechanische Kraftibertragung

Berechnung des Linearsystems

Nachfolgend wird das empfohlene Verfahren zum Ermitteln der BaugréBe einer HEPCO-DLS beschrieben, wenn es mit einem
kundenseitig gestellten Antrieb verwendet wird. Wenn Sie Motor und Getriebe von HEPCO bestellen, vgl. Sie bitte S.17-18.

Fihren Sie bitte die Berechnungsschritte 1 bis 6 durch, um die Kennwerte des Systems mit der von lhnen gewdéhlten Motor-/
Getriebe-Kombination zu ermitteln. Fihrt diese Wahl nicht zum gewiinschten Ergebnis, mu3 die Antriebsauswahl iiberarbeitet
und die Berechnung wiederholt werden.

Die Beispielrechnung geht von der maximalen Linearkraft des Systems bei einer erforderlichen Geschwindigkeit aus und
vergleicht diese mit der notwendigen Kraft zur Uberwindung des Reibungswiderstands, zur Beschleunigung der bewegten
Masse und fir weitere evil. anfallende Aufgaben, wie etwa dem Anheben von Llasten. Der Sicherheitsfaktor fir das
Antriebsmoment des Motors muss > 1 sein. Der tatscichliche Wert héngt vom Motortyp und der jeweiligen Anwendung ab.

Die nachfolgenden Rechnungen sind in den Féllen angebracht, wo die Massentragheit von Motor und Getriebe fir die
Ermittlung der Systemleistung von Bedeutung sein kann. Ublicherweise trifft das fir Systeme mit Servo- oder Schrittmotor zu.
Bei Anwendungen mit geringerer dynamischer Leistung (d.h. wo die Beschleunigung keine kritische Gréfe ist), kann das
Massentrdgheitsmoment von Motor und Getriebe ignoriert werden. Erhchen Sie statt dessen einfach den Sicherheitsfaktor.
Dieses Verfahren empfiehlt sich bei Gleichstrom- und Asynchronmotoren sowie dann, wenn die Massentragheitswerte der
Getriebemotoren nicht direkt zur Verfigung stehen.

Zur Auslegung von Motor und Getriebe sollte mit gréBter Beschleunigung und maximaler Geschwindigkeit kalkuliert werden, da
das meist die ungiinstigsten Bedingungen sind. Die Dauerbetriebsbedingungen des Antriebes sollten besonders beriicksichtigt
werden, da viele Motoren ihre Hochstleistung nur fir kurze Zeit abgeben kénnen.

Erforderliche Daten fur die Auslegung

DLS Leistungsparameter DLS3 DLS3C DLS4
Gewicht der Tragerplatte mc (ka) - 2.45 -

lang (ko) 1.65 - 2.75

Kurz (kg) 1.15 - 2.0
Gewicht des Zahnriemens je Meter mp (ka) 0.068 0.068 0.16
Radius der Antriebsscheibe r (cm) 2.15 2.15 3.18
Wirkungsgrad der DLS d 0.9 0.9 0.9
Anfahrwiderstand Fpba (N) 25 25 40
Reibungskoeffizient W 0.03 0.03 0.03
Massentragheitsmoment d. Antriebsscheibe Jp (kgcm?) 0.3 0.4 1.3
Max. zulassige Linearkraft Fmax (N) 560 560 1225
Gewicht des Endgehéauses (kg) 1.1 - 2.0
Gewicht von Profil und Fiihrungsschiene Mps (kg/m) 7.0*%* 4.2 10.0
Linearbewegung pro Wellenumdrehung (m) 0.135 0.135 0.2
Flachentragheitsmoment Iy.x* (mm*) 750,000** 470,000 1,800,000
Flachentragheitsmoment ly.y* (mm*) 1,300,000** 780,000 2,700,000
Gewicht der Montageplatte DLS3C Mp (ka) - 0.2

* Verwendet zur Berechnung der Profilverformung - siehe S. 23.
** Angegebene Daten beziehen sich auf das Standardprofil. Fir das Leichtbauprofil verwenden Sie die Angaben gemaB DLS3C.

GréBen zur Antriebsauslegung

Verf (m/s) Erforderliche lineare Héchstgeschwindigkeit Jm  (kgem?)  Massentrégheitsmoment des Motors

agrf (m/s?) Erforderliche lineare Beschleunigung Jg (kgem?)  Massentragheitsmoment des Getriebes,

lg (N) Last auf Laufwagen motorseitig gesehen (= O ohne Getriebe)

L (m) Profil-/Schienenlénge dg Getriebewirkungsgrad

mp (kg) Masse auf Laufwagen Froo (N) Gesamte verfigbare Linearkraft

nm (U/s) Motordrehzahl Fro (N) Kraft zur Uberwindung der Reibung

My, (Nm) Abtriebsmoment des Motors, Fa (N) Kraft zum Beschleunigen der bewegten Masse
drehzahlabhéngig Fw (N) Kraft benétigt fir die mechanische Arbeit

ig Getriebeuntersetzung (= 1 ohne Getriebe) S Sicherheitsfaktor der Motorleistung

Antriebsauslegung

Berechnung des Antriebs fir eine Standardachse

Diese Berechnungen folgen den Dimensionen und Daten von S.24

1) Berechnen Sie die erforderliche Drehzahl des Motors, womit Sie dann das zur Verfigung stehende Drehmoment aus den

Herstellerangaben ermitteln:
Verf X ig x 100

2mr

m

2) Ermitteln Sie damit die gesamte zur Verfigung stehende Linearkraft:
meagxadxigx 100

Ff= T

3) Ermitteln Sie damit die erforderliche Kraft zum Beschleunigen der bewegten Masse auf den gewiinschten Wert:

Fa= °erf{mL+mc +2lmp+ ( M)) }
r2

4) Ermitteln Sie die Kraft zum Uberwinden der aufiretenden Reibung:
Fr=Fpq +pxlg

5) Errechnen Sie die Kraft fir die bendtigte Arbeit - im Beispiel soll die Achse ein Gewicht M| zzgl. der Trégerplatte eine
Steigung mit dem Winkel [ zur Ebene hinaufbeférdern:

Fw = (m + m) x g x sin]
6) Errechnen Sie den Sicherheitsfaktor fir die Motorleistung. Ist dieser > 1, wird die Einheit fir den Anwendungsfall

ausreichen. Es sollte jedoch ein deutlich hdherer Wert angestrebt werden, um ausreichende Sicherheit zu haben:

Rt
Fq+Ff+Fy,

Sf =

Berechnung des Antriebs fir eine Auslegerachse

Die Berechungen fir die Auslegerachse weichen wegen der Systemdifferenzen nur in Gleichung 3 von der
Standardachse ab:

3) Ermitteln Sie die erforderliche Kraft zum Beschleunigen der bewegten Masse auf den gewiinschten Wert:

Fq= Oerf{mL+mp+L(mb+mbs) + (M)}
r2

Abhdngig von der Anwendung muss eventuell auch die erforderliche mechanische Arbeit neu berechnet werden (Gleichung

5). Falls namlich die AusleEerachse ein Gewicht m| mit der Tr?i%erp|otfe einen Winkel | zur Ebene hochbewegen soll, muss
ie

das Gewicht der Achse einkalkuliert werden, wahrend der Getriebemotor stationar bleibt. Die gednderte Gleichung sieht dann
so aus:

Fo = (L x (mpg + mp) +mp + my) x g x sin

Mit diesen Anderungen werden die gewinschten Resultate erzielt.
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Bestellhinweise

Grundeinheit

Produktbezeichnung -
GroBe -

Profillinge -

Wagenplattenldnge -

Antriebswelle -

Abtriebswelle -

Antriebsposition -

Leichtbauachse -

T-Nutenstein-Offnung -

*

DLS 3 1885 S F

DLS benennt die Produktreihe
3 bezeichnet das kleine Profil
4 bezeichnet das grofle Profil
3C bezeichnet die Auslegerachse
1885 ist die Profillange (vgl. Maf3 A auf S.8 und 13)
Jede Lange bis 8.000mm ist lieferbar.

S bezeichnet den kurzen Laufwagen
L bezeichnet den langen Laufwagen
Bei DLS3-C diese Stelle bitte freilassen
K bedeutet Welle mit Passfedernut

G bedeutet angebautes Planetengetriebe* (aber keinen Motor)
W bedeutet angebauten Drehstrom-Getriebemotor oder

Schneckengetriebe* (als Teil der Komplettlésung)

F bedeutet einen speziellen Motor-/ Getriebeflansch* *

[P

K bezeichnet Abtriebswelle mit Passfedernut

O bezeichnet keine Abtriebswelle
R bedeutet Antriebswelle auf der rechten Seite des Antriebsgehduses

L bedeutet Antriebswelle auf der linken Seite des Antriebsgehduses

(bei Achsen mit Drehstrom-Getriebemotor oder Schneckengetriebe bitte frei

lassen, da ihre Position durch deren Bestellung definiert wird, s.u. Fiir DLS3-C: Vgl. S.13)

Mit dieser Bezeichnung wird das Leichtbauprofil bestellt (nur bei Grofe 3

lieferbar). Standard fir die Auslegerachse DLS3-C.

Erforderlich fir die Hochleistungs-T-Nutensteine bei DLS-Standardachse,
nicht erforderlich fir die Auslegerachse DLS3-C.

bzw. Getriebemotors sind separat beizufigen (siehe unten).

**:Dieser Flansch wird speziell auf Ihr Getriebe oder lhren Motor abgestimmt. Bitte legen Sie lhrer Bestellung eine Zeichnung bei mit den genauen

Angaben Uber Antriebswelle und Flansch.

Eingebautes Schneckengetriebe oder Wechselstrom-Getriebemotor

Produktbezeichnung -
GroBe -

Untersetzungsverhdltnis -
Drehmomentbegrenzer -
Getriebeposition -
Flanschoption -

BaugroBe* -
Wicklungsbreite* -

Motor Polzahl* -

Haltebremse -
Klemmenekasten-
Position* -
Kabelausgangsposition* -

WG 3R30T1M56

WG heif3t integriertes Schneckengetriebe
3 fir DLS3
4 fir DLS4
R30 bedeutet Untersetzung 30:1 (s.5.9 fiir Auswahl)

T steht fir Drehmomentbegrenzer, andernfalls freilassen
Orientierung von ‘1’ bis ‘8’ (s. S.8)
E steht fir IEC-Adapter nach Kundenangaben,
M fir angebrachten Wechselstrom-Getriebemotor
56 fir die BaugroBe von Motor oder Flansch (s. S.17 und 18)

N

BA1

S fir kurze Wicklung
L fir lange Wicklung

2 fir Zweipoligen Motor (~ 2.800 U/min bei 50 Hz)

4 fir Vierpoligen Motor (~ 1.400 U/min bei 50 Hz)

B steht fir Haltebremse, andernfalls freilassen

Orientierung von ‘A’ bis ‘D’ (s. S.8)

:Zeigt an, dass Getriebe oder Getriebemotor auf das mechanische Fihrungssystem montiert geliefert werden. Die Bestelldaten des Getriebes

Orientierung von ‘1’ bis ‘4’ (s. S.8)

* : Falls kein Motor bestellt wird, bleiben diese Felder frei.

Eingebautes Prézisions-Planetengetriebe

Bezeichnung -
GroBe -

Untersetzungsverhdltnis -

Antriebsflansch -

*

DLSGB 60 20 C

DLSGB heif}t integriertes Planetengetriebe
60 fir DLS3

80 fir DLS4

DLSGB 60 ist erhdaltlich in 4, 8 und 20 (:1)
DLSGB 80 ist erhaltlich in 3, 8 und 16 (:1)

C heif’t, dass der Getriebeflansch fir einen

kundenseitigen Antrieb gefertigt wird. *

Angaben Uber Antriebswelle und Flansch.

: Der Flansch wird speziell auf Ihr Getriebe oder lhren Motor abgestimmt. Bitte legen Sie Ihrer Bestellung eine Zeichnung bei mit den genauen

Bestellhinweise

Mechanische Zusatzkomponenten

T-Nutenstein -

T-Nut-Abdeckung -

Befestigungs -
klemme

Schalterklemme -

Schaltfahne -

Verbindungswelle -

Wellenstitzlager -

Teile-Nr.
Als Schnellspann-Typ kann er irgendwo in die T-Nut eingesetzt und RTN8M6
durch eine 90°-Drehung befestigt werden, als Hochleistungs-Typ TN8M6
fir schwere Belastungen und das Leichtbau-Profil geeignet.
PVC - U-Abdeckung, bis zu 8.000mm lang lieferbar. Eine Abdeckung TC8-1234
je T-Nut. Die letzten vier Ziffern geben die Lénge in mm an |
1
Grofle 3 oder 4 bestellen, je nach Profilgrée, DFC 3 L
| | |
und S (kurz) oder L (lang) angeben.
| |
Fir Befestigung von Standard-V3-Mikroschaltern am DLS-Profil. DSB8
Werden mit T-Nutenstein und Schraube zum Befestigen geliefert.
Wird am Laufwagen befestigt, um Mikroschalter auszulésen. Bei DSC 3
Bestellung 3, 4 oder 3C (je nach Profil) angeben. Wird dieses Teil |
| |
bestellt, sind Befestigungsschrauben am Wagen vorhanden.
Verbindet Abtriebs- und Antriebswelle zweier paralleler Achsen (vgl. S.12).  GX 2 - D4- L 900

GX1 und GX2 haben eine Drehmomentkapazitat von 10 Nm bzw. 30 Nm.

| |

3 oder 4 nach dem ‘D’ verweisen auf die Grof3e des Profils.
| |

L 200 bezieht sich auf die Lange der Welle (vgl. S.14).

L
Stehlager mit Gehduse zum Abstitzen der Welle, falls die DLS groBen Abstand ~ STL 40

gebraucht werden. STL 30 ist fir GX1-Wellen geeignet, STL 40 fir GX2-Wellen.

haben oder die Wellen schnell laufen. S.14 entnehmen Sie bitte, wann die Lager ‘

| |

Elektrische Zusatzkomponenten

Steverung -
Modell -
Spannungsversorgung -
Leistungsklasse -
Steverungs-Typ -
Folientastatur -
Separate Abschirmung -

Spannungsglattungs-Modul -

Intelligente Steuerung fiir Wechselstrommotoren an einer DLS

160 steht fir die Allen-Bradley ,Bulletin 160” - Serie
T

Teile-Nr.
160 S-AA 02 NPSI

S-AA bei 200-240V 19, -AA bei 200-240V 3, -AB bei 380-460V 30
T 1 1

02 fir 0,37kW (2A), 03 fir 0,55kW (3A), 04 fisr 0,75kW (4,5A) & 08 fiir 1,5kW (8A)
T T 1 [

NPISI bezeichnet das PS-Modell, NSIFI das SF-Modell

PT] bezeichnet die Folientastatur

1

Alle Steverungen sind mit der separaten Abschirmung ausgestattet - vgl. S.19.

160S-CMAT fir 200-240V 1, 160-CMA1 fir 200-240V 3Q-, 160S-CMB1 fir 380-460V 3Q-Betrieb.

Das Modul wird serienmdfig ausgeliefert mit 1,5kW 1 200-240V-Motoren.

Dynamisches Bremsmodul

Spannungsversorgung -

Leistungsklasse -

End- und
Ausgangsschalter

160-BM A 1
A fir 200-240V 1@, B fir 380-460V 30 W
[ |
%FUr Antriebe bis 0,75 kW, 12 fir Antriebe bis 1,5 kW

DLS-V7SW M

Fir Standard-V3-Mikroschalter. Die mechanische Version V7SWIM

wird Gber Rollhebel betdtigt und entspricht Schutzklasse IP 67.
Der induktive Schalter V7SW | entspricht ebenfalls IP 67. Beide Schalter
haben AnschluBkabel.




DLS5 Riemengetriebenes Linearfihrungssystem

Die robuste HepcoMotion DLS5 Einheit ist auf ein stabiles, kompaktes Aluminiumprofil montiert und mit einer
der bewdahrten Hepco GV3 Schienen ausgestattet. Der Antrieb besteht aus einem 50AT10 Synchronriemen und
einer Riemenscheibe fir eine ausgezeichnete Kombination von Leistung, Geschwindigkeit und Prazision. Die

Einheiten sind mit den MCS Aluminiumrahmen sowie anderen angetriebenen Produkten von Hepco kompatibel,
einschlieBlich HDLS und DLS.

Dieses Datenblatt dient lediglich zur Ubersicht. Fir weitere Informationen steht lhnen unsere technische Abteilung
zur Verfigung. 3D CAD Modelle finden Sie auf www.HepcoMotion.com oder unserer CAD CD.

Wagenplatte mit einer max.
Lastaufnahme von 10,000 N.
Mehrere Wagenplatten auf
einem Profil sind méglich.

Endanschlag an

Birstendichtungen beiden Seifen.

an beiden Enden.

Prézisionsgeschliffene
Zahnriemen mit einer Hepco V-Schiene.
Antriebskraft von 2450N fir
besténdigen und exakten Lauf
bis zu einer Geschwindigkeit

von 6ém/s.

Einfache Einstellung der
Riemenspannung.

Lieferbar mit Antriebswelle,
montierfem Getriebemotor oder
vorbereitet fir kundenseitiges
Getriebe.

Schaltfahne

V-Nut-Lager und
Lagerabdeckungen fir
exakten, wartungsfreien Lauf.

Hochleistungsfdhiges
Aluminiumprofil, einteilig
bis zu 6 m Lange
erhdaltlich.

Endschalter und

T-Nuten kompatibel Schalterklemme.

mit MCS Produkten
und Zubehor

Verfahreinheit
bewegt grofie
Bauplatten von der
Fertigungszeile zu einer
Lagerpalette. Zwei DLS5
Einheiten mit je 2 Laufwagen
sind an einem MCS Rahmen
montiert, der sich iber die
Fertigungszeile und die
Beladestation spannt.

Bei der einen DLS5 Einheit wurde ein Getriebemotor angebracht,
die zweite ,slave” Einheit ist durch eine Verbindungswelle mit
der ersten Einheit verbunden. Ein Unterrahmen aus MCS Teilen
verbindet alle 4 Laufwagen, an denen der Heberahmen mit
Pneumatikzylindern und SaugfiBen hangt.

Die Hepco V-Fihrungen sind fir diese schmutzigen
Umgebungsbedingungen besonders geeignet.

Daten und MaBe

6 Durchgangsgewindebohrungen M10x15 | 135

fur kundenseitige Verwendung

{

i

239

300
) 135 ) A
-
$0° ° O
ol IO o O v
9 .‘9 — 11— —— T ™
o) oo fe J°
S
o o o o L
0o ,,, O -
A [re}
f—
8
@25

i ‘ - 19 70
—o R
. E=TE Bl (LN 4
o e o[ 3¢ (—)J N
o &
Profillénge = Hubldnge + 558 mm (einteilig bis zu 6000 mm) 180

o~
2%
:k&

Tragfahigkeit

Die untenstehende Tabelle zeigt die maximale Lastaufnahme fir die Laufwagen in jeder méglichen Lastrichtung, sowie
bei einem 10,000 km Verfahrweg. Diese Tabelle ist nur zur ersten System-Auswahl gedacht. Gerne berechnen wir
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max 10,000N @500km

max 10,000N @500km

max 360Nm @ 500km

max 990Nm @500km

max 990Nm @ 500km

3,600N @ 10,000km

3600N @10,000km

130Nm @ 10,000km

360Nm @10,000km

360Nm @ 10,000km

Bendtigte Berechnungsdaten

In der unteren Tabelle ersehen Sie die Daten fir die DLS5. Formeln und Beispielkalkulationen finden Sie im Hepco

DLS Katalog.
Gewicht der Tragerplatte M. | 5.2kg | Maximal zulgssige Linearkraft Frr— 2450 N
Gewicht des Zahnriemens je Meter My | 0.32kg | Gewicht der Einheit mit 1000 mm Profil* 34 kg
Radius der Antriebsscheibe r 5.1cm | Gewicht je zusdtzlichen 1000 mm 17.5kg
Wirkungsgrad der DLS5 nd 0.9 Linearbewegung je Wellenumdrehung 0.32m
Anfahrwiderstand Fba 40N | Tragheitsmoment des Profils |, 6,100,000 mm*
Reibungskoeffizient i 0.03 | Tragheitsmoment des Profils 1., 8,100,000 mm*
Massentragheitsmoment der Umlenkrolle lo |30 kgem?

Bestellhinweise

* mit einer Welle, ohne Getriebe

DI.]SS 30
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Produktbezeichnung

Profillange in mm — einteilig max. 6000 mm
K bedeutet Antriebswelle mit Pa3federnut
W bedeutet angebauten Drehstrom-Getriebemotor oder Schneckengetriebe——
K bedeutet Abtriebswelle mit Paf3federnut
0 bedeutet keine Abtriebswelle

R oder L bedeutet Antriebswelle rechts oder links des Antriebsgeh&uses——————

Antriebswelle —
Abtriebswelle —

Antriebsposition —

Fir nghere Informationen Uber optional erhéltliche Getriebemotoren oder Adapterflansche kontaktieren Sie unsere technische Abteilung.
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Lineares Fihrungssystem Hochleistungs- Neu - Prézisions- Ring- Hochleistungs- Korrosionsbesténdiges
linearfiihrungssystem und Schienensystem  Ring- undSchienensystem  Linearfiihrungssystem

: 1 : R &
MCS HPS HDLS DLS
Gekapselte riemengetrie- Modulares Powerslide-2 Gefihrter kol-  Hochleistungsachse Lineares Fihrungs-
bene Linearachse Konstruktionssystem  benstangenloser Zylinder und Positioniersystem

o ~ PDU2

Flachfihrungssystem Angetriebenes Premium Linearsystem mit Profilfihrungssystem
Schwerster Bauart Ovalsystem Kugelrollspindeln V-Fihrungen

Bishop-Wisecarver produkireine

HepcoMotion® — exklusiver europdischer Partner und Héndler fir Bishop-Wisecarver seit 1984.

DUAL%VEEG’ LoPro®

Fihrungssystem Linearfihrungssystem auf U-Profil-Schiene in
mit einseitigen Schienen Aluminiumsockel Leichtbauweise

HepcoMotion®

www.HepcoMotion.com

HepcoMotion®

Schwarzenbrucker Str. 1, 90537 Feucht, Deutschland
Tel.: 0049 (0) 9128/92 710 Fax: 0049 (0) 9128/92 71-50
E-mail: info.de@hepcomotion.com

CATALOGUE Nr. DLS 07 D © 2013 Hepco Slide Systems Ltd.
PATENTE IN GROSSBRITANNIEN UND ANDEREN LANDERN BEANTRAGT.

Die Reproduktion dieses Kataloges — auch auszugsweise - ist ohne die ausdriickliche Genehmigung durch HEPCO untersagt. Obwohl der Katalog mit gréBtmdglicher Sorgfalt erstellt
wurde, kénnen Irrtimer oder Unvollsténdigkeiten nicht ausgeschlossen werden. Anderungen als Folge technischer Weiterentwicklungen bleiben vorbehalten.

Die meisten Produkte von HEPCO sind geschiitzt durch Patente, Urheberrechte, Gebrauchsmuster- oder Markenzeichenschutz. Rechtsverstéfie werden ggf. strafechtlich verfolgt.
Der Kunde sei auf folgenden Passus in HEPCOs Geschéftsbedingungen hingewiesen:

“Unabhéngig davon, ob HEPCO iiber die Anwendungen seiner Kunden informiert ist oder nicht, ist alleine der Kunde dafir verantwortlich, dass die von HEPCO gelieferte Ware fir den
jeweiligen Einsatz geeignet ist. Die Verantwortung fiir unzureichende Spezifikation oder Information liegt ebenfalls alleine beim Kunden. HEPCO ist nicht verpflichtet, die kundenseitig
gegebene Information oder Spezifikation fiir eine Anwendung auf Vollsténdigkeit oder Richtigkeit zu priifen.”

Die vollsténdigen Geschéftsbedingungen von HEPCO werden auf Verlangen zugesandt. Sie liegen allen Angeboten und Liefervertragen zugrunde, welche eines der im Katalog
beschriebenen Produkte betreffen.

HepcoMotion ist der Handelsname von Hepco Slide Systems Limited.

2 S
r’;’;q'

HLG
Hepco
Kugelumlauffihrungen

Teleskopschienen

PSD120

Spindelgetriebenes
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