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Warum ROBA-DX ?

Der Erfolg von dynamischen Antrieben und deren viel-
seitiger Einsatz in der Industrie fordert auch neue Kupp-
lungskonzepte.

Die Aufgabe der Kupplung besteht darin, die Motorwel-
le und die Abtriebswelle, wie beispielsweise die Kugel-
rollspindel, drehsteif und spielfrei zu verbinden.

Fir die Losung dieser Aufgabe wurde unsere
ROBA®-DX entwickelt.

4

Versatz

ROBA™-DX gleicht axialen, radialen und winkligen Ver-
satz aus. Bedingt durch Toleranzen sowie auBere Ein-
flisse, wie Druck oder Warme, wird ein Versatz
verursacht, der bei starrer Verbindung zu einem er-
hohten LagerverschleiB oder zu anderen Ausfallen flih-
ren kann.

Spielfreie Drehmomentibertragung

ROBA™-DX garantiert eine spielfreie Drehmomentiber-
tragung zwischen Antriebs- und Abtriebswelle. Unsere
anwendungsfreundlichen Bauformen mit Konusbuch-
sen, Klemmnaben und Konusausfihrung erméglichen
die spielfreie Welle-Nabeverbindung.

Niedriges Massentragheitsmoment

Die hohen Anforderungen an die dynamischen Eigen-
schaften eines Antriebssystems kénnen nur mit einem
niedrigen Massentragheitsmoment an der Kupplung er-
reicht werden. Die kleinen AuBenabmessungen und die
Vorteile eines leichten Metallbalges bieten ein auller-
ordentlich niedriges Tragheitsmoment.

Hohe Drehsteifigkeit

ROBA®-DX besitzt Balge, die durch ein spezielles Her-
stellungsverfahren eine extreme Drehsteifigkeit bei
gleichzeitig niedrigen Rickstellkraften ermaglichen.

[L] Temperaturen

ROBA®-DX konnen bei Temperaturen bis zu 250°C ein-
gesetzt werden.

(L] Hohe Drehzahlen

ROBA®-DX kann auch bei hohen Drehzahlen Verwen-
dung finden. Durch die ausgezeichnete Rundlaufge-
nauigkeit sorgt die Kupplung fiir eine sichere und
zuverlassige Drehmomentibertragung.

] Zeitsparende Montage

Die kundenorientierten Bauformen bieten dem Anwen-
der eine schnelle Montage auch bei nicht idealen Ein-
bauverhaltnissen.

1 Wartungsfrei

ROBA®"-DX, fachgerecht eingebaut, ist wartungsfrei und
bietet eine lange Lebensdauer.

Schlitten

Spindel Motor

== ROBA™-DX

Type 931.333
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ROBA"-DX bedeutet:

o

o oooa o

O O

Ausgleich von axialem, radialem und winkligem
Wellenversatz

Spielfreie Wellenbefestigung -
spielfreie Drehmomentlbertragung

Geringes Massentragheitsmoment
Hohe Drehfedersteife - niedrige Rickstellkrafte
Einsatz bis 250° C

Sichere, zuverldssige Drehmomentiibertragung
auch bei hohen Drehzahlen

Einfache, schnelle Montage

Wartungsfrei

ROBA"-DX

Bauformen

Type 931.311
ROBA®-DX mit Konusbuchsen

Type 931.333
ROBA®-DX mit Klemmnaben

Type 931.343

ROBA®-DX mit Klemmnabe und
kegliger Bohrung
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ROBA'-DX

drehsteife, spielfreie, elastische Metallbalgkupplung
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Bild 2 Type 931.333

Bestellbeispiel:

A G 600 (4x90° bei GroBe 0)
(8x45° bei GroBe 5)

GroBe 0-5 Type 931.311
931.333
931.343 (nur Gr. 3)

Bild1  Type 931.311

swi

Kegel 1:10

d,

]

Bild 3 Type 931.343 (nur GroBe 3)

Bei Bestellung unbedingt angeben:

Grobe

Type

Bestellnummer:

931 :.3. .

Bohrung Bohrung &
d d
d1 d':
dz dy

0=5—p

Konusbuchse ....................

\A A

Beispiel: Bestellnummer 2/931.311/.°d 20/.d 25

Einbauhinweise fiir Wellenenden

£y 001
v I

(
/

Bild 4

L1

4 mogliche > d/dy/ds
siehe Malfiliste"

Die verwendeten Wellenwerkstoffe sollten eine Mindestzugfestia-

keit von 500 N/mm? aufweisen.

—
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Kegel 1:10
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ROBA'-DX

drehsteife elastische Metallbalgkupplung GroBe 0-5 Type 931.311
931.333

931.343 (nur Gr. 3)

Technische Daten

Kupplungs- maximale Drehfedersteife Axialfedersteife Schrauben- Schrauben-
nenndrehmoment Drehzahl Cr C, anzugsmoment anzugsmoment
Tkn Nmax Konusbuchse SW | Klemmnabe SW1

GroBe [Nm] [min-1] [Nm/rad] [N/mm] [Nm) [Nm]

0 30 13000 11000 125 29 5

1 60 11000 17000 110 29 10

2 100 9500 31000 135 55 18

3 200 9000 53000 200 9,5 18

4 350 7500 90000 175 17 43

5 600 6300 140000 135 15 B7

Type 931.31 Type 931.333 Type 931.343
Massentriagheitsmoment Gewicht Massentrédgheitsmoment Gewicht Massentragheitsmoment Gewicht
1 G I G 1 G

GroBe [kgm?] [kg] [kgm?] [kg] [kgm?] [kal

0 0,000048 0,26 0,000082 0.35 — —

1 0,000129 0,44 0,00020 0,57 —_ —

2 0,000362 0,78 0.00049 0,92 — —

3 0,000752 1,12 0,00094 1,19 0,00107 1,51

4 0,001460 1,62 0,00217 2,07 — —

5 0,008750 2,90 0,00505 3,38 —_ e

MaBliste
GroBle a D Amin Aimax d1 min d4 max dz K
ab? ab? ab? ab®

0 2 41 9| 13 16 9 13 20 - 2.8

1 3 50 12 15 20 12 16 25 — 2,8

2 4 B0 15 19 25 15 19 32 —_ 3,5

3 6 71 24 28 35 25 ar 42 16 4,0

4 75 82 30 35 42 30 35 45 — 5,5

2] 95 a8 35 41 50 35 38 55 — 55
GréBe L1 Iy Iy 1 I Is la s T sw SW1

0 46 61 21,5 17.3 22 — 2xM4 30,5 7 3

1 54 69 25 20 24 — 2xM4 38 7 4

2 63 83 29 23 28 — 2x M5 47 B 5

3 72 87 33 25 28 20 2xM6 58 10 5

4 81 105 37 27 36 - 2xM8 66 13 6

5 98 125 45 33 40 — 4xM8 80 13 8

1) MaBe im ungespannten Zustand
2) (bertragbares min, Nennmoment 70% von Tky
3) bertragbares Nennmoment 100% Tew

MaB. und Konstruktionsénderungen vorbehalten
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ROBA™-DX

Einbauhinweise fliir ROBA®-DX Kupplungen

=2}

Abdriick- igigs \
gewinda SRFAWLY \\
Bild 5 Type 931.311 Bild 6 Type 831.333 Bild 7 Type 931.343 (nur Gr. 3)
Teileliste Montage
1 Metallbalg mit Naben Die Wellen von An- und Abtrieb miissen (iber die gesamte Lange der
2 Konusbuchse Konusbuchse (2) bzw. der Klemmnaben (4) in diese hineinragen
3 Sechskantschraube (Bild 9).
4 Metallbalg mit Klemmnaben Die Sechskantschrauben (3) in den Konusbuchsen (2) werden in meh-
5 Zylinderschraube reren Schritten tiber Kreuz auf das in Tabelle 1 angegebene Schrau-
6 Metallbalg mit Klemmnabe und benanzugsmoment angezogen. Erst eine Konusbuchse anziehen,
Nabe fiir keglige Welle dann die andere.

Beim Anziehen der Sechskantschraube (3) schiebt sich die Konus-
buchse (2) in die Nabe des Metallbalges (1).
Lieferzustand Beim Anziehen der Zylinderschraube (5) (Anzugsmoment siehe Ta-

- ) . ) ) belle 1) wird die Klemmnabe (4) zusammengedrickt. Das Drehmo-
ROBA"™-DX Kupplungen werden einbaufertig montiert geliefert. Die ment wird durch ReibschluB Gibertragen.

Oberflachen von Konusbuchsen®, Klemmnaben® und Naben sind

phosphatiert, der Metallbalg ist aus rostfreiem Stahl gefertigt.
{* Bahrungen der Konusbuchsan und Klemmnaben sind blank, jedoch kenserviert.)

Temperaturbestiandigkeit =

Die ROBA"-DX ist eine Ganzstahlkupplung und somit temperatur-
unempfindlich bis +250° C.

Allgemeine Einbauhinweise i

StandardméBig werden die Bohrungen der Konusbuchsen und
Klemmnaben mit einer H7-Passung versehen. Wir empfehlen eine
h6-Passung® flr die Welle. Die Bohrungen bzw. Wellen diirfen bei
dem Einbau der Kupplung weder gedlt noch gefettet werden. Die
Konservierungsschicht in den Bohrungen muB abgewaschen (Petro-
leum, Testbenzin, Kaltreiniger oder ahnliches) werden.

(" Bel anderen Wellenpassungen bitte Alcksprache mit dem Werk.)

Bild @

Einbaubeispiele von ROBA®-DX Kupplungen

Bild 8 Bild 10
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Demontage

In den Konusbuchsen (2) befinden sich zur Demontage zwei (bei
GrdBe 5 vier) Abdriickgewinde (Bild 5). Nachdem alle Sechskant-
schrauben (3) geldst sind, kdnnen die Konusbuchsen (2) mit den 100+
Sechskantschrauben (3) aus den Naben des Metallbalges (1) heraus-
gedrickt werden.

Bevor die An- und Abtriebsseite zum Abnehmen der Kupplung aus-
einandergezogen werden, muf} sichergestellt sein, daB die Wellen-
Naben-Verbindungen gelést sind, um eine Beschédigung des Me-
tallbalges zu vermeiden.

Zur Demontage der Klemmnaben (4) missen lediglich die Zylinder-
schrauben (5) geldst werden. Danach kann die Kupplung ohne nen-
nenswerten Kraftautwand von den Wellen abgezogen werden.

Akw (%]
winkliger Versofz

radialer Versatz

Akr(%]

Zulassige Wellenverlagerungen 0 20 W% 60 8 100

Die ROBA"-DX gleicht radialen, axialen und winkligen Wellenversatz dKal%]  axialer Versatz
aus, Bild 12. Die maximal zuléssigen Wellenverlagerungen aus Ta-

belle 1 diirfen nicht gleichzeitig den Maximalwert erreichen.

Wenn mehrere Versatzarten gleichzeitig auftreten, beeinflussen sie

sich gegenseitig, d. h. die zulassigen Werte der Verlagerung sind ent-

sprechend Bild 11 voneinander abhéngig.

Die Summe der tatsdchlichen Verlagerungen, in Prozent des Maxi-

malwertes darf die 100% nicht (iberschreiten. Bild 11

 Smin
f-—=

Winkelversatz Radialversatz Axialversatz
Bild 12
ROBA®-DX GroBe 0 1 2 3 4 | 5
Axialversatz AK, [mm] +04 +0,5 +06 +08 +10 +1,2
Radialversatz AK, [mm] 0,1 01 015 0,2 0.25 03
Winkelversatz AK,, 1°] 15 2 2 2 2 2
Schraubenanzugsmoment (3) (Bild 5) [Nm] 29 29 55 ‘ 95 17 15
Schraubenanzugsmoment (5) (Bild 6) [Nm] 5 10 18 ‘ 18 43 87

Tabelle 1
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Auslegung von ROBA"-DX Kupplungen

1. Auslegung nach dem zu iibertragenden
Drehmoment:

1.1 Direkte Kupplungsauswahl ‘ ' qqﬁf‘g?/'

Sind dem Anwender alle im Betrieb auf die Kupplung wirk-
samen Drehmomente (auch kurze Drehmomentspitzen) be-
kannt, treten keine Wellenverlagerungen und keine
Temperaturen iiber 50° C auf, so wird eine Kupplung aus-
gewéhit, deren Nenndrehmoment laut Katalog (iber den
maximal im Betrieb vorhandenen Drehmomenten liegt.
Das Nenndrehmoment der Kupplung entspricht hier dem
Dauerwechseldrehmoment, d. h. die Kupplung kann bei - | I
beliebig vielen Drehmomentwechseln bis zu + Ty bela- Wil L L/ -

stet werden, ohne daf ein Dauerbruch zu erwarten ist. 1 ) 2 3
Betriebsfaktor fa [-]

Belastungskennzahl fg [-]
N

1.2 Rechnerische Kupplungsauslegung: Diagramm 1
Wenn dem Anwender lediglich die Randdaten seines An- Aufbau des Antriebs:
triebsstranges bekannt sind, empfiehlt sich folgende Vor- Gruppe I:  Elektromotoren, Dampfturbinen,
gehensweise: Gasturbinen, Hydraulikmotoren,
Das nominell aus den Motorleistungsdaten bzw. den Da- Gruppe IIl: Kolbenkraftmaschinen mit mehr als zwel
ten der Arbeitsmaschine ermittelte Maximaldrehmoment Zylindern, Wasserturbinen.
wird mittels Faktoren auf die tatséchlich vorhandenen Ein-

E hi it ei i Zyli A
satzverhiitnisse hochgersohinet: Gruppe lll: Kolbenkraftmaschinen mit sinem oder zwei Zylindern

Es ergibt sich demnach folgender Rechengang:

I
2,0+
TKN Z Mm.—u X fn X fw X 11 [Nm]
A 1 2
T [INm] = Nenndrehmoment der Kupplung laut -'—;-
Katalog 5 16
ﬁ
Mpax [NmM] = maximales Antriebsdrehmoment & e
S 14
2
&>
Der Wert flr M5, kann nach den gangigen Gleichungen % -
errechnet bzw. aus entprechenden Katalogen entnommen = M
werden. =
1,0+ : : -
fy [] stellt den sogenannten Betriebsfaktor dar. 0% 5004 100%
Der Zahlenwert wird aus Diagramm 1 entnom- Summe aller Wellenverlagerungen AKy, [95]
men, in dem die Belastungskennzahl fg )
{Seite 9) und die Gruppe des Antriebes beriick- Diagramm 2
sichtigt werden. Verlagerungsfaktor f, (Diagramm 2):
fw[-] stellt den sogenannten Verlagerungswert (Dia- Der Verlagerungsfaktor ergibt sich aus der Summe aller
ramm 2) dar. Er ergibt sich aus der Summe al- Wellenverlagerungen AK,, (siehe Seite 7, Bild 11) einer
ler Wellenverlagerungen AK,, (siehe Seite 7, ROBA®-DX.
Bild 11) einer ROBA®-DX Kupplung und muB bei
der Kupplungsauswah! beriicksichtigt werden. A
1.3
fy [[] ist ein (ber 50° C zu beriicksichtigender Tem- /e
peraturfaktor. Dieser ist in Diagramm 3 abzulesen. |
120
g 1.15
H 1.10
Fragen Sie mayr! 5
g 105
E
Mayr bietet eine Vielzahl von weiteren Losungen et e
an. Falls Sie lhre optimale Lésung in unserem - . =
ioht find den Sie sich bift 50 100 150 200 250
Programm nicht finden, wenden Sie sich bitte an Betriebstemperatur @ [°]
unsere Ingenieure. Diagramm 3
Wir werden gerne fiir Sie eine entsprechend Temperaturfaktor f, (Diagramm 3):
geédnderte Ausfiihrung ausarbeiten. Die ROBA*-DX Kupplungen sind temperaturunempfindlich.

Bei Terperaturen tiber 50° C muB jedoch bei der GréBenauswahl der
Temperaturfaktor f; berlicksichtigt werden.
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Auslegung von ROBA"-DX Kupplungen

2. Auslegung nach der Torsionsfedersteifigkeit
der Kupplung

2.1 Statische Auslegung

Bei hohen Anspriichen an die Genauigkeit der Drehwin-
kellbertragung der Kupplung stellt deren elastische Ver-
formung in Abhéangigkeit vormn maximal zu Ubertragenden
Drehmoment und von der Kupplungsdrehfedersteifigkeit
ein Auslegungskriterium dar, das gegeniber der Ausle-
gung nach Drehmoment zu einer Steigerung der erforder-
lichen KupplungsgréBe fiihren kann.

Die elastische Verdrehung der Kupplung kann nach fol-
gender Gleichung ermittelt werden:

180 1 o
o = T X Ci X Mmak []

C; [Nm/rad] = Drehfedersteifigkeit der Kupplung

I

Mpax [NM] = das auf die Kupplung wirksame
maximale Lastmoment

2.2 Dynamische Auslegung

In der Regel kinnen Antriebsstrange bestehend aus Mo-
tor, Kupplung und Abtriebswelle mit daran gekoppelten ro-
tatorischen oder linear bewegten Massen vereinfacht als
2-Massen-Schwinger betrachtet werden.

Einen typischen Fall bilden hier Achsantriebe in Werkzeug-
maschinen wie im Bild 13 dargestellt.

Belastungskennzahlen fg

.Schlitten Spindel

Type 931.333

Bild 13

Die Eigenfrequenz eines derartigen Systems kann nach folgen-
der Gleichung errechnet werden:

1
fras = S x Vct *

Cy [Nmirad]
Imot  [kgm?]
Imasch [kgm?]

Imot + lmasch

[Hz]

Inot % Imasch

Drehfedersteifigkeit der Kupplung
Massentrégheitsmoment des Antriebsmotors
Massentragheitsmoment des Abtriebs

[l

Dabei muB das Massentrdgheitsmoment der Kupplung je zur Halfte
dem An- bzw. Abtrieb zugerechnet werden.

Abtriebsseitig vorhandene rotatorische oder linear bewegte Massen
kénnen mittels entsprechender Gleichungen auf die Abtriebswelle re-
duziert werden.

Die Eigenfrequenz des schwingféhigen Systems sollte mindestens
etwa beim 1,3- bis 15-fachen Wert der Erregerfrequenz liegen, was
durch die hohen Drehifedersteifigkeilswerte der RBOBA®-DX-
Kupplungen begiinstigt wird.

Besagte Erregerfrequenzen liegen beispielsweise bei Werkzeugma-
schinenantrieben zwischen 150 und 400 Hz.

Desweiteren sollte bei derartigen Antrieben als Verhaltnis der Mas-
sentragheitsmoment in An- und Abtrieb moglichst der Wert 1" an-
gestrebt werden.

fe Arbeitsmaschine fg Arbeitsmaschine
2 Baumaschinen Papiermaschinen
Chemische Industrie g E;I:gg:lreﬂer
15 Rihrwerke (zéhe Flissigkeiten) 5 Satiaaedse
15 Ruhrwerke (leichte Flissigkeiten) g
1.5 Zentrifugen
2 Pipeline-Pumpen Pumpen
- 18 Kreiselpumpen
2 fg;f:ur;%';ege" 2 Kolbenpumpen
2
2 Personenaufzige Verdrangerpumpen
15 Forderbander
2 Gebléase, Liifter Verdichter
15 Generatoren 25 Kolbenkompressoren
15 Turbokompressoren
Kunststoffverarbeitung
25 Extruder
2 Mischer Walzwerke
3 Scheren
2 Holzverarbeitung 3 Kaltwalzwerke
2 Krananlagen 25 Drahtziige
o 3 StrangguBaniagen
Metallverarbeitung
2 Werkzeugmaschinen )
3 Stanzen, Pressen 2 Waschmaschinen
Nahrungsmittelverarbeitung
3 Mihlen Steine, Erden
2 Knetmaschinan 35 Muohlen, Brecher
15 Verpackungsmaschinen 2 Drehofen
Tabelle 2
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Berechnungsbeispiel fir ROBA"-DX Kupplungen

Angaben: Werkzeugmaschine mit folgenden Daten:

Antrieb: AC-Servomotor Nennleistung P = 2 [kwW]
Nenndrehzahl nn = 1500 [1/min]
Nenndrehmoment My = 12,7 [Nm]
Maximaldrehmoment MNmax = 84 [Nm]
Motor-Massentragheitsmoment Trmen = 0,010 [kgm?]
Abtrieb: Durch ROBA"-DX Kupplung, direkt gekoppelte Kugelrollspindel
Auf Spindel reduziertes Massentragheitsmoment aus
Schlitten und Spindel Imaseh = 0,008 [kgm2)
Verlagerungen 309%

Maximale Umgebungstemperatur 50° C

Gesucht: 1. Erforderliche Kupplungsgrofe

TN 2 Mpae X fa x £ x

Betriebsfaktor f:

Aufbau des Antriebs Elektromotor Gruppe |
Belastungskennzahl f,= 2 (Tabelle 2, Werkzeugmaschinen)
Betriebsfaktor fy = 1,70 {Diagramm 1)
Verlagerungsfaktor f, = 1.3 [Diagramm 2)

Temperaturfaktor f fi = 1 (Diagramm 3)

Tiy =284 Nm x 1,7 x 1.3 x 1 = 185,6 Nm

Gewdhlte Kupplung: ROBA"-DX Grofie 3, Type 931.311 Ty =200 Nm
Drehfedersteifigkeit C, = 53 x 10'Nm/rad
Massetragheitsmoment 1 = 0,000752 kgm?

2. Elastische Verdrehung der Kupplung bei maximalem Antriebsdrehmoment

180 1
oW = = * _C_t x ML_K
1
o = 80 ® — x 1856 Nm = 0,2°

n 53000 Nm/rad

3. Schwingungsauslegung der Kupplung
Betrachtung des Antriebs als 2-Massen-Schwingsystem

Eigenfrequenz des Systems:

1 1 + Linase
ims = 5 ‘V Ct % mot masch
2n Imot X Imasch

Dabei sind je die Halfte des Kupplungsmassentragheitsmoments dem Motor bzw. der Spindel zuzurechnen.

(0,010 + 0,00038) kgm? + (0,008 + 0,00038) kgm?
(0,010 + 0,00038) kgm? x (0,008 + 0,00038) kgm?2

R V 53000 Nm/rad x
2n
fres = 538 Hz

Zum Spektrum der zu erwartenden Anregungsfrequenz von 150-400 Hz ist ein ausreichender Abstand vorhanden.

10
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Das Lieferprogramm

Produkte fiir den
Uberlastschutz

EAS®-Kupplungen
Drehmomentbegrenzende,
formschlissige Sperrkorper-
kupplungen.

Elektromagnetische
Kupplungen und
Bremsen

ROBA°®-takt Schrittmodul

Die Alternative zum Schalten -
Bremsen - Takten - Positio-
nieren.

_primo’
Dynamiksysteme

Modulare Regelungs-
systeme.

i\
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Sie vermeiden Schaden,

Reparature.p, Stillstandszeiten;
und damit Arger und Kosten.

ROBA®-Rutschnaben

Rutschnaben bauen viele. . . -
Unterschiede liegen im Detail.

ROBA-stop® Sicherheits-
bremsen

Elektromagnetische Ruhe-
strombremsen zum sicheren
Abbremsen und exakten Posi-
tionieren rotierender Massen.

_primo” 1+1

Intelligente Servodrives

Digitale Servodrives mit
integrierter primo®-Intelligenz

REG.NR. 3384-01
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SHANAGENES

EAS®-axial

formschliissige Uberlastsiche-
rung zur Begrenzung der Kraft
bei linear bewegten Massen.

ROBATIC®-Kupplungen und
ROBA®-quick Bremsen

iénclo@)- PM

Modulares
Getriebemotorenprogramm

Permanenterregte
Gleichstrommotoren.

Chr. Mayr GmbH + Co. KG
EichenstraBe 1

D-87665 Mauerstetten
Telefon: 083 41/804-0
Telefax: 08341/804 421
http://www.mayr.de

eMail: info@mayr.de

ROBA®-DS
drehsteife, elastische
Ganzstahlkupplung

Sichere, spielfreie Drehmoment-
Ubertragung auch bei hohen
Drehzahlen und axialem, ra-
dialem und/oder winkligem
Wellenversatz.

ROBA®ES
Spielfreie, elastische
Wellenkupplung

Spielfreie
Drehmomentiibertragung auf
Grund von vorgespannten
Zahnkranzen. Steifigkeit und
Dampfungsverhalten kénnen
mittels der Harte von diesen
Teilen variiert werden.

fendo - ac

Digitale
Servoantriebssysteme

AC-Synchron Servomotoren
und digitale, netzanschluB-
fahige Servoregler.

mayr’

Antriebstechnik



