Optional: Gralfer

Optional: gripper

SLS-Verbindungsiele

Lasar simenmng connacton pans

Altamamv Biachblegesele
Alemarively foided sheet metal pans

Kabeitdhrung mit igus® e-kemen®

Cabia guiding with igus® e-chains®

robolink® D Galenk in 3 BaugroBen
robolnk® D joint in 3 sizes

. modulare R obotik ...

Low Cost Robotics Low Cost Robotics
robolink® D-Gelenk robolink® D articulated joint
Ginstig, leicht und modular konstruieren, mit schmier- ow priced, ightweight and modular

B 4 kg Tragast. Ab 1.500 € fir vier Achsen chne

Stewerung. Fir Roboterherstaller, Maschinenbauer

und Automatisierer, von Automebilproduition bis Me-

dznischnik.

@ igus® lisfert Gelenke, Motoren, Anschluss-
Komponentan

@ STER-Dateien dar Verbindungsteile konnen
kostenlos zur Verfugung gestellt werden

@ Sieverkomponenten snd nicht Tel das Lisfer-
umfangs

185 ijgus® News 2015 ... 3D-CAD, Konfiguratoren und mehr: ww w.igus da/naws




robolink' D Kompon enten — Baukasten.

Komponenten-Baukasten fir robo-
link® D - 2 Optionen in 3 BaugréBen
igus® bietet mechanische Komponenten fir Auto-
mationsiosungen, z.B. fiur Roboter-Gelenkarme. Die
Hauptkomponenten sind hierbei Gelenke; bestehend
aus iglidur® PRT-Rundtischlagemn, einem Schnecken-
getriebe und einem Kunststoffgehiuse. AuBerdem
konnen diese Gelenke optional mit Motoren, sowie
Endschaltern zur Nullpunktdefinition ausgestattet
werden.
@ Leicht, kompakt und schmierfrei
@ Baukasten: Kunststoffgehause + Schneckenrad
aus iglidur® J + Schneckenwelle + PRT-Rund-
tischlager + Axialrollienlager + Radiallager + VA-
Schrauben
@ Unterschiedliche Motoren adaptierbar

Mégliche Anwendungsbereiche:

Gelenkarme mit unterschiedlichen Kinematiken;
mechanischer Aufbau fir robotische Aufgaben,
angetriebene Rundtische, Positioniereinheit, ...

Lieferbar Avadable
in5-8Tagenin5- 8 days

3

Components kit for robolink® D -
2 options in 3 installation sizes

igus® offers mechanical compo

nts for automation
c arms. The main

of iglidur®

@ Adaptable to different motors
Potential application areas:

‘or robotic tasks, articulated roundtable,

:'J www.igus.eu/robolinkD
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.. Symmetrisch ...

robolink® D- Robotergelenk mit

zwei PRT-Rundtischlagern

Rundtischlager (iglidur® PRT) mit Kunststoffgehause.

Hauptkomponente ist ein Schneckengetriebe. Da-

durch bleibt die Mittelbohnung frei fur die Durchfih-

rung von z.B. Kabeln. Die Gelenke kinnen entweder

mit oder chne Motor bestellt werden.

@ Selbsthermmender Antrieh

@ Leichi, kompakt und schmierfrei

@ Baukasten: Kunststoffgehause + Schneckenrad
aus iglidur® J + Schneckenwelle + PRT-Rund-
tischlager + Axialrollentager + Radiallager + VA-
Schrauben

® Unterschiedliche Matoren adaptierbar, Standard-
option: Schrittmotor NEMATT £ 23XL

@ [MI-Kit fur Mullposition optional adaptierbar

2 Varianten

@ Standard: Aluminium-PHT (PRT-02-0-AL), Alumini-
urm-Schneckenwelle (AL har-anodisiert)

® Low cost: Low-Cost-PRT [PAT-02-20¢-LC), Schne-
ckenwelle aus Kunststoff AN33

@ High Performance: PRT Bauform 01 (PRT-01-),
Alurminium-Schneckenwelle (AL hart-anodisiert)

robolink® D robot joint with two

PRT slewing ring bearings

Slewing ring bearing (iglidur® PRT) in a plastic hous-

ing. The main component is a worm gear. As a result

the ceniral bore remains free for the insertion of, for

exarmple, cables. The articulated joints can be ordered

with or without a motor.

@ Self-locking drive

@ Light, compact and lubricant free

@ Construction kit: Plastic housing + worm whee
made of iglidur® J + worm shaft + PRT slewing
ring bearings + axial roller bearings + radial bear-
ings + VA screws

® Adaptable to various motors, standard option:
MNEMALT /

@ M| kit for zero position optionally adaptable

23¥L stepper motors

3 options

® Standard: 1 aluminium PRT (PRT-02-x0c-AL),
aluminium worm shaft (AL hard-anodised)

® Low cost: 1 Low cost PRT (PRT-02-0¢-LC),
worm shaft made of plastic RN33

@ High Performance: 1 PRT type 01 (PRT-01-02),

alurninium worm shaft (AL hard-anodised)

Technische Daten Technical data Standardversion

BaugriBe Sze 20

RL-D-20-101-38-00¢
Gowicht Waight [g] 410
Untersetzung Transmission 381
Achsabstand Axis center distance [mm] "
Wirkungsgrad Efficiency factor =025
Losbrechmement Ereakaway torque [chm] =5

Abmessungen Dimensions [mm]

Bestellnr. Part No. @T @5 6P ©OF L1
PRT-02 (Standard / Low Cost)

RL-D-20-101-38-01000 20 a8 31 80
RL-D-30-104 -50-01000 30 10 425 100
RL-D-50-101-48-01000 50 15 120 B0 150
PET-01 (High Performance)

El&

AL-D-20-101-38-1033 20 8 60 3 80
AL-D-30-101-50-01033 30 10 BO 425 100
RL-D-50-101-48-0M033 50 15 120 B5 150

wo  Lisferbar Available ﬂ
E in5- 8 Tagen in 5 - 8 day=s L

AxME
4 x ME
4 x MB

Gx M4
x4

BaugriBe Size 30  BaugroBe Size 50
RL-D-30-101-50-00 RL-D-50-101 -48-100(
T30 1400
801 431
40 B3
> 025 >026
<T <10
L2 Bi B2 H1 Gl
12 35 105 a0 M4
12 45 125 110 M
13 B0 13 170 ME
i2 35 16 a0 M4
i2 45 195 110 [
13 B0 215 170 MG

) i
www.igus.ew robolinkD

8x MG
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H1

B1

(r Tischmontage ..

Technische Daten Technical data Standardversion

.. asymmetrisch ...

robolink® D- Robotergelenk mit einem
PRT-Rundtischlager und Abdeckplatte

robolink® D robot joint with a PRT slew-
ing ring bearing and cover plate

BaugroBe Sze 20 BaugroBe Siz= 30  BaugroBe Size 50
Rundtischlager (igdur® PRT) in einem Kunststoffge-  Slewing ring bearing (iglidur® PAT) in a plastic hous- RL-D-20-102-38-300¢ AL-D-30-102-50u00¢  RL-D-50-102-48-300
héuse. Hauptkomponente ist ein Schneckengetriebe. ing. The main component is a worm gear. As a result Gewicht Weight [g] a0 570 1200
Dadurch bleibt die Mittelbohrung frei fir die Durchiih-  the ceniral bore remains free for the insertion of, for Untersatzung Transmizsion 381 &0 48:1
rung von z.B. Kabeln. Die Gelenke kiinnen entweder  example, cables. The articulated joints can be ordered Achsabstand Axis center distance [mm] H 40 &3
mit oder chne Motor bestelt werden. with or without a maotor. Wirkungsgrad Efficiency factor =025 =025 =025
® Selbsthermmender Antrish ® Self-locking drive Losbrechmoment Ereakaway torque [cm] <h =7 <10
@ |sicht, kompakt und schmierfrei ® Light, compact and lubricant free
® Baukasten: Kunststoffgehiuse + Schneckenrad ® Construction kit: Plastic housing + worm whee! Abmessungen Dimensions [mm]
aus iglidur® J + Schneckenwelle + PRT-Rund- made of iglidur® J + worm shaft + PRT slewing Bestelinr. Part No. oT ©OS ©OP OF L1 L2 B1 B2 B3I M o1 a2
tizchlager + Axialrollentager + Radiallager + VA- ring bearings + axial roller bearings + radial bear- PRT-02 (Standard / Low Cost)
Schrauben ings + VA screws AL-D-20-102-38-01004 20 g &0 a1 a0 12 35 105 5 90 M4 3 x M
@ Unterschiedliche Motoren adaptierbar, Standard- ® Adaptable to various motors, standard option: AL-D-30-102-50-01004 30 10 B0 425 100 12 45 125 3 110 M4 4xMb
option: Schrittrmotor NEMATT / 23XL MEMATT / 23X AL-D-50-102-48-H004 50 15 120 &0 150 13 &0 13 [ 170 ME 4 xMG
& Anwendung z.B. horizontal auf Grundplatte @ Application e.q. harizontal on base plate PRT-01 (High Performance)
AL-D-20-102-38-H034 20 B &0 H a0 12 35 16 5 a0 M4 BxM4
3 Varianten 3 options AL-D-30-102-50-01034 30 10 B0 425 100 12 45 19.5 & 110 M4 Bxh4
® Standard: 1 Aluminium-PRT (PRT-02-0c-AL), ® Standard: 1 aluminium PRT (PRT-02-x0¢-AL), AL-D-50-102-48-01034 50 15 120 685 150 13 60 215 6 170 M6 B8xMe

Aluminium-Schneckenwelle (AL hart-anodisiert)

® Low cost: 1 Low-Cost-PHT [PRT-02-x-LC),
Schneckenwelle aus Kunststoff RN33

& High Performance: 1 PRT Bauform 01 (PRT-01-,
Aluminium-Schneckenwelle (AL hart-ancdisiert)

aluminium waorm shaft (AL hart-anodised)

® Low cost: 1 Low-Cost PRT (PRT-02-0e-LC),
wormm shaft made of plastic RMN33

1 PRT design 01 (PRT-01-x4),

alurminium worm shaft (AL hand-anodized)

@ High Performance:

- Lieferbar Availzble
E in5- 8 Tagen in 5- 8 days

E www.igus.ew'robolink

192 igus® News 2015 ... 3D-CAD, Konfiguratoren und mehr: www.igus.de/news

igus® news 2015 ...

3D-CAD, configurators and more: www.igus.euw/news

143



.. komplett angetrie ben

robolink® D- Robotergelenk mit

Direktantrieb

Die Gelenke kinnen entweder mit oder ohne Mator

bestelit werden. Aktuell bieten wir igus® Schrittmoto-

ren als migliche Antriebe an. Andere Motoren sollen

zukinfiig das Spektrum erweitern. Die robolink® O-

Gelenke sind in 3 Grifen verflighar.

@ Unterschiedliche Maotoren adapfierbar, Standard-
option: Schrittrmotor NEMATT 7 23XL

& INI-Kit fior MNullposition optional adaptierbar

Technische Daten Technical data

robolink® D robot joint with

direct drive

The articulated joints can be ordered with or without
mator. We currently offer igus®™ stepper motors as
standard. Other motors will be available in future. The
robolink® D articulated joints are available in 3 sizes.

@ Adaptable to various maotors, standard option:
MEMATLT / 23K stepper motor
@ NI kit for zero position optionally adaptable

BaugroBe Size 20  BaugriBe Sze 30  BaugroBe Sze 50

AL-D-20-101 3800

RL-D-30-104 -50-00x AL-D-50-101-48-0cx

+ NEMA1T +MNEMAIT + NEMA2IXL
Motortyp Motor type Schrittmotor stappear mator
Gewicht Weight [a] 890 1140 2470
Max. radiales Drehmoment (kurz) 5 & a0
Max. radial torque [short timea) [Nm]
Max. rad. Drehmoment (Dawer) 4 5 79
Max. rad. torque (permanent) [Nm]
Max. Geschwindigksit (bei max. Last) 5 4 4
Max. spood (at max. load) [rpm
Max. axiale dyn. Last (horiz. Einbau) / - 500 - 700 - 1200

Max. axial dynamic load [horizontal) [MN]

] i L
o
o
[ ! [
) —
(- -
IMI-Kit
Anzchiuss Connection M8x1
Schaltausgang Switching output PMP
Schaltfuniction Switching function MO (SchlieBer)
Betriebsspannung Power input 10...30VDC

Bemessungsbeinebsstrom Rated op. cument 100 mA

Abmessungen Dimensions [mm]

Bestellnr. Part No. 85 L1
NEMA17

RL-D-20-MK-C-N17-02 8 110.4
RL-D-30-MK-C-N17-02 10 110.4
NEMAZ3XL

RL-D-50-MK-C-N23¥ L-02 15 1585

— Lieferbar Availabla
g in5- 8 Tagen in 5 - 8 days

[HRN)

Motor Kit
Motortyp motor type  igus® Schrittmotor stepper
motor NEMA1T, (NEMAZ23), NEMAZ23XL
FlanschmaB flange dimension [mm] 42, (56), 80
RL-D-20-MK-C-N17-02
RL-D-30-ME-C-N17-02
RL-D-50-MK-C-MN23XL-02
L2 Bi B2
40 42 42
40 42 42
48 B0 B0

rh
m www.iguz.ew robolinkD
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WAGO-Steuerung ...

WAGO Steuerung far Seilroboter-
Gelenk robolink® W

In Zusammenarbeit mit der WAGO Kontakttechnik
GmbH & Co. KG, einem deutschen Hersteller fur
Automatisierungs- und Verbindungstechnik, ist eine
Lésung zur Ansteuerung der robolink® Komponenten
im industriebewahrten Design verfugbar. Das modu-
lare WAGO-VO-SYSTEM 750 wird autark zur direkten
Ansteuerung der Schrittmotoren und Auswertung der
Gebersignale eingesetzt. Zur Programmierung ste-
hen dem Anwender hierbei steuerungsseitig sowohl
CODESYS mit den aus der IEC61131-3 bekannten
Programmiersprachen als auch die offene Implemen-
tierung unter dem verwendeten Betriebssystern Linux
zur Verfugung. Mit CODESYS kann der Anwender be-
reits auf vorgefertigte Bibliotheken und Anwendungs-
hinweise zurlckgreifen. Dieses bietet einen optimalen
Ausgangspunkt, um individuelle robolink® Anwendun-
gen kurzfristig zu realisieren. DarGber hinaus ist durch
die nahtlose Integration der IME Software auch eine
Anwendung ohne Programmieraufwand maglich.

Das WAGC-VO-SYSTEM 750 kann den Aufgaben
und Anforderungen folgend jederzeit flexibel ange-
passt werden und besteht zur Ansteuerung des ro-
bolink® Systems aus einem programmierbaren Con-
troller PFC200 (Art.-Nr. 750-8202) und zusétzlich je
Gelenk aus einem Steppercontroller (bis 70V / 7,54;
Art-Nr. 750-672) sowie einem Inkrementalencoder
Interface (Bestellnummer 750-631/000-010).

joint kit

wAaGco

control kit

WAGO-control unit for wired robotic
joints — robolink® W

In cooperation with WAGO Kontakttechnik GmbH
& CoKG, a Gemnany-based manufacturer of
automation and interconnection products, a solution
for controling the robolink® system is available.
The modular WAGO-VO-SYSTEM 750 with its
industrial design is used as a stand-alone unit for the
control of the stepper drives. The application engineer
may choose between either using the well-known
CODESYS programming languages standardised
in IEC61131-3 or a free program in Linux, which is
used as the operating system on WAGO's PFC200
controller. The ready-made Bbraries and application
notes provided by WAGO ensure an easy start-
up in CODESYS. Thus a user-specific solution for
robaolink® applications is only a small step away. Due
to the possibility of a seamless mtegration of the IME
software any application is possible with minimum
engineering input.

g Film Movie
www.igus.de/robolink-wa

eenssca g
1 ensneses

he WAGO-VO-SYSTEM can be adapted ensuring

a flexible and easy user interface. For control of the
robolink® system a programmable controller PFC200
(Art-No. 750-8202) and additional controller for each
robolink® stepper motor are required alongside (max.

70V/ 7,5A; Art-No. 750 }an incremental encoder

o

interface (Part. No. 750-831/000-010)

=1
Schaltkasten mit WAGO Steuerung
Control box with WAGO control unit

ﬂ www.igus.ew/ robolink
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Assistenzarm fir Rollstihle Assistant arm for wheelchairs
robolink® Gelenkarm 4 DOF und Elektrogreifer als  robolink® 4 rt ted arm
Hilfsarm fir Rollstuhipatienten mit eingeschrankter

Bewegungsfahigkeit. Individuel konfigurierbar. mobility

Joystick-Steuerung ist kein igus® Produkt

Joystick control unit is not from igus®
i Film Movie =Y www.igus.de/robolink
i F ﬂl' .
= www.igus.de/robolink-rollstuhl www.igus.ew/'robolink

/. (] Leibois
1 O 2] Unbversitit
109 & § Hannower

Kundenprojekt Leibnitz Universitat Han
Customer project of Leibnitz University of

Unter Wasser Roboter
Dieser Tauchroboter wurde von unserem Kunden Ha-
bib Nasri von der Leibnitz Universitat Hannover entwi-

e

ckelt. Er promoviert dort zum Thema "Gestensteuer-
ung" am iPeG Institut.

Der Roboter besteht aus einem einfachen robolink®
Arm mit 2 DOF und einem Greifarm mit 4 DOF. Alle
robolink® Gelenke sind mit *unter-Wasser-Sensoren®
ausgerustet. Die 6 Schrittmotoren sind in dem zentra-
len abgedichteten Aluminium Gehause untergebracht.

| Film Movie
=9 www.igus.de/robolink-unterwasser

Underwater robot

b Kieiias Bt 8 4y TPRRELEY N, ! =

7R

= de/
M ; ;
www.igus.eu/robolink
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