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1 Allgemeines
1.1 Einleitung

Dieses Handbuch beschreibt den Zusammenbau, die Montage, die Wartung sowie den Transport und
Lagerung von Linearfihrungen / Linearmodulen / Greifern.

Das Dokument wendet sich an Elektriker, Monteure, Servicetechniker und Lagerpersonal.

Lesen Sie dieses Handbuch vor dem Umgang mit dem Produkt und halten Sie die allg. Sicherheitshinweise
sowie jene im betreffenden Abschnitt jederzeit ein.

Bewahren Sie diese Betriebsanleitung zugénglich auf und stellen Sie sie dem beauftragten Personal zur
Verfugung.

1.2 Symbolerklarung

c Dreieckige Warnzeichen warnen vor einer Gefahr.

o Mit dem runden Gebotszeichen werden bestimmte Verhaltensweisen vorgeschrieben.

1.3 Qualifiziertes Personal

Alle Arbeiten wie Montage, Inbetriebnahme, Betrieb und Service des Produktes durfen nur durch
qualifiziertes Fachpersonal ausgefuihrt werden.

Das Personal muss flr die entsprechende Téatigkeit die erforderliche Qualifikation haben und mit der
Montage, Inbetriebnahme, Betrieb und Service des Produktes vertraut sein. Dazu missen das Handbuch
und besonders die Sicherheitshinweise sorgféltig gelesen, verstanden und beachtet werden.

1.4 Haftung

NTI AG (als Hersteller von LinMot und MagSpring Produkten) schlief3t fir sich und seine Mitarbeiter jede
Haftung fur Schaden und Aufwénde aus, welche durch eine Falschanwendung der Produkte verursacht
werden. Das gilt auch fur Falschanwendungen, welche durch NTI AG eigene Angaben und Hinweise
beispielsweise im Zuge von Vertriebs-, Support oder Applikationstétigkeiten verursacht werden. Es liegt in
der Verantwortung des Anwenders, die von NTI AG Ubermittelten Angaben und Hinweise auf ihre
sicherheitstechnisch korrekte Anwendbarkeit zu prufen. Darliber hinaus liegt die gesamte Verantwortung fur
die sicherheitstechnisch ordnungsgemafe Produktfunktionalitat ausschliesslich beim Anwender. Ebenso
entfallt jeglicher Garantieanspruch beim Einsatz bzw. in Kombination mit Fremdprodukten wie Statoren,
Laufer, Servo Drives und Kabeln. Mit dem Kauf bestétigen Sie, dass Sie die in der Montageanleitung
aufgeflihrten Warnungen gelesen und verstanden haben.

Im Ubrigen verweisen wir auf unsere Allgemeinen Geschaftsbedingungen.

1.5 Urheberschutz

Dieses Werk ist urheberrechtlich geschitzt.

Alle Rechte, auch die der Ubersetzung, des Nachdrucks und der Vervielfaltigung des Handbuches oder
Teilen daraus, sind vorbehalten. Kein Teil des Werks darf ohne schriftliche Genehmigung von NTI AG in
irgendeiner Form (Fotokopie, Mikrofilm oder einem anderen Verfahren), auch nicht fir Zwecke der
Unterrichtgestaltung, reproduziert oder unter Verwendung elektronischer Systeme verarbeitet, vervielfaltigt
oder verbreitet werden.

LinMot® und MagSpring® sind registrierte Markenzeichen von NTI AG.

Seite 4 /50 GM50 2-Finger Parallelgreifer NTI AG / LinMot



2 Warnhinweise

A

Quetschungen

Laufer bestehen aus Neodym Magneten und haben eine starke Anziehungskraft.

Bei unvorsichtiger Handhabung kénnen Sie sich die Finger oder Haut zwischen zwei
Laufern einklemmen. Das kann zu Quetschungen, Blutergiissen bis zu Knochenbriichen an
den betroffenen Stellen fiihren. Tragen Sie bei der Handhabung von Léufern dicke
Schutzhandschuhe und halten Sie einen Minimalabstand zwischen Laufern ein. Angaben
zum Minimalabstand finden Sie im Abschnitt ,Minimalabstande zum Laufer".

Zur Verminderung des Verletzungsrisikos sollten niemals mehr als ein Laufer ohne
Verpackung von derselben Person gehalten oder transportiert werden.

Herzschrittmacher / Implantierter Defibrillator

Laufer kénnen die Funktion von Herzschrittmachern und implantierten Defibrillatoren
beeinflussen. Fir die Dauer einer zu starken Annaherung an ein Magnetfeld, schalten diese
Geréte in einen Testmodus und funktionieren nicht richtig.

e Als Trager eines dieser Gerate halten Sie zwischen Herzschrittmacher bzw. Defibrillator
und Laufer folgende Minimalabsténde ein:
- Min. 250 mm bei Laufer-@ 27 und 28 mm (PL01-27 / 28 / PL10-28)
- Min. 150 mm bei Laufer-& 19 und 20 mm (PL01-19 / 20)
- Min. 100 mm bei Laufer-@ 12 mm (PL01-12)
e Informieren Sie Tréager solcher Geréte Uber die Einhaltung der Minimalabstande!

Achtung - Geféahrlich hohe Spannung !
Vor dem Arbeiten sicherstellen, dass keine hohen Spannungen anliegen.

Bewegte Maschinenelemente

LinMot Linearmotoren sind hochdynamische Maschinenelemente. Es missen alle
notwendigen Vorkehrungen getroffen werden, um Anndherungen von Personen im Bereich
der bewegten Elemente im Betrieb durch Abdeckungen, Verschalungen, etc.
auszuschliessen.

Automatischer Wiederanlauf

Die Motoren kénnen in gewissen Konfigurationen automatisch anlaufen!
Gegebenenfalls ist ein dementsprechendes Warnsymbol anzubringen und ein Schutz
gegen das Betreten des Gefahrenbereiches oder eine geeignete, sichere elektronische
Abschaltung vorzusehen!

Verletzungsgefahr durch einen Defekt oder Fehler

Fur die Bereiche, in denen ein Defekt oder Fehler erhebliche Sachschaden oder sogar
schwere Korperverletzungen zur Folge haben kdnnen, miissen zusatzliche externe
VorsichtsmaflRnahmen getroffen oder Vorrichtungen eingebaut werden, um einen sicheren
Betrieb auch dann zu gewahrleisten, wenn ein Defekt oder Fehler auftritt (z. B. geeignete,
sichere elektronische Abschaltung, mechanische Verriegelungen, Abschrankungen usw.).

Magnetisches Feld

Die in den Laufern verbauten Magnete erzeugen ein starkes Magnetfeld. Sie kdnnen unter

anderem Fernseher, Laptops, Computer-Festplatten, Kreditkarten und EC-Karten,

Datentrager, mechanische Uhren, Horgerate und Lautsprecher beschadigen.

e Halten Sie Magnete von allen Geraten und Gegenstanden fern, die durch starke
Magnetfelder beschadigt werden kénnen.

e Halten Sie fiir die oben genannten Objekte einen Minimalabstand ein, wie im Abschnitt
»Herzschrittmacher / Implantierter Defibrillator” angegeben.

e FUr nicht anti-magnetische Uhren gilt der doppelte Minimalabstand.

NTI AG / LinMot GM50 2-Finger Parallelgreifer Seite 5/ 50



LinMot®
Entflammbarkeit

Beim mechanischen Bearbeiten von Neodym-Magneten kann sich der Bohrstaub leicht
entziinden.
Das Bearbeiten von Laufern und den darin enthaltenen Magneten ist nicht gestattet.

Verbrennungsgefahr

Im Betrieb kann der Laufer tiber 100 °C warm werden, was bei Beriihrung zu
Verbrennungen fiihren kann. Es missen alle notwendigen Vorkehrungen (z. B.
Abdeckungen, Verschalungen, etc.) getroffen werden, um Beriihrungen von Personen im
Bereich des Laufers im Betrieb auszuschliessen.

Erdung
Alle bertihrbaren Metallteile, die wahrend des Betriebs oder der Wartung unter Spannung
stehen kénnen, miissen mit Schutzerde verbunden werden.

Mechanische Bearbeitung

Neodym-Magnete sind sprode und hitzeempfindlich.

Das mechanische Bearbeiten von Laufern und den darin enthaltenen Magneten ist nicht

gestattet.

¢ Wenn zwei Magnete kollidieren kénnen sie zersplittern. Scharfkantige Splitter kbnnen
meterweit geschleudert werden und Ihre Augen verletzen.

e Durch eine Bearbeitung der Laufer wiilrde Warme entstehen, welche die Magnete
entmagnetisiert.

> P> B P

2S-Statoren

Statoren der Serie 2S entsprechen mechanisch den jeweiligen Standardstatoren und sind
montagetechnisch genau gleich zu behandeln.

Spezielle Eigenheiten sind dem Safety Handbuch (Art.-Nr. 0185-1174) zu entnehmen.

&

Laufer

Laufer bestehen aus einem hochprézisen, dinnwandigen Edelstahlrohr in dem die
Antriebsmagnete untergebracht sind. Die LinMot Laufer sind mit Vorsicht zu behandeln.
Vermeiden Sie den Kontakt zu anderen Laufern oder Eisenteilen, da dadurch die Magnete
und die Lauferoberflache beschadigt werden kann. Greifen Sie die Laufer nicht mit Zangen,
da dadurch ebenfalls die Oberflache beschadigt werden kann. Laufer mit bereits
beschadigter Oberflache (Kratzer, Verformungen, etc.) sollten nicht weiterverwendet
werden (kann zu Beschadigung des Stators fuihren).

©

Wirkung auf Menschen

0 Magnetfelder von Dauermagneten haben nach gegenwartigem Wissensstand keine
messbare positive oder negative Auswirkung auf den Menschen. Eine gesundheitliche
Gefahrdung durch das Magnetfeld eines Dauermagneten ist unwahrscheinlich, kann aber
nicht vollkommen ausgeschlossen werden.
e Vermeiden Sie zu lhrer Sicherheit einen dauernden Kontakt mit den Magneten.
e Bewahren Sie grosse Magnete mindestens einen Meter von Ihrem Korper entfernt auf.

Temperaturbestandigkeit
0 Halten Sie die Laufer vor offener Flamme und Hitze fern.

Bei Temperaturen ab 120°C wird der Laufer entmagnetisiert.
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3 Bestimmungsgemasse Verwendung

3.1 Bezeichnungsschlissel

P M50‘-\23SX80F-XP‘-\5-‘35-18‘-\GT21J-\MSXX‘
\

v

Option Klemmkraftunterstitzung / MagSpring

v

Greifprinzip (hier 2-Finger parallel)

v

Max. Offnungs-/Schliesshubbereich

v

Steckertyp
Motortyp

v

v

Greifer-Typ
3.2 Varianten und ldentifizierung

3.2.1 Identifizierung durch Typenschild

GM50-23Sx80F-XP-K_35-18 MS03
0150-6251
6251.9EA.001 [=]
A1TH143600
1285.9FZ.015 Ul( c €
72V/1.1A
Oberste Zeile Typ Greifer
P/N Artikelnummer Greifer
S/IN Seriennummer Greifer
Code Code nur fir internen Gebrauch
Axis Seriennummer Stator
U/l Spannung/Stromstarke

NTI AG / LinMot GM50 2-Finger Parallelgreifer Seite 7 /50
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3.3 Produktbeschreibung GM50 Greifer

Stecker

Linearmotor

Magnetische Klemmkraftunterstiitzung
(MagSpring)

Greifeinheit

o Greiffinger

Greifbacken (optional)

Greifgut (Beispiel)

Der LinMot Greifer GM50 ist eine hochdynamische Ldsung fir anspruchsvolle Anwendungen. Mit extrem
schnellen Schliess- und Offnungszeiten von unter 20 Millisekunden ermaglicht er effizientes und zuverlassiges
Greifen. Dank frei programmierbarer Bewegungsprofile kann der Greifprozess besonders sanft gestaltet
werden, was das Handling empfindlicher Objekte erleichtert. Der Servomotor des Greifers erlaubt individuelle
Fingerpositionierung und reduzierte Kraftvorsteuerung, wodurch das Greifen spezifisch angepasst werden
kann. Ein besonderes Sicherheitsmerkmal ist die Fahigkeit, die Greifkraft der MagSpring bei Stromausfall
aufrechtzuerhalten, wahrend der Greifer einfach von Hand geoffnet werden kann. Das clevere Design sorgt
fur eine saubere Kabelfiihrung mit direktem Anschluss an Schleppketten, was die Installation erleichtert. In
Parkposition verbraucht der GM50 zudem nur wenig Energie und ist kompatibel mit allen géngigen
Feldbussystemen, was eine nahtlose Integration in bestehende Automatisierungslésungen gewéhrleistet.

3.4 Betriebsbedingungen
e Die maximale Sensortemperatur liegt bei 90 °C.

e Die maximale Aufstellhthe betragt 4.000 m . M. Ab 1.000 m ist bei Luftkiihlung ein
Herabsetzung von 1 °C pro 100 m zu bericksichtigen.

o e Die Grenze der Umgebungstemperatur liegt bei -10 °C...80 °C.
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4 Montagehinweise

Bevor eine der folgenden Massnahmen durchgefiihrt wird, missen alle notwendigen
Vorkehrungen getroffen werden, um den Betrieb des Gerats zu verhindern. Vor der Montage
des Greifers st sicherzustellen, dass das Gerat spannungsfrei ist und die
Sicherheitsmassnahmen aus Kapitel 2. eingehalten werden.

Der Greifer GM50 wird frontal oder seitlich auf dem LinMot Montageadapter oder der kundenspezifischen
Vorrichtung befestigt. Die beiden frontalen M5 Bohrungen und die beiden Stiftiécher verlaufen komplett durch
die Greifeinheit des GM50 und kénnen somit von beiden Seiten des Greifers zur Befestigung genutzt werden.
Die detaillierten Montageabmessungen befinden sich im Kapitel 11. Die entsprechenden CAD-Files stehen im
LinMot eKatalog shop.linmot.com zur Verfigung.

o Das Etikett auf der Befestigungsseite muss vor der Montage entfernt werden.
e Da die Stiftlocher durchgehend sind, miissen die Stifte zusatzlich mit z.B. Loctite gegen
Herausrutschen gesichert werden.

GM50-23

©

Q \
O \ 2x) D4 HT
T 2

; . (2X)D4 HT
, T (2x) M5 \_ (2x) M5

/:/;//

Y
- 18.6
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4.1 Einbaurichtung und MagSpring

4.1.1 Einbaurichtung allgemein

dass sich die Einbaulage auf die Greifkraft auswirkt. Die maximale Greifkraft wird bei
vertikaler Einbaulage nach unten erreicht. Zeigt der Greifer nach oben, wirkt die Schwerkraft
auf den Laufer und damit gegen die Greifkraft, was sich entsprechend auf die Greifkraft

auswirkt.

o Der Greifer GM50 kann in verschiedenen Richtungen montiert werden. Bitte beachten Sie,

) e
O O

T—

Beispiel 1: vertikale Montage «Greifer unten». Greifen, Ablegen, Montieren, Stapeln, Ausrichten sowie

Zentrieren von Produkten.
I
[ M

Beispiel 2: vertikale Montage «Greifer oben». Greifen, Platzieren, Montieren, Vereinzeln, Spreizen,
Ausrichten sowie Zentrieren von Produkten.

NTI AG / LinMot GM50 2-Finger Parallelgreifer Seite 11/ 50
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Beispiel 3: horizontale Montage «Greifer seitlich». Greifen, Vereinzeln, Spreizen, Ausrichten sowie
Zentrieren von Produkten.

Seite 12 /50 GM50 2-Finger Parallelgreifer NTI AG / LinMot
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4.1.2 Einbaurichtung mit Option MagSpring

Die Option MagSpring ist eine im Greifer integrierte passive Klemmkraftunterstiitzung auf Basis einer
magnetischen Feder. Die MagSpring wirkt als zusatzliche Klemmkraft beim Greifen von aussen und bietet als
besonderes Sicherheitsmerkmal die Méglichkeit, bei Stromausfall die Klemmkraft der MagSpring aufrecht zu
erhalten, wahrend der Greifer einfach von Hand getffnet werden kann.

Wirkung, wenn der Greifer nach unten gerichtet montiert wird. Wird der Greifer nach oben

Die Einbaurichtung beeinflusst die Wirkung der MagSpring. Die MagSpring hat ihre volle
0 gerichtet montiert, wird die Wirkung der MagSpring durch die Schwerkraft reduziert.

4.1.3 Kraftwirkung der MagSpring

Offnungsrichtung. In diesem Bereich befindet
sich die Ruhestellungsposition des Greifers
(weitere Informationen zur Ruhestellung im
Kapitel 7.2.4).

‘ Im Bereich 1. wirkt die MagSpring leicht in

Im Bereich 2. wirkt die MagSpring mit
zunehmender Kraft in Schliessrichtung.

0 Die Option MagSpring wird nur
empfohlen, wenn das Werksttick von
aussen gegriffen wird. Da die
Klemmkraftunterstiitzung in
Schliessrichtung wirkt, ist die Option
F MagSpring je nach Anwendung nicht
e geeignet, wenn das Werkstlick von

innen gegriffen wird.
12

|
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4.2 Seitliche Montage des Greifers
4.2.1 Befestigung des Montageadapters

AL e

Der Montageadapter zur seitlichen Befestigung des Greifers GM50 wird mit den im Set enthaltenen
Schrauben und Stiften an der Endplatte des Linearmoduls befestigt.
o Bitte beachten Sie, dass das maximale Drehmoment immer eingehalten werden muss.

NTI AG / LinMot
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4.2.2 Befestigung des Greifers an der linken Seite des Moduls

Der Greifer GM50 wird mit den im Set enthaltenen Schrauben und Stiften an der linken Seite des
Montageadapters befestigt.

0 Bitte beachten Sie, dass das maximale Drehmoment immer eingehalten werden muss.
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4.2.3 Befestigung des Greifers an der rechten Seite des Moduls

(

((((((((((((((((((((((((((((((@
(

N

-

Der Greifer GM50 wird mit den im Set enthaltenen Schrauben und Stiften an der rechten Seite des
Montageadapters befestigt.

0 Bitte beachten Sie, dass das maximale Drehmoment immer eingehalten werden muss.
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4.3 Frontale Montage des Greifers

4.3.1 Befestigung des Montageadapters

Der Montageadapter zur frontalen Befestigung des Greifers GM50 wird mit den im Set enthaltenen
Schrauben und Stiften an der Endplatte des Linearmoduls befestigt.

o Bitte beachten Sie, dass das maximale Drehmoment immer eingehalten werden muss.

NTI AG / LinMot GM50 2-Finger Parallelgreifer Seite 17 / 50



I [T Y

4.3.2 Befestigung des Greifers

iy

Der Greifer GM50 wird mit den im Set enthaltenen Schrauben und Stiften an der Frontseite des
Montageadapters befestigt.

o Bitte beachten Sie, dass das maximale Drehmoment immer eingehalten werden muss.
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5 Elektrischer Anschluss

5.1 Motorkabel

5.1.1 Technische Daten

Kabelbezeichnung

Max. Kabellange
Kabeldurchmesser

Min. Biegeradius statisch

Min. Biegeradius bewegt

Zulassung

Material Aderisolation
Material Kabelmantel
Olbestandigkeit

Chem. Bestandigkeit gegen:

Sauren, Laugen, Losemittel,
Hydraulikflissigkeit

Brennbarkeit

o Beliebige Kabellangen sind auf Anfrage verfugbar.

Motorstecker nur anschliessen oder abziehen, wenn am Servo Drive keine Spannung anliegt.
Fur die Verkabelung des Motors dirfen nur Originalkabel von LinMot verwendet werden.
Auch konfektionierte Kabel dirfen nur aus dem original LinMot Zubehor hergestellt werden
und mussen vor der Inbetriebnahme sorgfaltig geprift werden.
Falsche Motorverdrahtung kann den Motor und/oder den Servo Drive beschadigen!

Schleppkettenkabel Roboterkabel
KS03-09 KS05-09 KS05-04/05 KR03-09
6 m* 6 m* Auf Anfrage 6 m*

6.7 mm (0.26 in)

7.6 mm (0.30 in)

9.5 mm (0.38 in)

7.4 mm (0.29 in)

25 mm (0.98 in)

25 mm (0.98 in)

30 mm (1.18in)

30 mm (1.18 in)

60 mm (2.36 in)

50 mm (1.97 in) 55 mm (2.17 in) 60 mm (2.36 in) Max. Torsion:
+180° pro 0.5 m**
UL / CSA 300V UL / CSA 300V UL / CSA 300V UL / CSA 300V
E172204 E172204 E172204 E172204
TPE-E TPE-E TPE-E TPE-U
PUR

Sehr gut nach DIN VDE 0282 Teil 10 + HD 22.10

Gut

Flammwidrig

* Max. Lange: 6 m. Langere Kabellangen kénnen Einbussen in der Positioniergenauigkeit, im Betriebsverhalten und in
der Storempfindlichkeit der Motoren zur Folge haben.
** +270° / 0.5 m fur Initialisierung zugelassen.
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5.2 Montage des Motorkabels

D

Um Beschadigungen des Kabels durch auftretende Schwingungen zu vermeiden, darf der
Kabelabgang am Motor nicht wechselbelastet werden. Bei der Montage des Greifers ist
darauf zu achten, dass das Kabel so befestigt wird, dass ein Mindestbiegeradius (siehe
Kapitel 5.1.1 «technische Daten des Motorkabels») nicht unterschritten wird. Ausserdem darf
sich das Kabel am Motorabgang nicht bewegen.

5.2.1 GM50-23

Position = Beschreibung

1 M2.5x 12

2 Abdeckung

3 M2.5x 6

4 Kabelschirm und Zugentlastung
5 Kabel mit Steckverbindung

5.2.2 GM50-37

Position Beschreibung

1 M2.5 x 12
2 Abdeckung
3 M2.5 x 10
4 Kabelschirm und Zugentlastung
5 Kabel mit Steckverbindung
Seite 20/ 50 GM50 2-Finger Parallelgreifer NTI AG / LinMot
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5.3 Steckerbelegung Motorstecker

Steckertyp K-Stecker N-Stecker
Greifertyp GM50-23 GM50-37
PIN Wire PIN Wire
Phasel+ 1 rot 4 rot
Phasel- 4 rosa 3 rosa
Phase2+ 2 blau 2 blau
Phase2- 5 grau 1 grau
+5V 9 weiss A weiss
GROUND* 8 braun B innerer Schirm
Sensor Sin. 6 gelb C gelb
Sensor Cos. 7 grun D grun
Temperatursensor 10 schwarz E schwarz
SCHIRM* des
Stators und Gehause Schirm Gehause ausserer Schirm
Statorkabels
Stecker
MCO1-K/f
% MCO1-N/f % 4
11
] :H A
=| 0
5 E
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6 Berechnung der Lastmomente

©
o o
o o]
& | ®
N

Fv Mp Mr

[o)e]
[o)e]
[O)e]
[o)e]

L: Abstand zum Punkt, an dem die Last angebracht wird (mm).

Modell Zulassige vertikale Last Maximal zulassiges Moment
Nickmoment Giermoment Rollmoment
My (Nm) Mr (Nm)
GM50-23 147 1.32 1.32 2.65
GM50-37 343 3.0 3.0 6.0

Die Last- und Momentenwerte in der Tabelle sind statische Werte.

Berechnung der zulassigen externen Kraft Berechnungsbeispiel

(bei auftretender Momentlast)

M (maximal zulissiges Moment) (N - m) Bei einer statischen Last von = 10 N, die ein Nickmoment auf den
Lx 1073 Punkt L = 30 mm von der GM50-23-Fiihrung aus ausiibt.

*

Zulissige Last F (N) =

1.32
Zuléssige Last F (N) = -————=44.0 (N)
(*Einheitenumrechnungskonstante) 30x10

Lastf = 10 (N) < 44.0 (N)

Es kann daher verwendet werden.
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7 Inbetriebnahme

7.1 Allgemeine Hinweise

funktioniert. Die Abbildungen zeigen die wichtigsten Punkte auf einen Blick. So stellen Sie

Bitte beachten Sie die folgenden Hinweise, damit Ihr LinMot Greifer GM50 optimal und sicher
0 sicher, dass |hr Greifer einwandfrei arbeitet.

Beachten mit und ohne MagSpring

AL
e

X NEIN Vv
Nicht zu lange zu kraftig driicken Nur kurz kraftig driicken
<44 > <4< 44
X NEIN Vv
Nicht zu schnell gegen den In Richtung des mechanischen
mechanischen Anschlag fahren Anschlags Abstand halten

Beachten nur mit MagSpring

Al [l [
3

X NEIN JA
Greiffinger nicht zu lange Greiffinger wie in der Anleitung
in der Mitte positionieren beschrieben positionieren

Bei der Option MagSpring besteht ein Krafteinfluss Uber den Hubbereich in
Schliessrichtung. Die Parkposition muss so gewahlt werden, dass der Krafteinfluss der
MagSpring gering ist, damit der Greifer nicht heiss wird. Geeignete Park- und
Greifpositionen sind den entsprechenden Diagrammen des Datenblattes zu entnehmen.
Die maximale Greifkraft darf nur kurzzeitig aufgebracht werden. Nach erfolgreichem
Greifen ist die Kraft auf die Nennkraft zu reduzieren oder das Teil ganz loszulassen.

Beim Anfahren der mechanischen Anschlage sowie beim Positionieren und Parken der
Greifbacken ist ein Abstand von 0,2 mm zu den mechanischen Anschlagen einzuhalten.

NTI AG / LinMot
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7.2 Motorparameter einstellen

Software und das dazugehdrige detaillierte  Benutzerhandbuch kann unter

o Zur Konfiguration des Greifers verwenden sie die LinMot-Talk Software ab Version 6.13. Die
https://linmot.com/de/download/linmot-talk-drive-konfiguration/ heruntergeladen werden.

7.3 Plug-and-Play Funktion

LinMot Greifer sind Plug-and-Play-fahig. Das bedeutet, dass sie sich eigenstandig beim Drive anmelden. Die
modul- und motorspezifischen Parameter werden dabei automatisch im Drive abgelegt und der Motor ist
betriebsfahig.

Falls die Motordatei nicht automatisch im Installationsverzeichnis der Software gefunden wird, kann die Datei
Uber die LinMot-Talk Software, wie nachfolgend abgebildet, nachgeladen werden.

Datei Suche Drive Services Einstellungen Fenster Tools Handbicher Hilfe

| | | ) | ~ | = Objektinspektor F | | [ORE]
@ Project Home Page |
Update Funktionen Mach Updates suchen
Default LinMot-Talk Einstellungen Bei Programmstart nach Software-Updates suchen
[ber LinMot-Talk 6.9 2} Meuigkeiten herunterladen und anzeigen
Bei Programmstart nach Neuigkeiten suchen
Mach neuen Motordateien suchen I}
Altere Versionen herunterladen
Portable App erstellen

7.3.1 Applikationsspezifische Parameter

Applikationsspezifische Parameter, wie z.B. die Kabellange, Lastmasse, PID-Regeleinstellungen usw. kénnen
vom Benutzer per Motor Wizard eingetragen werden. Hierzu muss das Symbol Motor Wizard in der Taskleiste
der LinMot-Talk Software angeklickt werden.

Der Motor Wizard fuhrt den Anwender nun schrittweise durch das Meni. Die Anwendungsparameter sollten
mdglichst genau eingegeben werden, um die bestmégliche Motoransteuerung zu gewahrleisten.

7.3.2 Referenzieren des Greifers

Der verbaute Linearmotor besitzt ein Positionserfassungssystem, welches referenziert werden muss. Dazu
stehen dem Benutzer diverse Modi zur Verflgung. Je nach selektiertem Modus sucht der Linearmotor
beispielsweise einen mechanischen Anschlag im gedffneten oder geschlossenen Zustand.

Der Greifer muss einmal referenziert werden, z.B. durch einen mechanischen Anschlag, damit er seine
Position kennt. Danach kann das Homing abgeschaltet werden, da die Referenzierung erhalten bleibt.
Hinweis: Wird der Laufer demontiert, geht die Referenzierung verloren und muss danach erneut referenziert
werden.

7.3.3 Strom-/ Kraftbegrenzung des Greifers

Die Ansteuerung erfolgt standardmassig mittels Positionsvorgabe. Falls der Antrieb auf einen mechanischen
Anschlag trifft oder sich etwas in den Weg stellt, wird die/der maximale Kraft/Strom vom Antrieb gesetzt, um
die Position zu halten oder der Zielposition zu folgen. Die hohe Stromaufnahme Uber eine langere Zeitdauer
fiihrt zu einer Erwéarmung oder Uberhitzung des Antriebs. Aus diesem Grund sollte die Stromaufnahme in
gewissen Fallen begrenzt werden:

- Positionieren auf Festanschlag
- Greifen von harten Produkten
- Greifen von sensiblen Produkten

Ansteuerungsbeispiel fir ein sanftes Greifen

Vor dem Greifen befinden sich die Greiffinger in der Parkposition (Ruhestellung), in der der Greifer gedffnet
ist und nicht unter dem Krafteinfluss der MagSpring steht. Ohne Option MagSpring kann jede Position als
Parkposition angesehen werden. Zum Greifen werden die Greiffinger mit den gewinschten
Bewegungsparametern und dem eingestellten Stromlimit in die Greifposition gefahren. Anschliessend driicken
die Greiffinger mit dem eingestellten Stromlimit auf das gegriffene Objekt. Die auf die Greiffinger wirkende
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Kraft ist dem Kraft/Position-Diagramm zu entnehmen. Das Losen des Greifers erfolgt durch erneutes Anfahren
der Parkposition aus der aktuellen Greifposition.

Strombegrenzung in LinMot-Talk

Funktion Parameter UPID

Bi-direktionales Stromlimit Maximal Current 13A6h
Positives Stromlimit Maximal Current Positive 13FCh
Negatives Stromlimit Maximal Current Negative 13FDh

7.3.4 Ruhestellung des Greifers mit Option MagSpring

werden. In der Mittelstellung wirkt eine permanente Kraft der MagSpring, wodurch der Greifer
sehr heiss werden kann. In den Stellungen ganz aussen und ganz innen wirkt keine Kraft und
der Motor kann abkuhlen.

o Die Position des Greifers in Ruhestellung muss ganz innen oder ganz aussen gewahlt
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8 Kenngrossen

8.1 Motorposition/Greiffingerposition Verhéltnis

Die lineare Motorbewegung wird tiber einen Hebelmechanismus in die Greiferbewegung umgesetzt. Das
Ubersetzungsverhdltnis der Motorposition zur Greiferposition ist fur jeden Greifer hinterlegt und kann aus
den entsprechenden Parametern ausgelesen werden.

Beispiel:

Um die Greiffinger des GM50-23 um 10 mm zu 6ffnen, muss der Motor um 10 mm / 2,1242 = 4,7077 mm
verfahren werden.

Bl LinMot-Talk 6.13 N S “
File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

Mt oEES W& S| ommxensmdeUs) 53 (D Ee R K VEHIBOASEE O 220

Project £ 2.12420010566711
@ﬂ C1250 M1 #C 05 000 offine (USER] y VXE ‘
S Contral Panel Namg Walue Raw Data Value..  UPID Type Scale Offset Min
v [E] Parsmeters Position Scale 212420010566,  4007F2ESh 1133h Floatl|EEE?54 1 ] 0
> E] 05 Force Scale 1 3FE00000h 1198h FloatlEEE?R4 1 il 0

~ =] Motion Contral S

» =] Drive Configuration
~ =] Motor Configuration

-3 Motar Type

-3 Motar Type Selection
~E] #zis Functionality

> E] Modula Configuration
~{E] Moatar Definitions

» [E] Pasition Feedback

> [E] Commutation

> E] Monitaring

E] Mator |dentification
~ [E] Mator Communication
: Communication Tppe

> -E] State Machine Setup
> -E] Motion Interface
» -E] Pasition Cantroller

i--E] Curment Contraller
» =] Emors & Wamings
» =] Protected Technology Functions

» =] EtheMet/IP

> =] Easy Steps

el Wariables

& Dsciloscopes
% Messages
il Errors Infarmation window
BB Curves
mlnfu Motor wizard

»
»

Cormmand Table Mo motor iz defined, use the Motofwizard to define a motor, or connect & PrP m..

Parameters Path:\\Motion Control SW\Motor Configuration\Axis Functionality\Positiol
Funktion Parameter UPID
Ubersetzungsverhaltnis Position Scale 1199h
Motorposition zu Greiferposition
Ubersetzungsverhaltnis Force Scale 119Ah
Motorkraft zu Greiferkraft

Faktor 1 bedeutet Ubersetzung 1:1 oder der Faktor wird nicht verwendet. Fiir die Kraftiibersetzung bei der
Option MagSpring siehe die Diagramme zum Kraft-Position-Verhaltnis im Datenblatt.

Art-Nr. Artikel Position Scale ' Force Scale
0150-6418 | GM50-23Sx80F-XP-K_35-18 2.12420010566711 1
0150-6251 | GM50-23Sx80F-XP-K_35-18_MS03 2.12420010566711 1
0150-6632 | GM50-23Sx160H-XP-K_35-18 2.12420010566711 1
0150-6631 | GM50-23Sx160H-XP-K_35-18_MS03 2.12420010566711 1
0150-6596 | GM50-37Sx60-XP-N_48-22 1.71875 1
0150-6255 | GM50-37Sx60-XP-N_48-22_MS03 1.71875 1
0150-6656 | GM50-37Sx120F-XP-N_48-22 1.71875 1
0150-6657 | GM50-37Sx120F-XP-N_48-22_MS03 1.71875 1
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9 Zubehor
9.1 Motorkabel GM50-23

Y SteckerMC01-Y/m Option 1

Roboterkabel KRO3 oder
Stecker MCO1-K/f
Schleppkettenkabel KS03 K stecker /

[ ] %

/%‘ ; ® oo

(olle]

Ristecker  Roboterkabel KR03 oder
MCO01-R/m Schleppkettenkabel KS03 Greifer GM50-23

Standardkabel K05

€1200 F1150 ' -0 2k %
R stecker K stecker MCO1-K/f
MCO1-R/f
Option 2
Option 1: Motorkabel fiir das direkte Verbinden
Artikel Beschreibung ~Art-Nr.
KS03-Y-Fe/K-2 Schleppkettenkabel Y-Fe/K, 2 m 0150-2446
KS03-Y-Fe/K-4 Schleppkettenkabel Y-Fe/K, 4 m 0150-2447
KS03-Y-Fe/K-6 Schleppkettenkabel Y-Fe/K, 6 m 0150-2448
KS03-Y-Fe/K- Schleppkettenkabel Y-Fe/K, Lange auf Mass (max. 6 m) | 0150-3516
KRO3-Y-Fe/K- Roboterkabel Y-Fe/K, Lange auf Mass (max. 6 m) 0150-3718

Option 2: Motorkabel fur indirektes Verbinden mit Verlangerungskabel

Artikel Beschreibung ~Art-Nr.

KO05-Y/R-2 Motorkabel Y/R, 2 m 0150-2421
K05-Y/R-4 Motorkabel Y/R, 4 m 0150-2422
KO05-Y/R-6 Motorkabel Y/R, 6 m 0150-2423
KO05-Y/R-8 Motorkabel Y/R, 8 m 0150-2424
K05-Y/R- Motorkabel Y/R, Lange auf Mass 0150-3501
KS03-R/K-1 Schleppkettenkabel R/K, 1 m 0150-2185
KS03-R/K-2 Schleppkettenkabel R/K, 2 m 0150-2186
KS03-R/K-4 Schleppkettenkabel R/K, 4 m 0150-6789
KS03-R/K-6 Schleppkettenkabel R/K, 6 m 0150-6790
KS03-R/K- Schleppkettenkabel R/K, L&nge auf Mass 0150-3530
KRO3-Y-Fe/K- Roboterkabel R/K, Lange auf Mass 0150-3754
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https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-y-fe-k-2.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-y-fe-k-4.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-y-fe-k-6.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/spezialkabel-ks03-y-fe-k-.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/roboterkabel-mit-k-stecker/spezialkabel-kr03-y-fe-k-.htm
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-2&page=productDetails&productNo=0150-2421&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-4&page=productDetails&productNo=0150-2422&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-6&page=productDetails&productNo=0150-2423&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-8&page=productDetails&productNo=0150-2424&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?Spezialkabel%20K05-Y-Fe-R-&page=productDetails&productNo=0150-3501&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-r-k-1.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-r-k-2.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-r-k-2.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-r-k-2.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/spezialkabel-ks03-r-k-.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/roboterkabel-mit-k-stecker/spezialkabel-kr03-r-k-.htm
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9.2 Motorkabel GM50-37

Y Stecker MCO1-Y/m

Option 1

Roboterkabel KRO5 oder N stecker Mco1-n/f

Schleppkettenkabel KS05 @
[ |
P N

0@. ® 80 o
Roboterkabel KROS5 od o
R stecker S:hl::,:k:tteenkabelo ol - <t
PE———— Standardkabel K05 MEDLIRIm Greifer GM50-37
=0 RS G —
R stecker
MCOL-R/f N stecker Mco1-n/f
Option 2
Option 1: Motorkabel fur das direkte Verbinden
Artikel Beschreibung ~Art-Nr.
KS05-Y/N-2 Schleppkettenkabel Y/N, 2 m 0150-2119
KS05-Y/N-4 Schleppkettenkabel Y/N, 4 m 0150-2459
KS05-Y/N-6 Schleppkettenkabel Y/N, 6 m 0150-2120
KS05-Y/N-8 Schleppkettenkabel Y/N, 8 m 0150-2121
KS05-Y-Fe/N- Schleppkettenkabel Y/N, Lange auf Mass 0150-2122
KRO5-Y-Fe/N- Roboterkabel Y/N, Lange auf Mass 0150-2132
Option 2: Motorkabel fur indirektes Verbinden mit Verlangerungskabel

Artikel Beschreibung ~Art-Nr.
KO05-Y/R-2 Motorkabel Y/R, 2 m 0150-2421
K05-Y/R-4 Motorkabel Y/R, 4 m 0150-2422
KO05-Y/R-6 Motorkabel Y/R, 6 m 0150-2423
KO05-Y/R-8 Motorkabel Y/R, 8 m 0150-2424
K05-Y-Fe/R- Motorkabel Y/R, Lange auf Mass 0150-3501
KS05-09-R/N-1.5 Schleppkettenkabel R/N, 1,5 m 0150-3880
KS05-09-R/N-2 Schleppkettenkabel R/N, 2 m 0150-3881
KS05-09-R/N-3 Schleppkettenkabel R/N, 3 m 0150-3882
KS05-09-R/N-4 Schleppkettenkabel R/N, 4 m 0150-6793
KS05-09-R/N-6 Schleppkettenkabel R/N, 6 m 0150-6794
KS05-09-R/N- Schleppkettenkabel R/N, Lange auf Mass 0150-3889
KRO05-R/N- Roboterkabel R/N, Lange auf Mass 0150-3757
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https://shop.linmot.com/index.php?K05-W-R-2&page=productDetails&productNo=0150-2119&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-r-stecker/standardkabel-mit-r-stecker/k05-w-r-3.htm
https://shop.linmot.com/index.php?K05-W-R-4&page=productDetails&productNo=0150-2120&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-W-R-6&page=productDetails&productNo=0150-2121&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-W-R-8&page=productDetails&productNo=0150-2122&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-r-stecker/standardkabel-mit-r-stecker/k05-w-r-10.htm
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-2&page=productDetails&productNo=0150-2421&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-4&page=productDetails&productNo=0150-2422&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-6&page=productDetails&productNo=0150-2423&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?K05-Y-R-8&page=productDetails&productNo=0150-2424&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/index.php?Spezialkabel%20K05-Y-Fe-R-&page=productDetails&productNo=0150-3501&pageType=&source=search&language=D
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-n-stecker/schleppkettkabel-mit-n-stecker/ks05-09-r-n-1.5.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-n-stecker/schleppkettkabel-mit-n-stecker/ks05-09-r-n-2.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-n-stecker/schleppkettkabel-mit-n-stecker/ks05-09-r-n-3.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-r-k-2.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-k-stecker/schleppkettkabel-mit-k-stecker/ks03-r-k-2.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-n-stecker/schleppkettkabel-mit-n-stecker/spezialkabel-ks05-09-r-n-.htm
https://shop.linmot.com/D/search/motorkabel/motorkabel-f%c3%bcr-p0x-&-pr0x/motorkabel-mit-n-stecker/roboterkabel-mit-n-stecker/spezialkabel-kr05-r-n-.htm
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9.3 Schleppketten Kit GM50-23

Die Befestigungsmuttern zwischen der Schleppkette und der Geh&useabdeckung des
o Greifers miissen zuséatzlich gesichert werden (z.B. mit Loctite). Ohne zusatzliche Sicherung
kénnen sich die Muttern [6sen und in den Motor fallen.

Artikel Beschreibung
GM50-23-TC-16x12.5 | Schleppketten Kit fir GM50-23 Greifer 0150-6438

9.3.1 Abmessungen

(Lx)p k.5 36.5

. 'Q 16 12
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9.3.2 Ubersicht Schleppketten Kit

Pos. Artikel

Steckerabdeckung mit Schleppkettenadapter

Schleppkette

Schleppkettenplatte

Schleppkettenplatte fir DM03-23

Zylinderschraube mit Innensechskant ohne Schaft M4x10 / 1SO 4762
Linsenschraube mit Innensechskant ohne Schaft M3x8 / 1ISO 14583
Linsenschraube mit Innensechskant ohne Schaft M2,5x16 / 1ISO 14583
Senkschraube mit Innensechskant ohne Schaft M3x6 / 1ISO 14581
Sechskantmutter M3 / ISO 4032

Scheibe ohne Fase / 1ISO 7089

Ol | N|O|O||W[IN|F

=
o
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9.4 Schleppketten Kit GM50-37

Die Befestigungsmuttern zwischen der Schleppkette und der Geh&useabdeckung des
o Greifers miissen zuséatzlich gesichert werden (z.B. mit Loctite). Ohne zusatzliche Sicherung
kénnen sich die Muttern [6sen und in den Motor fallen.

Artikel Beschreibung
GM50-37-TC-21x12.5 | Schleppketten Kit fir GM50-37 Greifer 0150-6586

9.4.1 Abmessungen

|
1
!
J
M1
I
\&K
£,
&1
<3

16
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9.4.2 Ubersicht Schleppketten Kit

Pos. Artikel

Steckerabdeckung mit Schleppkettenadapter

Schleppkette

Schleppkette Winkelplatte

Zylinderschraube mit Innensechskant ohne Schaft M4x10 / ISO 4762
Linsenschraube mit Innensechskant ohne Schaft M3x8 / ISO 14583
Senkschraube mit Innensechskant ochne Schaft M3x6 / ISO 14581
Sechskantmutter M3 / ISO 4032

Scheibe ohne Fase / 1ISO 7089

(N[ |W|IN|PF
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Montageanleitung Elektrische Greifer LinMOt®

9.5 Montageadapter GM50-23

9.5.1 Adapter fur seitliche Befestigung
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9.5.2 Adapter fur frontale Befestigung
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LinMot®

Montageanleitung Elektrische Greifer

9.6 Montageadapter GM50-37

9.6.1 Adapter fur seitliche Befestigung

92

Ur alle bohrungen.
Oberfldche:

Eloxieren, farblos 15-20pm

A-A
412

5.4

4

ESTETREE TR RS T ETIKETT [ X-P0S.] Y-POS. GROSSE

W z 2 B1 10 32

+03 -03 a7 = = B2 10 72 +0.012

. . 5HT 0 7

. 0.2 02 T3 m = B3 42 32 |9 v
VA e Al 10 86 @ 6.6 DURCH ALLES B4 42 2

AS 42 6 LI@ Ny bb
A6 42 86
AT 46 6
A8 46 86 [A]

A ©
| — < £y
! 154 ||
_ 7 \

" [@ @, 2 x 5.5 X 8.5 DURCH ALLES @ @
_ LJ10g54 —C]
_ A2 Ak A6 A8
s B26D
@@ P
D
2x @ & HT %" DURCH ALLES Hl
N -] -
| (e ol o
L_ ol
1 2x @ 5H7 " DURCH ALLES =
| 2 - L = PB3 B1ED
/\.MMJ_ Y
| = i
—~
" = &b,
| 6 g
- 14
A

Seite 35/ 50

GM50 2-Finger Parallelgreifer

NTI AG / LinMot



DE

LinMot®

Montageanleitung Elektrische Greifer

9.6.2 Adapter fur frontale Befestigung
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10 Wartung
10.1 Wartungszyklen des Greifers

Die Gleitlager des GM50 Greifers werden werkseitig mit einer Initialschmierung versehen. Die Schmier- bzw.
Inspektionsintervalle richten sich vor allem nach der mittleren Fahrgeschwindigkeit, der Betriebstemperatur
und den allgemeinen Umgebungsbedingungen. Die nachfolgende Tabelle mit den Inspektionsintervallen geht
von normalen industriellen, mitteleuropéischen Bedingungen (5-Tage-Woche mit 8 Stunden Betriebszeit pro
Tag) und dem Einsatz des empfohlenen Lagerfetts LUO4 aus.

Greifermodul mit Gleitlager

Geschwindigkeit [v] Inspektionsintervall [Zyklen]
v<1lm/s 14.3 Mio.

Grundsatzlich muss der Inspektionszyklus der Antriebseinheit verkiirzt werden, wenn starke Belastungen oder
abweichende Bedingungen vorliegen. Diese sind z.B.:

Dauerhafte Verschmutzung

Direkte Sonneneinstrahlung

Niedrige Luftfeuchtigkeit

Betrieb im Freien

Erhohte Betriebstemperatur

Starke Erschitterungen oder Vibrationen

Es wird empfohlen, folgende geschulte Firmen mit der Inspektion, Montage und Demontage
o der Greifer zu beauftragen:

e LinMot

e Von LinMot qualifizierte Firmen

Eine kundenseitige Durchfihrung der Montage, Demontage sowie Inspektion ist jedoch
zulassig (siehe Kapitel 10.2 bis 10.4). Bitte beachten Sie, dass eine unsachgemasse
Inspektion, Montage oder Demontage zu vorzeitiger Abnutzung der Verschleissteile und/oder
zu Beschadigung des Greifmoduls und/oder dessen Komponenten sowie zum Erléschen der
Garantie fuhren kann.

10.2 Inspektion

Um einen mdglichst problemlosen Betrieb sicherzustellen, empfiehlt sich eine préventive
0 Inspektion alle 6000 Betriebsstunden oder nach jeweils einem Jahr.

Bei der Inspektion der Antriebe sind folgende Punkte zu Uberprifen:

a) Sichtkontrolle aller Verschleissteile (ggf. austauschen)
b) Praventiver Ersatz von Dichtungen und Abstreifern

c) Reinigung mechanisch bewegter Teile

d) Gdf. Ersatz und Wartung von Gleitlager
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10.3 Problemlésung

Bei der Problemlésung sind die folgenden Punkte zu tberprifen:

Problem

Haben die Greiffinger zu viel oder zu wenig Spiel? Ja -> Die abgebildeten Schraubverbindungen
prufen.

Wurde der Laufer des Linearmotors Nein -> Motor von der Greifeinheit |6sen und den
nachgeschmiert? Laufer reinigen sowie schmieren.

Lasst sich die Greifeinheit leichtgdngig bewegen? Nein -> Greifeinheit vom Motor demontieren, prifen
und sanft ausrichten.

Greifers missen zuséatzlich gesichert werden (z.B. mit Loctite). Ohne zusatzliche Sicherung

Die Befestigungsmuttern zwischen der Schleppkette und der Gehauseabdeckung des
o konnen sich die Muttern l6sen und in den Motor fallen.
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10.4 Reinigung und Schmierung

10.4.1 Reinigung und Schmierung des Linearmotors

1. Den Laufer vorsichtig aus dem Stator ziehen. Achtung: Grosse magnetische Anziehungskrafte (beachte
Warnhinweis auf S. 5). Gegebenenfalls sind naheliegende Eisenkonstruktionen mit nicht magnetischem
Material (z. B. Holz) abzudecken.

2. Laufer und Stator mit einem weichen Wegwerfpapier, idealerweise unter Zuhilfenahme von LUO6
Reinigungsspray (alternativ Brennsprit oder Alkohol) reinigen.

3. Den Laufer vorsichtig in den Stator schieben und mehrmals bewegen.

4. Kontrollieren Sie die Reibung tber den gesamten Hub und entfernen Sie beim Bewegen des Laufers
Uberschissiges Fett und Schmutz.

Betriebstemperaturen zu einer Verharzung des Fettes fiihren. Entfernen Sie Uiberschissiges

Achtung! Uberfettung vermeiden! Eine Uberfettung kann insbesondere bei héheren
Fett, wahrend Sie den Laufer bewegen.

10.4.2 Reinigung und Schmierung der Greifeinheit

Die Schmierung der Greifeinheit ist optional, kann aber die Empfindlichkeit des Greifers positiv beeinflussen.
Dies ist insbesondere dann der Fall, wenn die Produkterkennung tber die Stromaufnahme erfolgen soll, da
der Motorstrom durch die Bewegungskraft, Trockenreibung, Gleitreibung und aussere Kréafte beeinflusst wird.
Ein leichter Fettfilm reduziert die Reibung, wodurch der Kraftschluss feinfuhliger und sensibler gestaltet werden
kann.

die Nachschmierintervalle stark von den Betriebs- und Umgebungsbedingungen abhangig
sind. Dabei spielen nebst den antriebstechnischen Belastungen in Form von Hubkilometer,
Geschwindigkeiten und Flachenpressung auch die Umgebungsbedingungen, wie
Temperatur, Luftzug, Feuchtigkeit und allgemeine Verschmutzung eine entscheidende Rolle.
Es empfiehlt sich daher, die spezifische Anwendung regelmassig zu inspizieren und daraus
die Nachschmierintervalle festzulegen. Die Inspektionsintervalle kbnnen dabei stufenweise
verlangert werden.

o Beim Betrieb mit dem empfohlenen Schmierfett SKF LGFP 2/1 sollte beachtet werden, dass

1. Das alte Schmierfett auf der Greifmechanik idealerweise unter Zuhilfenahme von LU0O6 Reinigungsspray
(alternativ z.B. Waschbenzin) mit einem weichen Reinigungstuch, bzw. Papiertuch entfernen.

2. Die beweglichen Teile der Greifmechanik mehrfach hin- und herbewegen, damit die Lager ebenfalls
entfettet werden. Hinweis: Eine Demontage des Greifers ist im allgemeinen Fall nicht notwendig.

3. Greifmechanik mit dem Schmierfett SKF LGFP 2/1 sorgsam und vollstandig einfetten. Die beweglichen
Teile des Greifers hin- und herbewegen. Abgestreiftes Fett entfernen. Es soll lediglich ein diinner Fettfilm
vorhanden sein.

Bestellinformationen

Artikel Beschreibung Art-Nr.
LU06-250 Kluberfood NH1 4-002 Spray* (250 ml) 0150-2394
LU04-50 Schmierstoff fir Linearmotoren** (50 g) Auf Anfrage
LU04-1000 Schmierstoff fir Linearmotoren** (1000 g) Auf Anfrage

* LinMot Spray LUOG ist identisch mit K_I._UBERFOOD NH1 4-002 (Lebensmitteltaugliche UH1 Zulassung).
** LinMot Fett LUO4 ist identisch mit KLUBERSYNTH UH1 14-31 (Lebensmitteltaugliche UH1 Zulassung).
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11 Lagerung und Transport

Der Lagerraum muss trocken, staubfrei, frostfrei und erschitterungsfrei sein.
Die relative Luftfeuchtigkeit sollte weniger als 60 % betragen.
Vorgeschriebene Lagertemperatur: -15 °C...70 °C

Der Greifer muss vor extremen Witterungseinfliissen geschiitzt werden.

Die Luft im Lagerraum darf keine schadlichen Gase enthalten.

Seite 40/ 50 GM50 2-Finger Parallelgreifer NTI AG / LinMot



e LinMot |t

12 Abmessungen

12.1 Greifer GM50-23SX80F-XP-K_35-18(_MS03)
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12.2 Greifer GM50-23SX160H-XP-K_35-18(_MS03)
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12.3 Greifer GM50-37SX60-XP-N_48-22(_MS03)
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12.4 Greifer GM50-37S5X120-XP-N_48-22(_MSO03)
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13 Internationale Bescheinigungen

Europa

c € Siehe Kapitel “CE-Konformitatserklarung”

UK
U K Siehe Kapitel “UKCA-Konformitétserklarung”

IECEE
CB SCHEME

Ref. Zertif. Nr. CH-8521

USA / Kanada
Filenummer E354430

®
c“ us Bezieht sich auf cURus gekennzeichnete Motoren
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Montageanleitung Elektrische Greifer LinMOt® DE

Ref. Certif. No

CH-8521

IEC SYSTEM FOR MUTUAL RECOGNITION OF TEST CERTIFICATES FOR ELECTRICAL EQUIPMENT (IECEE)

CB SCHEME
CB TEST CERTIFICATE
Product Linear motor
Name and address of the applicant NTI AG Bodenackerstrasse 2 SWITZERLAND
8957 Spreitenbach
Name and address of the manufacturer NTIAG Bodenéckerstrasse 2 SWITZERLAND
8957 Spreitenbach
Name and address of the factory NTI AG Bodenéckerstrasse 2 SWITZERLAND
8957 Spreitenbach
Note: When more than one factory, please report on page 2 [J Additional Information on page 2
Ratings and principal characteristics supplied via servo drive, see TR 17-EL-0006.E02 for details
Trade mark (if any) LinMot

Customers’s Testing Facility (CTF) Stage used -

Model / Type Ref. PR series
PS series
P04 series
P05 series

Additional information (if necessary may also be -
reported on page 2)

[ Additional Information on page 2

A sample of product was tested and found IEC 61000-6-2:2016

to be in conformity with IEC IEC 61000-6-4:2006,
IEC 61000-6-4:2006/AMD1:2010
IEC 61000-6-7:2014

National differences EU Group Differences;
EU Special National Conditions;
EU A-Deviations

As shown in the Test Report Ref. No. which forms ~ 17-EL-0006.E01 + .E02 + .Z01
part of this Certificate

This CB Test Certificate is issued by the National Certification Body

’

Electrosuisse o,
Luppmenstrasse 1 g .: ..u
8320 Fehraltorf ) (I
SWITZERLAND emgt&gse
Signed by: Martin Pliss %

Date: 2017-03-13 page 1 of 1
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CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Certificate Number | -US-2138367-0
Report Reference  £354430-20210817
Date  23-Aug-2021

Issuedto: NTIAG

Bodenaeckerstr 2 SPREITENBACH
Switzerland 8957

This is to certify that NDMM2 - Incomplete Rotating Machines and Rotating
representative samples of  Machine Parts - Component

See Addendum Page for Product Designation(s).

Have been investigated by UL in accordance with the
component requirements in the Standard(s) indicated on
this Certificate. UL Recognized components are incomplete
in certain constructional features or restricted in
performance capabilities and are intended for installation in
complete equipment submitted for investigation to UL LLC.

Standard(s) for Safety: UL 1004-1, 2nd Ed., Issue Date: 2012-09-19, Revision
Date: 2020-11-05

Additional Information:  See the UL Online Certifications Directory at
https://ig.ulprospector.com for additional information

This Certificate of Compliance does not provide authorization to apply the UL Recognized Component Mark.
Only the UL Follow-Up Services Procedure provides authorization to apply the UL Mark.

Only those products bearing the UL Recognized Component Mark should be considered as being UL Certified
and covered under UL’s Follow-Up Services.

Look for the UL Recognized Component Mark on the product.

Bruce Mahrenholz, Director North American Certification Program @

uLLLCe

Any information and documentation involving UL Mark services are provided on behalf of UL LLC (UL) or any authorized licensee of UL. For questions, please
contact alocal UL Customer Service ive at http://ul, ;
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14 EU-Konformitatserklarung CE-Kennzeichnung

NTI AG / LinMot ®
Bodenaeckerstrasse
8957 Spreitenbach

Schweiz

Tel.  +41(0)56 419 91 91

Fax: +41 (0)56 419 91 92

erklart in alleiniger Verantwortung die Konformitét der Produkte:
o Elektrische 2-Finger Parallelgreifer der Serie GM50

mit der EMV-Richtlinie 2014/30/EU.

Angewandte harmonisierte Normen:

e EN 61000-6-2: 2005 (Storfestigkeit fur industrielle Umgebungen)
e EN 61000-6-4: 2007 + Al: 2011 (Emission fiir industrielle Umgebungen)

Die aufgefuihrten Gerate sind nach der EMV-Richtlinie keine eigenstandig betreibbaren Produkte.

Die Einhaltung der Richtlinie erfordert die korrekte Installation des Produkts, die Beachtung der spezifischen
Installationsanleitungen und der Produktdokumentation. Dies wurde an spezifischen Systemkonfigurationen
getestet.

Die Sicherheitshinweise in den Handbiichern sind zu beachten.

Das Produkt muss in strikter Ubereinstimmung mit den Installationsanweisungen in der
Installationsanleitung, die bei der NTI AG angefordert werden kann, montiert und verwendet werden.

Unternehmen: NTI AG
Spreitenbach, 28.05.2025

e

Dr.-Ing. Ronald Rohner
VORSTANDSVORSITZENDER NTI AG
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NTI AG / LinMot ®
Bodenaeckerstrasse
8957 Spreitenbach

Schweiz

Tel.  +41(0)56 419 91 91

Fax: +41 (0)56 419 91 92

erklart in alleiniger Verantwortung die Konformitat der Produkte:
o Elektrische 2-Finger Parallelgreifer der Serie GM50

mit der EMV-Verordnung S.I. 2016 Nr. 1091.

Angewandte benannte Normen:;

e EN 61000-6-2: 2005 (Storfestigkeit fur industrielle Umgebungen)
e EN 61000-6-4: 2007 + Al: 2011 (Emission fiir industrielle Umgebungen)

Nach der EMV-Verordnung sind die aufgefihrten Geréte keine eigenstéandig betreibbaren Produkte.

Die Einhaltung der Verordnung erfordert die korrekte Installation des Produkts, die Beachtung der
spezifischen Installationsanleitungen und der Produktdokumentation. Dies wurde an spezifischen
Systemkonfigurationen getestet.

Die Sicherheitshinweise in den Handbiichern sind zu beachten.

Das Produkt muss in strikter Ubereinstimmung mit den Installationsanweisungen in der
Installationsanleitung, die bei der NTI AG angefordert werden kann, montiert und verwendet werden.

Unternehmen: NTI AG
Spreitenbach, 28.05.2025

e

Dr.-Ing. Ronald Rohner
VORSTANDSVORSITZENDER NTI AG
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ALLES FUR LINEARE
BEWEGUNG AUS EINER HAND

Europa/ Asien Hauptsitz Nord-/Stidamerika Hauptsitz

NTI AG - LinMot & MagSpring LinMot USA Inc.

Bodenaeckerstrasse 2 N1922 State Road 120, Einheit 1

CH-8957 Spreitenbach Genfer See, WI 53147

Schweiz USA

Verkauf / Verwaltung: +41 56 419 91 91 Vertrieb/Verwaltung:  262.743.2555
office@linmot.com usasales@linmot.com

Technischer Support:  +41 56 544 71 00 Technischer Support:  262.743.2555
support@linmot.com usasupport@linmot.com

Web: https://www.linmot.com/ Web: https://www.linmot.com/

Besuchen Sie https://linmot.com/contact/, um einen Handler in lhrer Nahe zu finden.

© 2025 NTI AG / LinMot Anderungen vorbehalten


mailto:office@linmot.com
mailto:support@linmot.com
https://www.linmot.com/
mailto:usasales@linmot.com
mailto:usasupport@linmot.com
https://www.linmot.com/
https://linmot.com/contact/

	1 Allgemeines
	1.1 Einleitung
	1.2 Symbolerklärung
	1.3 Qualifiziertes Personal
	1.4 Haftung
	1.5 Urheberschutz

	2 Warnhinweise
	3 Bestimmungsgemässe Verwendung
	3.1 Bezeichnungsschlüssel
	3.2 Varianten und Identifizierung
	3.2.1 Identifizierung durch Typenschild

	3.3 Produktbeschreibung GM50 Greifer
	3.4 Betriebsbedingungen

	4 Montagehinweise
	4.1 Einbaurichtung und MagSpring
	4.1.1 Einbaurichtung allgemein
	4.1.2 Einbaurichtung mit Option MagSpring
	4.1.3 Kraftwirkung der MagSpring

	4.2 Seitliche Montage des Greifers
	4.2.1 Befestigung des Montageadapters
	4.2.2 Befestigung des Greifers an der linken Seite des Moduls
	4.2.3 Befestigung des Greifers an der rechten Seite des Moduls

	4.3 Frontale Montage des Greifers
	4.3.1 Befestigung des Montageadapters
	4.3.2 Befestigung des Greifers


	5 Elektrischer Anschluss
	5.1 Motorkabel
	5.1.1 Technische Daten

	5.2 Montage des Motorkabels
	5.2.1 GM50-23
	5.2.2 GM50-37

	5.3 Steckerbelegung Motorstecker

	6 Berechnung der Lastmomente
	7 Inbetriebnahme
	7.1 Allgemeine Hinweise
	7.2 Motorparameter einstellen
	7.3 Plug-and-Play Funktion
	7.3.1 Applikationsspezifische Parameter
	7.3.2 Referenzieren des Greifers
	7.3.3 Strom-/ Kraftbegrenzung des Greifers
	7.3.4 Ruhestellung des Greifers mit Option MagSpring


	8 Kenngrössen
	8.1 Motorposition/Greiffingerposition Verhältnis

	9 Zubehör
	9.1 Motorkabel GM50-23
	9.2 Motorkabel GM50-37
	9.3 Schleppketten Kit GM50-23
	9.3.1 Abmessungen
	9.3.2 Übersicht Schleppketten Kit

	9.4 Schleppketten Kit GM50-37
	9.4.1 Abmessungen
	9.4.2 Übersicht Schleppketten Kit

	9.5 Montageadapter GM50-23
	9.5.1 Adapter für seitliche Befestigung
	9.5.2 Adapter für frontale Befestigung

	9.6 Montageadapter GM50-37
	9.6.1 Adapter für seitliche Befestigung
	9.6.2 Adapter für frontale Befestigung


	10 Wartung
	10.1 Wartungszyklen des Greifers
	10.2 Inspektion
	10.3 Problemlösung
	10.4 Reinigung und Schmierung
	10.4.1 Reinigung und Schmierung des Linearmotors
	10.4.2 Reinigung und Schmierung der Greifeinheit


	11 Lagerung und Transport
	12 Abmessungen
	12.1 Greifer GM50-23SX80F-XP-K_35-18(_MS03)
	12.2 Greifer GM50-23SX160H-XP-K_35-18(_MS03)
	12.3 Greifer GM50-37SX60-XP-N_48-22(_MS03)
	12.4 Greifer GM50-37SX120-XP-N_48-22(_MS03)

	13 Internationale Bescheinigungen
	14 EU-Konformitätserklärung CE-Kennzeichnung
	15 UK-Konformitätserklärung UKCA-Kennzeichnung

