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Bild 1

Einsatz auch unter hartesten Bedingungen

ROBA"™-D Ganzstahlkupplun-
gen gewdhrleisten eine zuver-
lassige Drehmomentiber-
tragung auch unter schwierig-
sten Bedingungen, z. B. auf
Olbohrplattformen. Bei hohen
Drehzahlen und vorhandenem
Wellenversatz sind ROBA®-D
Kupplungen die ideale Verbin-
dung zwischen An- und
Abtrieb.

Fir den Einsatz auf hoher
See, ob auf Schiffen, oder in
der Off-shore-Technik haben
wir unsere ROBA"™-D Kupp-
lungen durch den Germani-
schen Lloyd auf Herz und
Nieren priifen lassen. Die
Typengenehmigung wurde
unter der Tagebuch-Nr.
57479/85 erteilt,
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Einsatzmoglichkeiten flir
ROBA"-D bestehen aber auch
in anderen Bereichen. lhre
Drehspielfreiheit ist eine der
wesentlichen Voraussetzungen
fur den Einsatz in der NC-
und CNC-Technik und in
synchronlaufenden
Maschinen.

ROBA"-D - sichere Dreh-
momentibertragung und Aus-
gleich von Wellenversatz auch
unter schwierigen Bedingun-
gen und fir die verschieden-
sten Einsatzbereiche.
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ROBA"-D die Marke der drehsteifen

Unsere ROBA"-D Kupplungen {ibertragen auch bei hohen Drehzah-
len sicher und zuverléssig jedes Drehmoment. Dabei gleichen sie
axialen, radialen und/oder winkligen Wellenversatz aus.

Der Ausgleich von Wellenversatz geschieht bei ROBA®-D Kupplun-
gen durch biegeweiche, in Umfangsrichtung jedoch drehsteife La-
mellenpakete.

ROBA™-D Kupplungen sind fiir den Einsatz im Reversierbetrieb ge-
radezu préadestiniert.

ROBA™-D Kupplungen sind nach einem Baukastenprinzip konzipiert,
so daB fir die verschiedensten Einsatz- und Anwendungsfalle die je-
weils optimale Losung angeboten werden kann.

Zur spielfreien Welle-Nabe-Verbindung sind ROBA®-D Kupplungen
mit Schrumpfscheiben oder Konus-Spannelementen lieferbar (Bild
2 und 3).

Die aus hochwertigem Stahl gefertigten Naben, Hiilsen und Flansche
sind serienméBig zinkphosphatiert und damit dauerhaft korrosions-
geschiitzt. Die Lamellen sind aus rostfreiem Federstahl hergestellt.

Der Anbau unserer bewéhrten Uberlastkupplungen, z. B. ROBA®-
Rutschnaben, EAS™-Sicherheitskupplungen ist problemlos durch-
flhrbar.

Dadurch entsteht eine optimale Kombination:
Drehmomentiibertragung mit Uberlastschutz.

Bild 6

elastischen Ganzstahlkupplungen.

Bild 2
Schrumpfscheiben

Bild 3

Bild 4

EAS®.drehsteif —

Drehsteife Uberlastkupplung
zur Verbindung von zwei
Wellen.

Bild 5

ROBA“-LD drehsteif —
Drehsteife Rutschnabe zur
Verbindung von zwei Wellen.

Teileliste

Nabe

Lamellenpaket

Hiilse 1

SechskantpaBschraube
Unterlegscheibe
Sechskantmutter selbstsichernd
Hilse 0

Hilse S (Sonderldnge)

Flansch A

DoO~NOUEWN =

Die wichtigsten Merkmale im Uberblick

Sichere, zuverldssige Drehmomentiibertragung auch bei hohen Drehzahlen

Ausgleich von Axial-, Radial- und Winkelversatz
Drehspielfreie Drehmomentiibertragung

Einfache und schnelle Montage

Ganzstahlkupplung — temperaturunempfindlich bis 250° C

Baukastenprinzip fir optimale Lésungen

Lange Lebensdauer — preiswert
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Eingelenkkupplungen (Ausgleich von Axial- und Winkelversatz)

s
7 !LE

=]
ks = - T .-
Bild 7 Type 910.470 Bild 8  Type 910.271 Bild8  Type 910.072
Zweigelenkkupplungen (Ausgleich von Axial-, Radial- und Winkelversatz)
U Moty My TR T 1 ——
i ; §
!
' o e ._,A.-&.l.i.aas_ll
" i =
? '—'11'“»‘ P |
Y Yo | ﬁjﬂ lﬂﬁﬂ z
_‘:_ = e - 5 Ly “u*—
Bild 10 Type 911.400 - Hy, L4 (Hlse 0) Bild 11 Type 911.310 Bild 12 Type 911.500 - Hy, Lg (Hillse 0)
911.410 - Hy, Ly (Hilse 1) 911.510 - Hy, Lg (Hilse 1)
911.460 - Hg, Ly (Hilse S)
-u‘-
i =
PR
i
2525 S (|||
A\l 1 11 1
* - - l_ |
-re - H:'H.L.‘H.

Bild 13  Type 911.201 - Hy, Lyo (Hllse 0) Bild 14  Type 911.002 - Hy, Ly (Hllse 0) Bild 15  Type 911.101 - Hg, Lyq4 (Hillse 0)

911.211 - Hy, Ly; (Hulse 1) 911.012 - H,, Ly3 (Halse 1) 911.111 - Hy, Ly5 (Hulse 1)
911.261 - Hg, Lg (Hllse S 911.062 - Hg, Lg (Hllse S)
Bestellbeispiel
(ROBA™-D Kupplung, Naben mit PaBfedernut)
Bei Bestellung unbedingt angeben: | Grofle | Type Bohrung @ d H7 | Bohrung @ d H7 Betriebsdrahzahl
Eestsngebe; Nae1© | Nabe2o |  ———--mn
* A A
3+ 1800 = | L
Je nach Bauform und Hilse  —» : Bel Einsatz von Sonderhiilsen

Betriebsdrehzahl angeben
——— = |e nach Grofie (mogliche Bohrungen

Beispiele: 63 / 911.410 / Nabe 1 @ 75 / Nabe 2 0 60 (siehe Bild 10) aus Mgﬂétﬂﬂa Sf"e 5|1, bl
¢ ; < je nach GroBe (mogliche Bohrungen
40/911.111 / Nabe 1 @ 60 (siehe Bild 15) aus Maflliste Seite 5)
Bestellbeispiel
(ROBA®-D Kupplung mit spielfreier Welle-Nabe-Verbindung, siehe Seite 7)
Bei Bestellung unbedingt angeben: | Grofie| Type Bohrung Bohrung Betriebsdrehzahl
i LA ¢ | 04,0d,04d, | 0d,0d,04d, = i (mégliche Durchmesser aus
Bestellangabe: i . Nabe1® | MNabe2® e min] MaBliste Seite 7)
A 4 A
3+ 1600 -» * i L Bei Einsatz von Sonderhillsen
je nach Bauform und Hilse —» Betriebsdrehzahl angeben
-+ Od: fur AuBennabe mit Spannelementen
@d, fur Innennabe mit Spannelementen

Od,, fir AuBennabe mit Schrumpfscheibe
Qd, fUr AuBennabe mit Spannelementen
Od, fir Innennabe mit Spannelementen

Od_ fur AuBennabe mit Schrumpfscheibe

Beispiele: 63 /911.410 / Nabe 1 © d, 55 / Nabe 2 O d,, 60

AAda
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MasBliste
GroBe a D dmin Oiriax dy f Hg Hy Hg Ly Lo Ly Ly Ls
3 6 x M6 80 8 28 1 38 4 = 44 42 60 78 — 130
5 6 x M6 92 8 382 52 4 28 54 42 65 88 124 150
10 6x M6 102 12 453 62 4 33 64 | v 42 70 a8 139 170
20 6x M8 128 15 55 76 | 4 | 38 74 | & 53 87 | t21 | 170 | 206
40 6x M8 145 20 65 90 4 48 94 f 53 97 141 200 2486
63 6xM10 168 26 75 104 4 —_ 108 5 62 113 164 - 286
100 6xM12 180 26 80 11 4 56 110 g o 75 125 175 246 300
160 6xM16 200 29 85 118 4 56 110 > f»'_-’ 85 130 175 246 300
200 6xM16 205 29 85 119 - — 100 | 2 90 135 180 — 300
250 6xM16 215 38 90 128 - 61 120 = a0 145 200 281 340
320 6x M20 235 38 95 132 4 — 124 g © | 115 169 223 — 370
400 6x M20 250 43 100 145 4 63 124 "3"-‘ 115 168 223 309 370
500 6x M20 270 43 110 155 4 — 144 N 115 179 243 e 410
630 6x M24 300 53 115 162 6 74 146 = 137 197 257 358 430
800 6x M24 320 53 125 176 6 — 166 E 137 207 277 — 470
1100 — 380 71 145 200 — — 186 — — 322 — 540
1600 — 420 83 165 230 —_ —_ 226 -— —_— 362 — 620
GroBe Le | Ly Lg Lo | Lio | Lav | Liz | Lig | Lyg | Lys | s T u Uy
3 74 — 102 — 112 — 94 — 84 35 8+0.2 68 7 17
5 84 91 117 101 127 78 104 68 94 40 8+0,2 80 7 17
10 @ a4 101 132 111 142 83 114 73 104 45 8+0,2 90 7 17
20 gg’ 114 124 160 136 172 102 138 90 126 55 11103 112 ] 21
40 24 134 144 190 156 202 112 158 100 146 65 11103 128 9 21
63 s é‘ 154. | — | 220 | — |285 | — | 184 | — | 169 75 | 14+0,3 | 148 9 24
100 St 164 178 232 196 250 146 200 128 182 80 15+0,4 158 12 30
160 g,%’ 166 179 233 201 255 156 210 134 188 80 15104 170 13 35
200 § E 166 — 233 — 255 — 210 — 188 80 2004 175 13 35
250 5 % 186 204 263 2286 285 171 230 149 208 90 20+0,4 185 13 35
320 ° 3 206 - 288 — 316 — 262 — 234 100 23+05 199 18 46
400 § 5 206 227 288 255 316 201 262 173 234 100 23+05 214 18 46
500 op | 226 | — | 318 | — [ 346 | — | 282 | — | 254 | 110 | 23405 | 234 | 18 | 46
630 | 22 240 263 335 298 370 238 310 203 275 115 2706 250 20 55
800D = 260 — 365 — 400 — 330 = 295 125 27+0,6 270 20 55
1100 G} 300 | = | 420 | = | = [ === || = | 45| s2x07 | = 25 | —
1600 340 — 480 — — — — — — 165 32+0,7 — 25 —
GroBe v v X X4 Xz ZH7
3 13 M5 von @& 8 bis @ 28 4 29 19 40
5 15 M5 von & 8 bis @ 38 4 29 19 50
10 17 M5 von ©@ 12 bis @ 30/ M6 {ber & 30 4 29 19 60
20 20 M6 55 37,5 | 25,5 70
40 25 M6 von & 20 bis & 38/ M8 {ber & 38 556 375 | 25,5 80
63 30 M6 wvon & 26 bis 2 38/ M8 (ber & 38 7 45 30 90
100 30 M6 wvon (7 26 bis @ 30/ M8 (ber & 30 bis & 44 / M10 tiber @ 44 8 53 35 90
160 30 M8 von & 29 bis @ 44 [ M10 (ber & 44 10 60 38 100
200 30 M8 wvon & 29 bis © 44 /| M10 (ber & 44 10 65 43 100
250 35 M10 von & 38 bis @ 50 / M12 lber & 50 10 65 43 110
320 35 M10 von & 38 bis @ 50 / M12 (iber @ 50 13 83 55 120
400 38 M10 von @ 43 bis @ 50 / M12 (iber & 50 bis ¢ 65 / M16 (iber & 65 13 83 55 125
500 42 M10 von & 43 bis © 50 / M12 {iber @ 50 bis &7 65 / M16 (ber & 65 13 83 55 130
630 45 M12 von @ 83 bis © 65 / M16 lUber & 65 15 95 60 150
800 50 M12 von & 53 bis &7 65 / M16 (ber & 65 15 95 60 160
1100 50 M186 von & 71 bis & 110 / M20 (ber & 110 19 116 — —
1600 60 M16 von & B3 bis @ 110/ M20 Gber @ 110 bis @ 145 / M24 {iber & 145 19 116 — —

1) bis @ 23 Nut nach DIN 6885/1, (ber @ 23 Nut nach DIN 6885/3
2) hbis & 35 Nut nach DIN 6885/1, Uber i 35 Nut nach DIN 6885/3

3) bis

< 42 Nut nach DIN 6885/1, Gber & 42 Nut nach DIN 6885/3

Maf- und Konstruktionsdnderungen vorbehalten
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Technische Daten

Zulassige Nachgiebigkeiten *
Kupplungsnenn-| KupplungsstoB- | Dauerwechsel- maximale g Y i
drehmoment drehmoment drehmoment Drehzahl 5) axial 1 winklig 2 radial 1 A K, [mm]
Tin Tks Tiw Nmax A Ky AK,,
GroBe [Nm] [Nm] [Nm] [min-1] [mm] [°1 Hiilse 0 Hiilse 1
3 30 60 12 10700 0,6 1 — 0,90
5 50 100 20 9300 08 1 0,65 1,10
10 100 200 40 B400 1,0 1 0,70 1,25
20 200 400 80 6700 1.2 1 0,85 1,50
40 400 800 160 5900 1.4 1 1,00 1,85
63 630 1260 250 5100 1.4 1 — 2,10
100 1000 2000 400 4750 1,6 1 1,26 2,20
160 1600 3200 640 4300 1,8 1 1,25 2,20
200 2000 4000 800 4200 1.8 1 — 2,10
250 2500 5000 1000 4000 1.8 1 1,40 2,45
320 3200 6400 1280 3850 2,0 1 - 2,55
400 4000 8000 1600 3400 2,0 1 1,50 2,55
500 5000 10000 2000 3200 2,0 1 — 2,90
630 6300 12600 2500 2850 2,2 1 1,75 3,00
800 8000 16000 3200 2700 2.4 1 —_ 3,35
1100 11000 22000 4400 2300 2,6 1 —_ 3,80
1600 16000 32000 65400 2150 2.8 1 —_ 4,50
* Die zuléssigen Verlagerungen dirfen nichl gleichzeitig die maximalen Werte erreichen, siehe auch Selte 8.
Drehtederstelfe Axialfedersteife
G+ 106 [Nm/rad] ct?rr?l;aidﬁ‘u;:?gg] C, [N/mm] Massentriagheitsmomente J [kgm?] und Gewichte G [kg]
Hiilse 0 Hiilse 1 Lamellen- mit 2 Lamel-|mit 1 Lamel- Nabe 4) Hiilse 0 Hiilse 1
GroBe Cuo Ci paket lenpaketen | lenpaket J G J G J
3 — 0,4629 0,1450 80 160 0,00017 0,36 — — 0,00027 0,34
5 2,0943 0,7480 0,1661 a0 180 0,00043 0,64 | 0,00047 0, 0,00055 0,48
10 3,2652 1,2408 0,1858 100 200 0,00082 095 | 0,00075 0,50 0,00097 0,65
20 5,5832 1,9272 0,5028 120 240 0,0025 1,9 0,0025 0,85 0,0030 1,05
40 6,7995 2,6840 0,5986 150 300 0,0051 3,0 0,0043 1,18 0,0053 1.5
63 - 3,9283 0,9798 200 400 0,0099 4.4 —_ —_ 0.0097 2.4
100 13,250 4,930 1,3240 210 420 0,015 57 0,013 26 0,016 3.2
160 20,022 7,151 2,0541 230 460 0,022 6,7 0,021 33 0,025 4.2
200 — 9,341 59144 255 510 0,023 6,9 — — 0,027 4.3
250 26,846 9,996 6,2278 260 520 0,031 8.4 0,029 3.2 0,034 435
320 — 14,031 9,6498 270 540 0,048 105 — — 0,080 6,25
400 59,199 18,163 10,3585 280 560 0.066 13,0 0,069 56 0,078 7,15
500 — 25,426 11,3457 290 580 0,094 16,0 - - 0,11 9.4
630 105,557 33,858 16,7889 300 600 0,14 19,0 0.16 9.4 0,18 12,4
800 — 43,595 18,1531 300 600 0,19 24,0 - - 0,25 15,75
1100 - 53,89 31,3092 750 1500 0,40 36,0 - - 0,53 27,5
1600 — 67,34 34,3345 1200 2400 0,64 50,0 — — 0,80 35,0
Massentrégheitsmomente J [kgm®] und Gewichte G [kg] Hiilse S
max. Lange Hg [mm]
Flansch A Lamellenpaket 3) Hiilse S zwnsch;:k:g:' lairlnellen-
J bei Hg J pro G bei Hg G pro n = 1500 min-1
GroBe J G J G = 1000 mm 1000 mm Rohr = 1000 mm 1000 mm Rohr Hg max
3 0,00026 0,21 | 0.,00014 0,13 0,00077 0,00041 2,84 2,29 1450
5 0,00052 0,33 | 0.,00021 0,14 0.00240 0,00172 4,75 4,05 1800
10 0,00081 0,42 | 0,00028 0,15 0,00317 0.,00172 5,48 4,05 1800
20 0,0029 G5 0.0011 0,37 0,01297 0,0106 9.6 8,6 2300
40 0,0051 1.5 0,0016 0,41 0,01762 0,0106 11,7 8,6 2300
63 0.0100 2.2 0,0040 0,77 0,08945 0,0309 16,1 13,9 2650
100 0,0180 34 0,0065 1.1 0,0487 0,0309 18,3 13,9 2650
160 0,0280 4.4 0,013 1.9 0,0710 0,0481 20,2 16,2 2900
200 0,0320 4.8 0,019 2,6 0,0742 0,0481 207 16,2 2900
250 0,039 53 0,021 2,7 0,094 0,066 21,6 17.9 3050
320 0,067 7.3 0,035 3.8 0,128 0,066 22,2 17.9 3050
400 0,091 8,0 0,042 3.8 0177 0,102 31.3 23,0 3200
500 0,13 11,6 0,051 4,0 0,227 0,102 37,0 23,0 3200
630 0,22 15,0 0,10 7,0 0,331 0,181 39,2 29,2 3500
80O 0,30 18,0 0,12 7.1 0,430 0,181 47,9 29,2 3500
1100 — — 0,30 13,0 0,834 0,403 63,9 46,9 3800
1600 — —_ 0,37 13,5 1,133 0,544 71,1 51,9 4000

1) Diese Werte beziehen sich auf Kupplungen mit 2 Lamellenpaketen

2) Diese Werte bezlehen sich auf Kupplungen mit 1 Lamellenpaket

3) Massentragheitsmomente und Gewichte gelten fir 1 Lamellenpaket mit PaBschrauben und Muttern
4) Massentragheitsmomente und Gewichte gelten fiir mittlere Bohrung « d

5) Giiltig fir Kupplungen mit Hiilse 0 und Hillse 1.
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Spielfreie Welle-Nabe-Verbindungen

ROBA"-D Nabe
mit Spannelementen

ROBA®-D Nabe
mit Schrumpfscheibe

- . - -
A
' ==
A = -
&s | J . R
M \j
‘ = — i‘:— '
1R, Y
=
Bild 16 gy —! - Bild 17 P — - Bild 18
MaBliste MaBliste
Nabe mit Spannelementen Nabe mit Schrumpfscheibe
GroBe c? Dy dy/dyg W 1 Iy 2) GroBe D, dy 1 Iy
3 13 38 12-19 35 38 72 30 55 27,5
5 14 54 20-132 40 45 20 90 35/40 55 31,5
115 45/50/55 55 345
10 15 67 25-40 45 45 g0 35/40 65 315
20 18 78 30 - 48 55 55 40 115 45/50/55/60 65 34,5
40 23 92 35-56 65 66 115 45/50/55/60 75 34,5
63 29 106 35-65 75 81 63 :gg 557’57 0 ;g 32 5
100 29 112 45-75 80 81 118 50 80 34,5
160 34 120 §0-75 80 84 100 138 55/60/65 80 38
1) Mogliche Durchmesser dy / dg = 174 TOE0 %0 42,3
12/13/14/15/16/17/18/19/20/22/24/25/28/ 160 155 60/65/70/75 80 44,5
30/32/35/36/38/40/42/45 /48 /50 /55/56/60/ 170 80/85 80 49,5
63/65/70/71175. (Bohrungspassung H7) 200 155 60/65/70/75 B0 44,5
2) MaBe im ungespannten Zustand bei groBler Bohrung 170 80/85 BO 49,5
Spielfreie Welle-Nabe-Verbindungen 155 > 29 1=
P g 250 170 70/75/80 90 49,5
Um eine absolut spielfreie Drehmomentibertragung zu erhalten, wer- 185 85/90 g0 57
den die Naben tiber Schrumpfscheiben cder Spannelemente mit der 320 170 70/75/80/85 100 49,5
Welle verbunden. 185 100 57
Die obenstehenden Bilder zeigen die Montage der Naben und die von 400 185 75/80 100 57
der Standardausflihrung abweichenden MaBe. 215 85/90/95/100 100 61
Alle weiteren Abmessungen der Hiilsen, Lamellenpakete und Flan- 215 80 110 73
sche entnehmen Sie bitte der MaBliste auf Seite 5. 500 215 85/90/85 110 61
= 230 100/105/110 110 68,5
Drehmomentiibertragung mit 215 85/90 115 73
Spannelementen / Schrumpfscheiben 630 230 95/100/105 115 68.5
Bei der Verbindung mit Spannelementen hangt das (ibertragbare Dreh- 265 110/115 115 72,6
moment vom Wellendurchmesser ab. Bei einigen Wellendurchmes- 215 85/90 125 73
sern kann das Stofidrehmoment Tys (siehe Technische Daten, Seite 6) 230 95/100 125 82
nicht in voller Hahe tbertragen werden. 800 265 105/110 125 72,5
Das héchste an der Kupplung auftretende Drehmoment darf nicht ho- 290 115/120/125 125 81
her sein als das Ubertraghbare Moment M, Bild 18. 230 100 145 82
Bei der Schrumpfscheibenverbindung wird das StoBdrehmoment Tyg 265 105/110/115 145 P
bei allen in der MaBliste angegebenen Wellendurchmessern sicher 1100 300 120/125/130/135 145 81
Ubertragen. 330 140/145 145 96
300 120/125/130 165 98
25 1600 330 135/140/145 165 96
o2 350 150/155/160/165 165 96
T
2500
2000
1500
, Empfohlene Naben-Wellenpassung am Jdy *
=00
‘rﬁﬁ @ dy Passung max. Fligespiel [mm)]
0 iiber bis ’
250+
b 18 30 HE&/j6 0,017
20 30 50 H6/i6 0,032
i Gr 5 50 80 H&/j6 0,048
T S 80 120 H7/g6 0,069
S TAx N i 120 80 H7
w1 1 /96 0,079
Bild 19 b g A0 s @ 70 80 wemena * bel anderan Naben-Weallenpassungen bitte Rilcksprache mit dem Werk

a [imim]
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ROBA™-D

Technische Erlauterungen

Lieferzustand

ROBA"™-D Kupplungen wer-
den in Einzelteilen geliefert.
Die Naben kénnen vorge-
bohrt oder mit Fertigbohrung
und Nute nach DIN 6885 be-
zogen werden.

Zur spielfreien Welle-Nabe-
Verbindung stehen Ausiiih-
rungen mit Spannelementen
und Schrumpfscheiben zur
Verfligung.

Temperaturbesténdigkeit

Unsere ROBA™-D Kupplun-
gen sind durch die Ganz-
stahlausfiihrung temperatur-
unempfindlich bis 250° C.

Bei Temperaturen ber 120° C
missen die standardmaBig

Einbaulage

ROBA"-D Kupplungen sind
fir waagerechten Einbau
ausgelegt.

Bei senkrechtem oder schra-
gem Einbau muB bei langen
Hilsen (Hilse S) das Eigen-
gewicht der Hilse abgestitzt
werden, Bild 20. Die Ferti-
gung der Vertikalabstiitzung
einschlieBlich der Zentrierung
in der Nabe und in der Hul-
se wird im Werk vorge-
nommen.

Montage

Bel Palifederverbindung werden
die Naben auf die Wellen aufge-
zogen und axial fixiert. Die axiale
Fixierung erfolgt entweder {iber
einen Gewindestift, der radial auf
die PaBfeder druckt, oder lber
einen PreBdeckel und eine
Schraube, die in das Zentrierge-
winde der Welle eingedreht wird,
Bild 21.

Die Lamellenpakete werden uber
SechskantpaBschrauben, Unter-
legscheiben und Sechskantmut-
tern wechselseitig mit der Hilse
und der Nabe bzw. dem Flansch A
verschraubt, Bild 22.

Das Lamellenpaket muBB immer so
eingelegt werden, daf3 das Teil 2a
(Ring mit der Anschragung in der

Bild 21

gelieferten selbstsichernden
Sechskantmuttern gegen
selbstsichernde Ganzmetall-
muttern nach DIN 6925 aus-
getauscht werden.

Bild 20

Bohrung) an dem Flansch an-
liegt, Bild 22 (Detalil).

Um ein Verwinden der Lamellen
zu vermeiden, muB das Ver-
schrauben der Kupplung Uber
die PaBschrauben erfolgen.

D.h. Sechskantmutter halten und
PaBschraube drehen.

Das Prifen des Anzugsmomen-
tes erfolgt dann Uber die Sechs-
kantmutter.

D.h. PaBischraube halten und
Sechskantmutter drehen,

Die Héhe der Schraubenanzugs-
momente und Hinweise zum
Ausrichten der montierten
Kupplung entnehmen Sie der
Einbau- und Betriebsanleitung

fir ROBA™-D Kupplungen (B 2.0).

.

Detail "X

Auswuchten

Auf Bestellung wuchten wir
die ROBA"-D aus. Bei Son-
derhtlsen fir hohe Drehzah-
len geschieht dies ohnehin.
Fir die Mehrzahl der Ein-
satzfdlle ist ein Auswuchten
der ROBA™-D Kupplungen je-
doch nicht erforderlich.

Die Laufruhe einer Maschine
oder Anlage hangt nicht nur
von der Auswuchtqualitdt der
Kupplung, sondern auch von
der Steifigkeit und dem Ab-

Fiir Standardkupplungen

stand der angrenzenden La-
gerung ab sowie der Emp-
findlichkeit und der Masse
des gesamten Aufbaus. Des-
halb gibt es keine feste Re-
gel, bei welchen Bedingun-
gen gewuchtet werden muB.

Die Diagramme (Bild 23 und
Bild 24) geben Anhaltswerte
bei denen wir empfehlen, die
Kupplungsteile bzw. die
Hilse-S auszuwuchten.

£ e 1 I .
£ 5000 F— - — ; ! |
= £20 dymamisches Auswochien
= 508 .
£ \ | grundsdtziich erforderiich
E sdan - - .
g g X_
E \ o
; N P —~
8 000 {%\
= y e o
(?I "0
2000 I N ¥ o “""'"-\___
o,
Auswuchtan rcht notwendig —— LT
1a0¢ l
50 100 150 200 250 307 350 #00
Aufden@ Kupofung fmm]
Bild 23
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AuBer der Hilse-S sind die
Kupplungsteile allseitig bear-
beitet und liegen im Bereich
von Q 63 gemaB VDI-Richt-
linie 2060, bei mittleren
Drehzahlen.

Es besteht die Moglichkeit
die Einzelteile der Kupplung
auszuwuchten. Bei beson-
ders hohen Anspriichen wird
die komplett montierte Kupp-
lung gewuchtet (auf Anfrage).

1600 1250 1500 1350 2000

Hulsenlonge fmm]

Es kénnen nur Kupplungen
und Kupplungsteile mit Fer-
tigbohrung gewuchtet wer-
den. Flr das Auswuchten
bendtigen wir die Betriebs-
drehzahl und die geforderte
Auswuchtqualitat sowie die
Angabe, ob mit oder ohne
PaBfeder ausgewuchtet wer-
den soll.

Sicherheitsbestimmungen

Die im Betrieb umlaufende
ROBA"-D Kupplung muB vom
Anwender gegen unbeab-
sichtigtes Beriihren gesichert
werden.

Die selbstsichernden Sechs-
kantmuttern sind durch neue
Muttern zu ersetzen, wenn
die Sicherungswirkung nach-
1aBt, z. B. nach mehrmaligem
Losen und Anziehen.
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Antrighstechnik

Technische Angaben zur GréBenauswahl

ROBA®-D Eingelenkkupplungen
gleichen winkligen und axialen
Wellenversatz aus; Zweigelenk-
kupplungen winkligen, axialen

und radialen Wellenversatz.

Die maximal zuldssigen Verla-
gerungswerte finden Sie in den
Technischen Daten, Seite 6.

Bild 25 Winkliger Versatz

Auswahl der KupplungsgréBe
Bestimmung des Lastdrehmomentes Ty der Arbeitsmaschine:

P
T = 9550 - n: [Nm]

Vorauswahl der Kupplungsgrofe:
TKN =25 - TLN [ NITI]

mit dem errechneten Kupplungsnenndrehmoment Ty wird die
passende KupplungsgriéBe ausgewahit (siehe Technische Daten,
Seite 6).

Uberpriifung der ausgewd#hiten KupplungsgroBe:
Tien = Tiw - fa - f - fi - fp [Nm]

Tes = Tun - K+ £y - £ - fp [ Nm]

Verdrehung der Kupplung im Betrieb:

T
1 1 1
Ce z C + Cn [rad./Nm ]

Py [kW] = Leistung der Arbeitsmaschine

ny [1/min] = Drehzahl

Ty [Nm] = Lastdrehmoment der Arbeitsmaschine

Tin[Nm] = Kupplungsnenndrehmoment (Techn.Daten,
Seite 6)

Tis [Nm] = KupplunsstoBdrehmoment (Techn. Daten,
Seite 6)

fa [-] = Betriebsfaktor (Bild 29)

fw [-] = Verlagerungsfaktor (Bild 30)

i [-] = Temperaturfaktor (Bild 31)

fo [-] = Drehrichtungsfaktor

K [-] = StoBfaktor (Tabelle 1)

e [° = Verdrehwinkel

Cg [Nmfrad] = Drehfedersteife der Kupplung

Cr [Nmfrad,] = Drehfedersteife des Lamellenpaketes (Seite 6)

Cy [Nmirad.] = Drehfedersteife der Hillse (Seite 6)

z [-] = Anzahl der Lamellenpakete

Zulassige Wellenverlagerungen

Die zuldssigen Wellenverlage-
rungen aus den Technischen
Daten, Seite 6, dlirfen nicht

gleichzeitig den Maximalwert N
erreichen. 60

Wenn mehrere Versatzarten NG Phaw
gleichzeitig auftreten, beeinflu- |
Ben sie sich gegenseitig, d. h. ;] < l"

die zuldssigen Werte der Verla- \% \\““‘:

gerungen sind entsprechend G + T T -

Bild 28 voneinander abhéngig. mf’f il

Bild 28

A (%l

Beispiel:

ROBA™.D GroBe 10, Type 911.410

Auftretender Axialversatz AV, = 04 mm

entspricht 40% vom zulassigen Maximalwert AK; = 1 mm.
Auftretender Winkelversatz im Lamellenpaket AV, = 03°
entspricht 30% vom zuldssigen Maximalwert 4K, = 1°
Daraus folgt:

Zulassiger Radialversatz AV, = 30% vom Maximalwert
AK, = 1,25 mm.

o

Bild 26 Radialer Versatz

Betriebsfaktor f,:

Der Betriebsfaktor f,, Bild 29,
ergibt sich aus dem Aufbau
des Antriebs, eingeteilt in drei
Gruppen und der Belastungs-
kennzahl! fy aus Tabelle 1,
Seite 10.

Aufbau des Antriebs:

Gruppe |:
Elektromotoren, Dampfturbi-
nen, Gasturbinen, Hydraulik-
motoren.

Gruppe Il
Kolbenkraftmaschinen mit
mehr als zwei Zylindern,
Wasserturbinen.

Gruppe Il
Kolbenkraftmaschinen mit
einem oder zwei Zylindern.

Verlagerungsfaktor fy:

Der Verlagerungsfaktor ergibt
sich aus dem gesamten Win-
kelversatz AV, eines Lamel-
lenpaketes, Bild 30.

Auch bei Radialversatz ent-
steht ein winkliger Wellenver-
satz (Bild 28).

Berechnung des gesamten
Winkelversatzes AV, aus
dem Winkelversatz 4V und
dem Radialversatz AV,.

AV,
ANyg = Ny + arc sin

AVyg [Pl = gesamter auf-
tretender Win-
kelversatz

AV,  [°] = auftretender

winkliger Wel-
lenversatz

[mm] = auftretender ra-

dialer Wellen-
versatz

AV,

Temperaturfaktor f;:

Die ROBA®-D Kupplungen sind
temperaturunempfindlich. Bei
Temperaturen (ber 150° C
muB jedoch bei der GroBen-
auswahl der Temperaturfaktor
fy berlicksichtigt werden

(Bild 31).

Drehrichtungsfaktor fp:

fp = 1 Drehrichtung gleich-
bleibend

fp = 1,2 Drehrichtung
wechselnd

Belastungskennzahi g |-}

1
a

Winkligar Versatz 4
for &in Lamellenpaket

H+$S

Temperaturfaktor ty [ -]

Sy -

Bild 27 Axialer Versatz

Der Betriebsfaktor f, beinhaltet
ca. 120 Anldufe pro Tag bei ei-
ner taglichen Betriebsdauer
von 24 Stunden. Bei gréBerer
Anlaufhéufigkeit muB der Be-
triebsfaktor f, groBer gewahit
werden.

2
Betriebsfaktor fa [-}

Bild 29

o |
1 15 2
erdagerungstakion fiy [=]

Bild 30

[°)

H [mm]= Hilsenlénge
der Kupplung
(Seite 5)

S [mm]= Breite des La-
meflenpaketes
(Seite 5)
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Antriebstechnik

ROBA"-D

Belastungskennzahlen fg und StoBfaktoren K

fa K Arbeitsmaschine fa K Arbeitsmaschine
2 4 Baumaschinen Papiermaschinen
Chemische Industrie g ;5 ﬁ;}llazigglreifer
15 35 Rihrwerke (zéhe Flissigkeiten) 5 4 Saugwalzen
15 25 Riihrwerke (leichte Fliissigkeiten)
15 25 Zentrifugen
2 4 Pipeline-Pumpen Pumpen
- 18 3 Kreiselpumpen
" 2 E:;?:U’f“z’a'sgen 2 45 Kolbenpumpen
£33 Verdra rpumpen
2 35 Personenaufziige 5 g g
15 35 Forderbander
2 25 Geblése, Lifter Verdichter
25 4 Kolbenkompressoren
15 3 Generatoren
15 25 Turbokompressoren
Kunststoffverarbeitung
218l S Walzwerke
3 55 Scheren
2 4 Holzverarbeitung 3 5 Kaltwalzwerke
25 4 Drahtzlige
g 2 Kansnagan 3 5 StrangguBanlagen
Metallverarbeitung
2 3 Werkzeugmaschinen !
3 5 Stanzen, Pressen 2 25 Waschmaschinen
Nahrungsmittelverarbeitung
3 45 Mdhlen Steine, Erden
2 3 Knetmaschinen 35 6 Mihlen, Brecher
15 2 Verpackungsmaschinen 2 4 Drehofen
Tabelle 1

Berechnungsbeispiel

Angaben:
Antrieb Arbeitsmaschine
Elektromotor Zahnradpumpe

Leistung P = 15 kW Leistung Py = 13 kW

Drehzahl n= 1450 min-1 Drehzahl ny = 1450 min-1
auftretender winkliger Wellenversatz AVy = 02°
auftretender radialer Wellenversatz AV, = 07 mm
auftretender axialer Wellenversatz AV, 0
Umgebungstemperatur = 100° C

Drehrichtung gleichbleibend

Vorgesehen ist eine ROBA™-D Type 911.410 (Zweigelenkkupplung

mit zwei AuBennaben und der Hilse 1).
Gesucht wird die KupplungsgréBe.

Bestimmung des Lastmomentes T,y der Arbeitsmaschine:
Py
Ty = 9550 - —— [N
N =9 N

13

Ty = 8550 - 1450

= 856 [Nm]

Vorauswahl der KupplungsgriBe:
Tkn = 25 - Ty [Nm]
Tk = 25 - 856 = 214 Nm

]

gewdhlt wird eine ROBA™-D GréBe 20 mit einem Kupplungsnenn-
drehmoment Tgy = 200 Nm
(siehe Technische Daten, Seite 6).

Uberpriifung der ausgewihiten KupplungsgroBe:
Tin = Ty« T4 - £y - £+ fp [Nm]

T!{SZTLN - K- fw . ft - fD[NITI]

Betriebsfaktor f4:

Aufbau des Antriebs: Elektromotor: Gruppe |

Belastungskennzahl! fg = 2 (Tabelle 1, Verdréngerpumpen)
Betriebsfaktor t, = 1,70 (Bild 29)

Verlagerungsfaktor f,:

4V, = 02° (Angabe) ergibt 4V, = 0,10° pro Lamellenpaket
AV, = 07 mm (Angabe)
H = 74 mm (Lange der Hiilse 1, Seite 5)
S = 11 mm (Lamellenpaketbreite, Seite 5)
vV

AVyg = AV, + arc sin ﬁ-— [°]

: 0.7
MNyg = 010° + arc sm—m—;T [°
AVyg = 057°

Verlagerungsfaktor f,, = 1,3 (Bild 30)

Temperaturfaktor f; =1 (Bild 31)

Drehrichtungsfaktor f = 1 (Drehrichtung gleichbleibend)
StoBfaktor K = 35 (Tabelle 1, Verdrangerpumpen)

Tun =856 -1656-13-1-1=1836Nm

Tys =856 -35 -13-1-1=3895Nm

Tun = 200 Nm; Tks = 400 Nm (Technische Daten, Seite 6)
Die errechneten Drehmomente sind kleiner als die Drehmoment-
werte aus den Technischen Daten.

Die ROBA™.D GréBe 20 ist ausreichend.

Verdrehung der Kupplung im Betrieb:

180 1
¢ =% o Tn [°]
K
1 — 1 + 1 [ rad ]
CK - C"f CH Nm
z = 2 (Kupplung mit 2 Lamellenpaketen)
Cr = 05028 - 108 Nm/rad (Technische Daten, Seite 8)
Cy = 19272 - 105 Nm/rad (Technische Daten, Seite 6)
Tin = 856 Nm
1 1 1
= 2 - +
Ck 05028 - 108 19272 - 108
rad
. 10-6
450+ 108 ]
180

¢ = —x— 450 10-6 - 856 = 002°

Die Kupplung verdreht sich um 0,02° im Betrieb.

10
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Stammhaus
EichenstraBe 1
D-87665 Mauerstetten
Tel.: 0 83 41/8 04-0
Fax: 0 83 41/80 44 21
http://www.mayr.de
eMail: info@mayr.de

AuBenbiiro
Baden-Wiirttemberg
Mittlere Holdergasse 5
71672 Marbach

Tel.: 0 71 44/1 80 34+35
Fax: 0 71 44/1 53 20

AuBenbiiro

Bayern

Herbert Vogt
EichenstraBe 1
87665 Mauerstetten
Tel.: 083 41/80 41 04
Fax: 0 83 41/80 44 23

AufBenbiiro
Chemnitz

Martin Schiabing
Bornaer StraBe 205
09114 Chemnitz
Tel.:03 71/4 74 18 96
Fax:03 71/4 74 18 95

Antriebstechnik
AuBenbiiro

Hagen

Im Langenstiick 6
58093 Hagen

Tel.: 023 31/78 03 0
Fax: 0 23 31/78 03 25

AuBlenbiiro

u
Halle/Westfalen
Jochen Heuveldop
Postanschrift:

Im Langenstiick 6
58093 Hagen

Tel.: 0 5201/735823
Fax:05201/735825

AuBenbiiro

Nord

Bernd Massmann
Schiefer Brink 8
32699 Extertal

Tel.: 0 57 54/9 20 77
Fax: 0 57 54/9 20 78

AuBenbiiro
Rhein-Main
Wolfgang Rattay
JagerstraBe 4
64739 Hochst
Tel.: 0 61 63/48 88
Fax: 0 61 63/46 47

Osterholz-
Antriebstechnik GmbH
H.-Giinter Osterholz
Muhlenfeld 2

32278 Kirchlengern
Tel.: 0 52 23/7 58 46
Fax: 052 23/7 37 77

Antriebstechnik

F. Neumann GmbH
NeuenhammstraBe 12
59387 Ascheberg
Tel.: 0 25 99/9 88 93
Fax: 0 25 99/16 59

w
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USA

Mayr Corporation

4 North Street
Waldwick

NJ 07463

Tel.: 2 01/4 45-72 10
Fax:2 01/4 45-80 19
eMail: info@mayrcorp.com

Frankreich

Mayr France S.A.
Z.A.L. du Minopole

BP 16

62160 Bully-Les-Mines
Tel.: 03.21.72.91.91
Fax: 03.21.29.71.77
eMail: contact@mayr.fr

Italien

Mayr ltalia S.r.l.

Viale Veneto, 3

35020 Saonara (PD)
Tel.:049/8 79 10 20
Fax: 0 49/8 79 10 22
eMail: info@mayr-italia.it

GroBbritannien

Mayr Transmissions Ltd.
Valley Road Business Park
Keighley, BD21 4LZ
West Yorkshire

Tel.: 0 15 35/66 39 00
Fax: 0 15 35/66 32 61
eMail: sales @ mayr.co.uk

Schweiz
Mayr Kupplungen AG
TobeléckerstraBe 11
8212 Neuhausen

am Rheinfall
Tel.: 0 52/6 74 08 70
Fax: 0 52/6 74 08 75
eMail: info@mayr.ch

Australien
Benelux-Staaten
Brasilien

China
Danemark
Finnland
Griechenland
Hongkong

Tschechische Republik

Indien Osterreich Spanien
Indonesien Philippinen Stidafrika
Israel Polen Sudkorea
Japan Russland Taiwan/ROC
Kanada Schweden Thailand
Malaysia Singapur

Neuseeland Slowakei Tirkei
Norwegen Slowenien Ungarn

mayr

Ihr zuverlédssiger Partner




Produktubersicht

Sicherheitskupplungen/
Uberlastkupplungen

e

g & 8 8

EAS*-compact”/EAS*-NC

Formschlissige und absolut spielfreie Sicherheitskupplungen
EAS®-smartic”

Kostengiinstige Sicherheitskupplungen mit Schnellmontage
EAS®-Elementekupplung/EAS*-Elemente

Lasttrennende Absicherung von hohen Drehmomenten
EAS"-axial

Exakte Begrenzung von Zug- und Druckkraften
EAS®-Sp/EAS*-Sm/EAS"-Zr

Restmomentfrei trennende Sicherheitskupplungen mit Schaltfunktion
ROBA"-Rutschnaben

Lasthaltende, reibschlissige Sicherheitskupplungen

Wellenkupplungen

smartflex”

Perfekte Prazisionskupplung fur Servo- und Schrittmotoren
ROBA"-ES

Spielfrei und dampfend fiir schwingungskritische Antriebe
ROBA"-DS/ROBA"-D

Spielfreie, drehsteife Ganzstahlkupplung
EAS*-control-DS

Kostenglinstige Drehmoment-Messkupplung

Elektromagnetische Bremsen/Kupplungen

ROBA-stop” Standard

Multifunktionale Allround-Sicherheitsbremse
ROBA-stop®-M Motorbremsen

Robuste, kostengtinstige Motorbremse
ROBA-stop” Hochleistungsbremse
Hochbelastbare ,High-speed"“-Bremse
ROBA-stop®-S

Wasserdichte, robuste Monoblockbremse
ROBA-stop“-Z/ROBA-stop"-silenzio"
Doppelt sichere Aufzugsbremse
ROBA"-diskstop®

Kompakte, flisterleise Scheibenbremse
ROBATIC®/ROBA"-quick/ROBA"-takt
Arbeitsstromkupplungen und -bremsen, Kupplungsbremsaggregate

Elektrische Antriebe und Steuerungen

primo“-motion control

Modulares Automatisierungssystem fiir alle Bewegungsaufgaben
tendo”“-DD4

Digitale Servoregler flr Synchron- und Asynchronmotoren
tendo®-AC

Robuste, leistungsstarke Synchron-Servomotoren

tendo®-PM

Permanentmagneterregte Gleichstrommotoren

Chr. Mayr GmbH + Co. KG Telefon: 08341/804-0 m a ’
Eichenstrasse 1 Telefax: 08341/804 421

D-87665 Mauerstetten http://www.mayr.de R
Germany eMail: info@mayr.de Ihr zuverldssiger Partner
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