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1 Anwendungsbeispiele

1.1 Verfahrachse fur

verschiedene Robotertypen

= ABB
m Fanuc
m KUKA

m Sonstige

www.fee.de | F.EE GmbH Automation | In der Seugn 20 | D-92431 Neunburg v. W. | Tel.: 09672 506-0 | Fax: 09672 506-134



n
EEE
]

1.2 Verfahrachse fur

verschiedene Sonderanwendungen

m Drehtische

m Spannrahmen

m Geospannvorrichtungen
m Falzvorrichtungen

m Rollenbahnen

m Sonstige

mit Geospannvorrichtung mit Drehtisch und Spannvorrichtung

mit Falzvorrichtung mit Tenderwagen und Spannvorrichtung

www.fee.de | F.EE GmbH Automation | In der Seugn 20 | D-92431 Neunburg v. W. | Tel.: 09672 506-0 | Fax: 09672 506-134



n
EEE
]

1.3 Laufwagen inkl. Rollenbocke mit Abstreifer

Vorteile von den Rollenbdcken mit Abstreifer

m  Zum Wechseln der Laufrollen ist es nicht erforderlich, den ganzen Laufwagen
auszubauen. D. h. es muss nicht der ganze Laufwagen an einer Stirnseite der
Verfahrachse de- bzw. remontieret werden Fir einen Rollenwechsel kann der

jeweilige Rollenbock direkt an jeder Position aus- und eingebaut werden.

m Die Abstreifer reinigen sich bei jeder Bewegung, durch ihre Anordnung und ihren
Aufbau. Die Fihrungsschienen sind dadurch vor Schmutz und sonstigen
Materialien geschitzt.

m Alle Laufwagen, Tenderwagen usw. koénnen bei Bedarf direkt Uber den
Grundrahmen montiert bzw. demontiert werden. Vorteil: bei bereits im

Produktionsbetrieb befindlichen Verfahrachsen.
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2 Anwendungen / Merkmale

Hauptanwendung der Verfahrachse

m Lineare Bewegung und genaue Positionierung eines Roboters auf einer
zusatzlichen Verfahrachse. Verschiedene Robotertypen der Firmen KUKA,
FANUC, ABB und allen weiteren Roboterherstellern kdnnen verwendet werden.
Die Baugrofie 5002 ist fir Roboter von 30 kg bis 500 kg Traglast ausgelegt (z.
B. KUKA KR360-500, FANUC M900iA350, ABB 7600 etc.)

Zusatzanwendung der Verfahrachse

m Lineare Bewegung und Positionierung von Vorrichtungen, Drehtischen,
Seitenteilspannrahmen, Geospannvorrichtungen, Falzvorrichtungen,
Rollenbahnen, usw.; in flexible Fertigungsanlagen.

die Verfahrachse besteht im wesentlichen aus folgenden Komponenten

m  Stabiles Grundtragersystem aus Stahlprofilrohren

m  Gehartete und geschliffene Flachflihrungsleisten

m  Antrieb Uber geschliffene, gehartete Ritzel und Zahnstangen

m  Geschraubte Rollenbdcke mit Schmutzabstreifer

m  Einfache Bodenbefestigung mit Befestigungs- und Nivellierschrauben.

Bodenunebenheiten lassen sich leicht ausgleichen. (Sonderbefestigung méglich)
m  Antriebspaket, abgestimmt auf die Steuerung des verwendeten Roboters

m  Sonderantriebspaket, mittels roboterunabhangigen Motoren wie Lenze, SEW

usw.
m  Tenderwagen (Laufwagen ohne eignen Antrieb)

m  Achsbereichsiberwachung (max. 4 Bereiche)

m  Begehbare Abdeckung zwischen den Profilrohren
m Positionsabsteckung fir Sonderanwendungen

m  Zwischenkonsolen von 30 mm bis 1500 mm Hohe

m  Sonderbefestigungen, Sonderzubehdr

Hinweis

F.EE Verfahrachsen sind seit 2005 bei Audi, BMW, VW, ABB, Fanuc; und viele

Automobilzulieferern erfolgreich im Einsatz.
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3 Technische Daten

Traglast bis 3800 kg 1200 kg
Robotertyp KUKA: KR 210, KR 360; KR KUKA: KR 60
Beispiele 500 Fanuc: M-710iC
Fanuc: R-2000iA, M-900iA-350 | ABB: IRB 4400
ABB: IRB 6600, IRB 7600
Weitere auf Anfrage méglich
Geschwindigkeit max. ca. 2m/s oder ( 2,5m/s) 4 m/s
Beschleunigung max. 1,5m/s"2 3 m/s"2
Wiederholgenauigkeit +/- 0,02mm +/- 0,02mm

Zwischenkonsole

max. von 30mm bis 1500 mm

max. 800 mm

(Abstufung 0,5 Meter)

] Boden Boden
Einbaulage
Decke / Wand auf Anfrage! Decke / Wand auf Anfrage!
Nennhub 1 — 36 Meter 1 - 30 Meter

(Abstufung 0,5 Meter)

Gewicht Laufwagen

ca. 510 kg

ca. 390 kg

Gewicht Grundrahmen

ca. 360 kg pro Ifdm

ca. 270 kg pro Meter

geschliffener Zahnstange,

geschliffener Zahnstange,

Antrieb . )

schrag schrag

Flachfihrung mit Profilschiene mit Umlauffiihrung
Fihrung .

Fuhrungsrollen
Abdeckung begehbar/ Fiihrungen offen Abgedeckt

) Manuell, optional auch Zentralschmierung Zahnstange

Schmierung

Automatisch und Fihrung

Armierter Beton, Betongiite B25 , Betondicke mind. 25 cm
Fundament

Zulassige Deckendurchbiegung 1/1000 oder 2mm pro Meter

Bodenplatten
Bewegungswerte bei
Dehnfugen:

vertikal = 0mm

horizontal = +/- 0,5mm

Die Randabstande des Dubelherstellers sind zu beachten!

Weitere Optionen und Ausflihrungen auf Anfrage.

Technische Anderungen vorbehalten.
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3.1 Baugruppenubersicht

Die Verfahrachse besteht im Wesentlichen aus vier Hauptkomponenten:

1. Grundrahmen _,’3
2. Laufwagen .

3. Antriebseinheit

4. Energiekette (leer)

Aufspannebene Roboter

Anbindung Energiezufiihrung ab Nennhub 8000-, Robat maunting plane
Connection of energy supply for rated travel > B000
\ AR, -~ !
— e 0N T EsS ;
B pmm Ul — ==~ = 22 B
2! f = wy
v @) & pili -
T . . == ; - = 1 —
e 7 == = T,
7 7 7 F 7 ‘%‘ 7 . 7 z, 7 oy 7. : GG 7 L /J/7
o
R . . / + 820 1
Anbindung Energiezufiihrung bis Nennhub 75004 2 - -
Connection of energy supply for rated travel < 7500
e 1020 -
Breite ist Fundament abhangig- ca. 1457

Gesamtldnge = ca. 1840 + Nennhub | Total length = approx. 1840 + nominal travel

760 Nutzhub fir Roboter / Effective travel for robot 1080

- — ——— -

Abmessungen Typ: 5002
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4  Energiekette inkl. Kabel und Schottplatte
4.1 Belegung Schweil’en (Kuka)

S RS

21 322 45B211 7 6

. o ‘/ 2514223 2. .

KR360 (SchweiBen) Kein Safe-Robot
1213
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Standard Gespiegelt
Pos. Kabelbezeichnung o o o
1 PE - iter 16mm? .
24 X30 - Motorteitung Achse 16 Belegung Schlauchwinkel
22 X30.2 - Motorleitung 2 Achse 1-6
3 X31 - Datenleitung Achse 1-6 | 12 »O Q<,' 5,,@ O‘,q 2
4 XM7 - Motorleitung Achse 7 5 5 B B
5.1 X75 - i (LWL/rot)
52 X75 - Interbusleitung (PWR/grau)
- iBlsituns 1 = ( - 11

: S =0 O O O
7 XS2 - EMZ-Leitung - N - -

8 X40 - Sicherheits SPS (Safe-Robot) | . L. . . L. N |
9 X41 - D i 2(Safe-Robot) | . _______ ! ________|

10 X42 - (Safe-Robot) .

11 Schlauch Druckluft 6 bar (blau) Standard Gespiegelt

12 Schlauch Wasser Vorlauf (griin) - - -

13 Schlauch Wasser Riicklauf (rot)

14 Masseleilung S0mm?

Messleitung 1,5mem?

= Masseleung 95 - ZNG.360.0.02

MABSTAB 1.5
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4.2 Belegung Handling (Kuka)

10

KR360 (Handling)

h
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Standard
Pos. Kabelbezeichnung
1 PE - iter 16mm?
2.1 X30 - Achse 1-6
22 X30.2- 2 Achse 1-6
3 X31 - D itung Achse 1-6
4 XM7 - Motorleitung Achse 7
51 X75- (LWLrat)
52 X75 - (F fgrau)
6 X73-
7 XS2 - EMZ-Leitung
8 X40 - Si its SPS (Safe-Robot)
9 X41 - Datenleitung 2 (Safe-Robot)
10 X42 - (Safe-Robot)
1" Schlauch Druckliuft 6 bar (blau)
12 Schlauch Wasser Vorlauf (grin)
13 Schlauch Wasser Riicklauf (rot)
14 Masseleitung 50mm?®
15 Masseleitung 95mm?
16 Messleitung 1,5mm?
MARSTAB 15
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Belegung Schlauchwinkel

1O O O O

Standard

Gespiegelt
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4.3 Belegung Schweilden (Fanuc)

M900 (SchweiBen/Duplex) Kein ABU

13126.8.2
|

Typenschild I

(53 x 80 mm) i
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Standard Gespiegelt
Pos. Kabelbezeichnung o o o

1 PE - iter 16mm? .
21 RM1 - Motorleitung Achse 1-6 Belegung Schlauchwinkel
22 RM2 - Motorleitung 2 Achse 1-6 L

3 RP1 - Datenleitung Achse 1-6 [ 12 —13 ( ~12
4 RM7 - d Achse 7 @ Q Q Q

5 RP?7 - Datenleitung Achse 7 . .. . . .. .

6.1 X75 - Interbusleltung (LWL/rat)

s et o 1O O |O Ot
L4 X73- iBleitung o ° o ©

8.1 X82 - EMZ-Leitung 1 (Duplex) ‘ N - o o B B ‘
8.2 XS2-EMZ-Leitung 2 (Quple) | L. _| o ________/|

9 X37 - Bereichsiiberwachung Achse 1 .

10 X39 - Bereichsiiberwachung Achse 7 Standard Gespiegelt

11 Druckluft 6 bar (blau) - - -

12 Schlauch Wasser Vorlauf (griin)

L1 Schisuch Wasser Rickiauf (rof) |
14 Masseleitung $5mm*
1 Momionsg Sien: ZNG.M90.0.07

MABSTAB 1:5 -
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4.4 Belegung Handling (Fanuc)

M900 (Handling) Kein ABU
L e R TS S B ,,f
4 11 6.26015 2.2 R
ﬂ l'ypenschild Jﬂi I I
(53 i' 60 mm) i i
gl lo ol ©
JUihunoUettiiuiiirsuUioUUiU— —JHuUounoeruuUUiuteunuuuu
ol | L |le PE
;g“‘ é o
o = = o @
! D
o8l <o o
© \v J! % —
< 1o
o e} /’ ‘\ O °
] o o
n o ) o o
o o % S
Q L — | —
Standard Gespiegelt
Pos. Kabelbezeichnung o o o
1 PE - iter 16mm? .
21 RM1 - Motorteitung Achse 16 Belegung Schlauchwinkel
22 RM2 - itung 2 Achse 1-6
3 RP1 - Datenleitung Achse 1-6 [ N
4 RM7 - Motorleitung Achse 7 ‘ \:/ <;> Cc/ L;/}
RP7 - Datenleitung Achse 7
6.1 X75- itung (LWLirot)
6.2 X75- itung (PWR/grau) m‘.O O O O‘fﬁ
7 X73- i i o o o ©
8.1 XS2 - EMZ-Leitung 1 (Duplex) |
8.2 XS2-EMZ-Leitung 2 (Quple) | | ________| ________|
9 X37 - Bereichslberwachung Achse 1 .
10 X39 - Bereichsiiberwachung Achse 7 Standard Gespiegelt
1 Druckluft 6 bar (blau) - - -
12 Schlauch Wasser Vorlauf (griin)
13 | Schiauch Wasser Ricklauf {rot)

= Masseleting e ZNG.M90.0.01

15 Messleitung 1,5mm®
MAGSTAB 15 _— EE
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4.5 Schottplatte

Schottplatte liegend montiert Schottplatte stehend montiert
fur Nutzhub Gber 8,5 m

Auslieferungszustand: Stehende Schottplatte Liegende Schottplatte
Energiekette inkl. Kabel und + +
Schottplatte Energiekette Energiekette

Moglichkeiten

m  offene Energiekette
m  geschlossene Energiekette
m  Sonderkabel und Stecker auf Anfrage

m  Robotertypen: Kuka, Fanuc, Sonstige

Applikationen

m  Schweillen

m  Laserschweiflien
m  BolzenschweilRen
m  Clinchen

= Handling
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5  Uberblick Nennhiibe und Laufwégen

Schematische Darstellung der Laufwégen von 1 bis 4

Nennhub bei einem Laufwagen

NH1

14

Gesamte Achslange

Nennhub bei zwei Laufwagen

1080 1285 1285

L Ts M7 i 8
g @%

R L L L L1 -1 _17c €

Nennhub bei drei Laufwégen

i=1
@
o

1080

(1

NH3

NH3

Gesamte Achslange

Nennhub bei vier Laufwagen

| 1080 1605 1285 | 1605 1605 | 1285 1605 1080

o P.'x'.!‘ | | '_"1 E:I
= i 1 ﬂ;.ti-l g
e e B et e

NH4
NH4
NH4
NH4

Gesamte Achslange
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6 Checkliste

Checkliste zur Auslegung der
Linearachsen - Bodenmontage

hsen. fi 5
Daturm:
Hinw eiv: pro Cheghll it nur eine Az

Endlounch Projelt:
Anlagenbauer: Verantwortlicher:
Linearachse Nr.: Anlagenbersich:
(wird von F.EE eingeragen) Staion Nr.:

—In

11 Mennbukb;

2] Robotertyp:

Esbots hersteller;

@it Lick mm g Line arachse)

Roboter Rohotert yp Roboterbezeichnung
Lautwagen | Fanuc ﬂ | = J
zugitzliche Lauf vaden = NHs. Obersicht;
(bitin Lk amang Lite arackse)
Roboter Rohotertyn ) Roboterbezeichnung
Lautwzgen? | Fanuc v{ s J
(nibtin Livk mm g Lire arackse)
Roboter Robotertyp Roboterbezeichnung
Lautwagen? | Fanuc j | ¥ J
(el Lick nmng Lire arachse)
Roboter Robotert s Roboterhezeichnung

Lautwagends | Fanuc

3 hhat Snergiefihrunasketio:
Robotkr | Robokr? Raboter 3 Rabokrd
0 r C r ~pplication Handling
= &L = E 2pplication Schweiben (ENE)* **
B C B r Application Schweiken (PN *
jm] O £l r Appliation Handling + Schuweilen (EMZ) * =
0 r C E Application Handling + Schweiken (PN **
=l [t = r Application Handling + Laserschweien
= C C r Application Bolzenschweilen
i r ] - Application Clinchen (ENE) *
= r - r Appliation Clinchen mitAusgleichszylinder (EWE) *
m r C r Gafe-Roboter
= E ! r Bereichsibenvachung Achse 13
jm] r C r Ber Achse 7
| r — I ohne Roboter
Busleitungen jsin o einagtia gen) EMZ {* genasen Typangeben)
L [ Interbus Cu C: b Duplesalt (1 Stecker, 2 Kahel)
jmj 3 Profinet Ll x Duplex neu (2 Stecker, 2 Kabel)
s} [+ Profinet Cu | ¢ Himale
L ¢ Imterbus LY L¢S00 KBaudy 5 hw eif.en (* genaten Typan geben)
51 ¢ Inter bus LW L (2M Baud) C T iKabel (Multi Contact)
E: | Eiresisiter (Rubifg
Robokri Robokr? Roboter 2 Robokrd fua tdeitungen
41 Aurstellvariarte:
Standaid r Spieqelbild &
— 0B B
Laufiwagen 1
_ 3 Laufiwagen 1 y
Laufwanend c Laufwagen2
- e e
D D1
Bikd fiir Definition Bid fir Defnon
fteru.Ster Laufwagen Ater u. Ster Laufvagen
Grundrahmen fustihnng [ Standard ™ Spiegelbild
Antrishseinheit Grundstellung
Laufwagen 2 ¥ acb C#EEER (4] = K]
- ter Laufwagen - e . —
Laufwagen 4 F aCh CHEER cCo
—_— Zter Laufiwagen - —
E aC b CEEECG C
D Ster Laufwagen = =" b G g
F arch CH®FE® =
“ter Laufiwagen - - ki - tLeo
c 5 =
Himweis;

Bid fir Defindon
2ter u. 4ter Laufvagen

- Beiden 5" Sllingen (nurbei Kuka méglich) A8, 8C,CD, DA Ete e 14Imm Konsck «rbrderict

- BeiKika KKR210 ard Fannc R2000, MO0 it
- BeiFar

M3 0HiAKDD sind die S Tnager A=

denSklng - 0ad"C-b" Bteite 10mm Koasok eroderich
147G -b" icktmigleh

-BeiFannc,je 13k Womsicke 1 nardi Seling s, B oderC, Dmégich.
Die - coley JAichse cles Ese O Fiares o denr Foba e aness it ofe mgitve Fabrkishimg

dher Livewmotrae zeigen.
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Checkliste zur Auslegung der

Linearachsen - Bodenmontage D"’I‘ A o
atum:
Hinweis: pro nur sine Achse
= Tenderwagen fir Position Abstand Tenderlaufwagen
links rechis (gemessen von Laufwagen-Mite)
Laufwagen 1 C C
Lautwagen 2 C C
Laufwagen 3 - L
Lautwagen 4 C C
(Tenderwagen ist ohne Antrieb, max. zuliissige Belastung gem. Ricksprache mit F EE)
Der Einsatz eines igens bedingt die um ca. 1,5m, sowie eine Anpassung der
Verfahrdynamik
5) Roboterkonsolen:
[ Zwischenkonsele zur Erhdhung des Roboteraufbauniveaus Info:

]' fir 1. Laufwagen

140emen 200 . 1000 mm

380 n 200 - 1000 mm

"I fir 2. Laufwagen

:'I far 3, Laufwagen

140w 200 - 800 mm

!'I for 4. Laufwagen Hinweis Hohen Rototerkonsolen:

Hohe 200-1000mm (Abstufung in 100mm Schriten)

§) Optionen
I teilweise, schwimmendes Fundament bei Dehnfugen im Hallenboden
Genauen Verlauf in Zeichnung angeben

I"E Linearachse wird auf einem Stahlunterbau montiert *1)
auf Anfrage auch Lieferung durch F.EE méglich

gen an Hermrn Ri - Email:josef rit de
C F.EE Stahlunterbau fr Verfahrachse mit
Ci[2 O [E_ Robotem
Hohe: =i
{Andare Hahan auf Anfrage)
C B h Achse T hanisch
separate Angabe zur Bereichskinge und Posiion notwendig
r 1. Bereich Linge = mm
C 2. Bereich Lénge = mm
C 3. Bereich Lénge = mm
C 4. Bereich Lénge = mm
[ Sonderlackierung: *1)
Standard: Sonderfackierung hier angeben
feststehende Teile RAL
(Standard RAL 7022)
bewegliche Teile RAL

(Standard RAL 2003)

[ Abdeckung Schottplatte *1)

Auf Anfrage auch Sonderausfihrungen maglich!

ml

Erhéhung Schottplatte *1)
Erhdhung vem Boden um 45mm

[ geschlossene Energiekette *1)

I} Montage an der Verwendungsstelle:

[ durch Achsenlieferant *1)
(wird aus Gewahrleistungsgriinden empfohlen!)
Anfragen an Herm Riederer; Email: josef riederenffee.de (Tel: 09672 / 506 - 302)

[ durch AG gemaR Aufstellungsanweisung,
unter Ausschiul der Gewahrleistung for Schaden,
hit durch A

I Inbetriebnahme der Roboterverfahrachse,
nach Inbetriebnahme der Robater

8) Bemerkungen:

Aussteller: Datum:
Tel.:
e-Mail:
1) Zubehdr ist nicht im iten, Meh werden separat ausgewiesen.
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