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Roh’Lix® Linearaktuatoren

Allgemein gesprochen wandelt der Roh’Lix-Linearaktuator
Drehbewegung in Linearbewegung um. Im laufen-

den Betrieb rotierten die Kugellager Ghnlich eines
,Helixmusters” entlang der Welle, was auch ausschlag-
gebend fur die Namensgebung war, rolling helix, kurz
Roh’Lix. Generell spricht man bei Steigung von linearem
Weg, der pro Wellenumdrehung zuriickgelegt wird. Die
verfigbaren Baugréfien haben Schubkapazitaten von
67 bis 889 Newton, Wellendurchmessern von 8 mm bis
50 mm und Steigungen von 0,625 mm bis 150 mm.

Roh’Lix Linearaktuatoren sind mit sechs vorgespannten
Lagern konzipiert, welche die Welle in einem definierten
Kontaktwinkel positionieren. Bei der Rotationsbewegung
der Welle wird ein ,imagindres Gewinde” entlang

der Welle abgebildet, wodurch der Roh'Lix sich linear
bewegt.

Die Schubkraft der Roh’Lix resultiert aus der Federkraft
zwischen den beiden Gehdusehdlften. Die Schubkraft
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wird mittels der Schubeinstellschrauben an der
Gehduseoberseite eingestellt, somit kann die Schubkraft
auf die jeweilige, individuelle Anwendung angepasst
werden. Bei Uberschreitung der Schubkraft schlupft

der Roh'Lix so lange, bis die Ursache beseitig wur-

de. Die Schlupffahigkeit des Linearaktuators ermaglicht
den Einsatz als Uberlastschutz und ist eine dkonomi-
sche Systemldsung ohne zusdtzliche Bauteile wie z. B.
Sicherheitskupplungen o. a.

Der Roh’Lix kann mit praktisch jeder festen Steigung bis
zum 3-fachen des Wellendurchmessers hergestellt werden,
dabei bestimmt der Winkel des Lagers im Gehduseblock
die Steigung des Linearaktuators. Die Steigung, in
Kombination mit der Antriebswellengeschwindigkeit,
bestimmt die lineare Verfahrgeschwindigkeit.

Durch Anderung der Steigung oder der Antriebs-
wellengeschwindigkeit kann die Geschwindigkeit des line-
aren Verfahrwegs verandert werden.



Roh’Lix® Linearantriebe Betriebseigenschaften

Roh'Lix Einsatzdaver

Die Lebensdaver des Roh'Lix reicht anwendungsabhdngig von 50.000

Metern bis weit Gber 2.540.000 Meter Verfahrweg. Die folgenden

Faktoren sollten beriicksichtigt werden, um die Lebensdauer des Roh'Lix

Zu maximieren:
Schubkraft: Die Lebensdauer des Roh'Lix erhdht sich, wenn die
Schubkraft einen geringeren Prozentsatz der Nennschubkraft des
Aktutors ausmacht. Die Auswahl eines iberdimensionierten Roh’Lix ist
ratsam, um die Lebensdauer der Einheit zu erhéhen.
Steigung/Wellendrehzahl: Ein Roh'Lix mit gréBerer Steigung ermdg-
licht eine léngere Lebensdaver, durch weniger Lagerumdrehungen
bei gleichbleibender linearer Distanz gegeniber Aktuatoren mit
geringerer Steigung. Ebenfalls kann bei einer Reduzierung der
Antriebswellendrehzahl eine Steigerung der Lebensdaver erzielt
werden. In Kombination einer gréfieren Steigung in Verbindung
mit einer geringeren Wellendrehzahl kann eine definierte
Lineargeschwindigkeit zur Laufzeitoptimierung ausgewdhlt werden.
Uberlastung: Gelegentlich auftretender Schlupf ist fir kurze Dauer
akzeptabel, léngere oder haufigere Schlupfphasen filhren jedoch zur
Verringerung der Lagerlebensdauer.
Sonstiges: Verhindern Sie Querkrdfte und Torsionsbelastung, um die
maximale Lebensdauer des Roh'Lix zu erreichen.

Beanspruchung

Roh'Lix sind fiir Axialbelastungen vorgesehen, Querkréfte und
Torsionsbelastungen (Abbildung 1) sollten nach Méglichkeit vermieden
werden.

UngleichméBige Belastung der Kugellager fishren zu einer
Lebenszeitminderung des kompletten Produktes. Idealerweise sollte das
Lastgewicht auf der Roh'Lix-Einheit von einer separaten Linearlagereinheit
gefragen werden. Kénnen Querkrdfte nicht vermieden werden, sollte der
Querlastanteil von der Axialkraft des Aktuators abgezogen werden. Der
Querlastanteil sollte nie mehr als 50% der Schubkraft des Antriebs iiber-
schreiten. Falls erforderlich, wahlen Sie eine iiberdimensionierte Roh’Lix,
um den entsprechenden Anwendungsbedingungen gerecht zu werden.

|:>Axialbelastung

Seitenbelastung

Abbildung 1

Einbau/Installation

Der Roh'Lix besteht aus zwei geteilten Gehduseblécken, die einen
einfachen Einbau gewdhrleisten. Die beiden Gehdusehélften
werden um die Welle montiert, dadurch entféllt der Ausbau

von Stehlagern, Kupplungen usw. Die geteilte Konstruktion der
Gehdusehdlften erweist sich als vorteilhaft bei der Demontage zu
Wartungszwecken, z. B. fir den Austausch von Lagern.

Schubkrafteinstellung
Die Schubkraft der Roh'Lix kann nach einer von drei Methoden ein-
gestellt werden:

1) Verstellen Sie schrittweise die Schubeinstellschrauben, bis die
Schubkraft eingestellt ist und die Last schlupffrei bewegt wer-
den kann. Diese Vorgehensweise ermdglicht eine exakte
Einstellung der Axialkraft die beim Uberschreiten der Axiallast
ansteht (Roh'Lix rutscht durch) und verhindert somit die
Reduzierung der Lagerlebensdauer.

2) Verwenden Sie eine Federwaage zum Einstellen der Axialkraft
(Abbildung1). Diese Technik kann angewendet werden, wenn
die erforderliche Schubkraft bekannt ist.

3) Verwenden Sie die Schubkraft pro Umdrehung (Abbildung 2)
zur Bestimmung der entsprechenden Anzahl von
Umdrehungen der Schubeinstellschrauben. Diese Methode
kann ebenfalls angewendet werden, wenn die erforderliche
Schubkraft bekannt ist.

Um eine bestimmte Schubkraft am Roh'Lix einzustellen, begin-

nen Sie die Schubeinstellschrauben locker per Hand anzuziehen,
bis der Schraubenkopf die Federoberseite leicht berihrt. Beide
Einstellschrauben um eine volle Umdrehung anziehen, so dass die
Schubkraft wie in Abbildung 2 eingestellt wird. Zur Feinjustierung
der Schubkrafteinstellung kénnen Sie entsprechenden Empfehlungen
aus Abbildung 2 entnehmen.

Vit Schraubenlédnge | SchraubengréBe Stjhn:zr;zgnr;ro
(mm) (UNC) (N)
1 32,0 6-32 13,3
2 38,0 10-32 75,0
3 50,0 1/4-20 111,0
4 57,0 1/4-20 111,0
5 63,5 3/8-16 155,0

Abbildung 2




Auswahl eines Roh’Lix® Linearaktuators

1. Erforderliche Schubkraft bestimmen
Fur horizontale Anwendungen: F=pW
Fur vertikale Anwendungen:  F=W+ pW
F= Schubkraft (Newton)
p= Reibungskoeffizient
W= Gewicht der zu bewegenden Last (Newton)

2. Bestimmung Steigung/Geschwindigkeit/Lineargeschwindigkeit
Drehzahl U/min = 80 X Lineargeschwindigkeit
Roh’Lix Steigung
Drehzahl = Wellendrehzahl, welche die Roh’Lix antreibt (U/min)

Lineargeschwindigkeit = Verfahrgeschwindigkeit des Roh'Lix
(mm pro Sekunde)

Roh’Lix Steigung = ISteigung des Roh’Lix (mm pro
Wellenumdrehung)

Inch Modelle
Modell- | Vehendurch- Lg;?rr::ﬁrﬁ-m Schubkraft
Modell nummer messer drehung**
(mm) (mm) (N)
1104 9,53 0,75 67
! 1111 9,53 2,54 67
2102 9,53 2,54 133
2114 9,53 5,10 133
2103 9,53 12,70 133
2 2101 12,70 2,54 133
2115 12,70 5,10 133
2104 12,70 12,70 133
2112 12,70 25,40 133
3125 12,70 5,10 266
3109 12,70 12,70 266
3128 12,70 25,40 266
3110 15,88 2,54 266
8 3145 15,88 12,70 266
3103 19,05 2,54 266
3107 19,05 19,05 266
3133 19,05 25,40 266
4118 25,40 5,10 444
4110 25,40 12,70 444
4 4111 25,40 25,40 444
4125 25,40 50,80 444
5106 38,10 25,40 889
5 5109 50,80 9,65 889
5112 50,80 76,20 889

* Der Antriebswellendurchmesser kann von 9,53 mm (3/8") bis 50 mm (3")
bezogen werden.
** Linearweg pro Schraubendrehung kann von 0,625 mm (0,025") bis zu
einem dreifachen Wellendurchmesser realisiert werden.

Abbildung 2a

3. Wahl des Roh'Lix-Modells
Wahlen Sie ein Roh’Lix-Modell aus Abbildung 2a oder
2b dass der ermittelten Schubkraft aus Schritt 1 ent-
spricht. Entsprechend den Anforderungen aus Schritt 2
wdhlen Sie eine Steigung, die den Anforderungen an
Wellendrehzahl und Lineargeschwindigkeit entsprechen.

4. Prisfen des Wellendurchmessers
Prifen Sie die Antriebswellendrehzahl mit der emp-
fohlenen Antriebswellendrehzahl (Abbildung 3). Die
Antriebswellendrehzahl sollte innerhalb der maximalen
empfohlenen Antriebswellendrehzahl liegen.

Metrische Modelle
Modell- | chendurch- “Sohrauben | Schubkraft
Modell | 110€° ™~ | messer drehung™
(mm) (mm) (N)
1901 8 1,3 67
! 1902 8 25 67
2901 8 25 133
2902 8 15,0 133
2 2903 12 5,0 133
2904 12 15,0 133
2905 12 25,0 133
3901 12 25 266
3902 12 10,0 266
3 3913 16 2,5 266
3914 16 15,0 266
3915 16 25,0 266
4901 25 2,5 444
4 4902 25 5,0 444
4903 25 25,0 444
5901 40 10,0 889
5 5902 50 5,0 889
5903 50 50,0 889

* Der Antriebswellendurchmesser kann von 8 mm bis 50 mm bezogen wer-
den.
** Der Linearweg pro Schraubendrehung kann von 0,625 mm bis zu einem
dreifachen Wellendurchmesser realisiert werden.

Abbildung 2b
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Auswahl eines Roh’Lix® Linearaktuators

Maximale empfohlene Wellenantriebsgeschwindigkeit
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Lange (mm)
Montage der Lager
A B c Roh’Lix GroBen 1-5
Beide Enden gelagert Ein Ende fest, anderes Ende gelagert Beide Enden befestigt %
I o Qg o of oo ?@j 1
— Lange — |— lénge —] |— Ldnge — @
(mm) (mm) (mm) ‘ P———
<~ F (MAX) —~
Abmessungen = = f
” Gewinde- @ @ T B*
GréBe. A | B | C | D E F | G | ponruneH - } A
D |
©
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)  (mm) (mm) +
[~—c—+
1 29 42,2 28,6 14,5 41,3 57,2 19 M3 x 12

Roh’Lix GroBen 1-3

2 38,6 48,5 38,1 19,3 50,8 71,4 25,4 M5 x 20
oD
e

3 51,3 68,3 50,8 25,6 63,5 86,9 31,8 M6 x 25 _>| G |<_
Roh’Lix GroBen 4-5
4 76,2 88,9 76,2 38,1 63,5 90,4 63,5 M6 x 25 /‘H
o A ;
<
5 114,3 118,9 114,3 57,2 69,9 118,9 101,6 M6 x 25 o o —l_
l~1.50 =]
(38.00 MM)

* Abmessung bei SchubkraftNullstellung




PRAZISE. ZUVERLASSIG. ROBUST. VERFUGBAR.

e Spielfreie Drehmoment- e ® Finf Modelle im Drehmoment-
ibertragung > b bereich von 1,4 Nm bis 23 Nm
* Hohe Torsionssteifigkeit : SN Geschwindigkeit stufenlos einstellbar

¢ Nenndrehmomentbereich von 7 e Eingangsgeschwindigkeit bis max.
20 Nm bis 5333 Nm “\\ ///’ 1 2000 U/min’!

¢ Bohrungsdurchmesser von g & > * 4 : 1 Geschwindigkeitsreduzierung
26 mm bis 152 mm . s / * Gleichbleibendes Drehmoment im

e Drehzahlen bis zu 15000 U/min’! h g gesamten Drehzahlbereich

® Hohe Verlagerungsfahigkeit * Wellenanordnung frei wahlbar

® RoHS-konform

ﬂ? § 1’ 0k e Spielfreie Klemmnaben aus * Ausgangsdrehmoment von bis zu
i A Aluminium oder Stahl — 33,9 Nm (300 in-Ibs)
f f 7/ * Einfach- u. doppelkardanische T * Ausgangsdrehzahlverhaltnisse ~ O
1 Versionen : ~ bis 0,25 : 1 der Eingangsdrehzahl
® Hohe Torsionssteifigkeit | » * kompakte Bauweise
* Bohrungsdurchmesser von % e Eingangsdrehzahlen bis
@3 mm bis 2115 mm zu 300 U/min"
* Nenndrehmoment von 0,25 Nm * Einfache Handhabung, Installation
bis 8000 Nm und Bedienung

e RoHS-konform

® Finf Baugréf3en von 28 mm bis ot e Schitzt vor axialer und radialer
250 mm verfigbar 2 Belastung

o Schubkrafte einstellbar von bis * Montagestandard fir SAE A, B, C,
zu 67 N bis 889 N D, E, F — weitere Normen méglich

¢ Geteilte Bauweise gewdhrleistet (Non-SAE)
einfache radiale Montierbarkeit * Doppellippendichtung

¢ Kugellager sind lebensdauer- * lLastaufnehmer kénnen individuell
geschmiert angepasst werden

* Integrierter Uberlastschutz ® Schutz vor Verunreinigung der

Hydraulikflissigkeit

e Drehmomentbereich von * Wellen aus Edelstahl
/‘ 0,3 Nm bis 340 Nm  Ubersetzungsverhaltnis 1 : 1
e Zuverlassiger Uberlastschutz und 2 : 1
¢ Ausgleich von Wellenversatzen * Vollstandig gedichtete Lager
e Aufihrungen fir Wellen- und * Ruhige Laufeigenschaften und
Nabenverbindungen erhaltlich hohe Effizienz
® Versionen mit IP65-Schutzart und
beschichteten Gehausen erhalilich
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