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•  Schneckengetriebe mit tribologisch optimierten Materialcompounds

• Selbsthemmung bei Übersetzung 1:70

• Motorischer oder manueller Antrieb

• Ini-Kit für alle Varianten verfügbar

• Kostengünstig

• Schmierfrei

• Langlebig

• Spielarm 

• Leicht

Allgemeine Eigenschaften

igus® Datenblatt
robolink® D Robotergelenk - asymmetrisch

Low-cost Robotics ... build or buy ... frei konfigurierbar
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Low-cost Robotics ... build or buy ... frei konfigurierbar

igus® Datenblatt

Abmessungen

robolink® D Robotergelenk | Optionen

Artikelnummer ØT ØS ØP ØF L1 L2 B1 B2 H1 S1 S2 G1 G2

RL-D-20-106-38-010B5 20 8 60 31 80,5 12 35 16 90,5 40 16 M4 3 x M4

RL-D-30-106-50-010B5 30 10 82 42,5 100,5 12 45 19,5 110,5 55 20 M4 8 x M4

RL-D-50-106-48-010B5 50 15 120 65 150,5 13 60 21,5 170,5 80 30 M6 8 x M6

Artikelnummer ØS L1 L2 B1 B2

NEMA17 RL-D-20-MK-C-N17-00 8 99,4 40 42 42

RL-D-20-MK-C-N17-01 8 110,4 40 42 42

RL-D-20-MK-C-N17-02 8 110,4 40 42 42

RL-D-30-MK-C-N17-00 10 99,4 40 42 42

RL-D-30-MK-C-N17-01 10 110,4 40 42 42

RL-D-30-MK-C-N17-02 10 110,4 40 42 42

NEMA23 RL-D-30-MK-C-N23-00 10 118 42 56,4 56,4

RL-D-30-MK-C-N23-01 10 140 42 56,4 56,4

RL-D-30-MK-C-N23-02 10 140 42 56,4 56,4

RL-D-50-MK-C-N23-00 15 124 48 60 60

RL-D-50-MK-C-N23-01 15 146 48 60 60

RL-D-50-MK-C-N23-02 15 146 48 60 60

NEMA23XL RL-D-50-MK-C-N23XL-00 15 136,5 48 60 60

RL-D-50-MK-C-N23XL-01 15 158,5 48 60 60

RL-D-50-MK-C-N23XL-02 15 158,5 48 60 60
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RL-D-30-102-

15  1   
* 5 = 75   1 

15  1   
* 30 = 450   1 

15  1   
* 50 = 750   1 

15  1   
* 70 = 1050   1 

möglich, da Übersetzung unter dem 
max. Bereich liegt *siehe Punkt 3 in der 
Checkliste*

RL-D-50-102-

15  1   
* 48 = 720   1 

15  1   
* 70 = 1050   1 

igus® Datenblatt

igus® Checkliste

robolink® D Robotergelenk - asymmetrisch

Beispielrechnung:

Kundenanforderungen 

Traglast (Fa)  : 50 kg      
Umdrehung/Min. (n) : 15/min    
Betriebsart (1)  : rotierend 
Betriebsart (2)  : Dauerbetrieb   
Einbauart  : flach / vertikal     
Steuerung  : 24 V       
Temperaturbereich : 35°C
Kippmoment  : Nein, da zentrisch ausgelegt

Vorgehensweise

1. Welche technischen Daten werden für die Berechnung benötigt?
Traglast    Ja 50 kg  Nein
Kippmoment  Ja   Nein
Steuerung  Ja 24 V  Nein
Temperaturbereich Ja 35 °C  Nein 
Drehzahl   Ja 15 1/min Nein
Betriebsart (1)  rotierend   schwenkend
Betriebsart (2)  Dauerbetrieb   Aussetzbetrieb 

2.  Wie berechnet man die einzelnen Übersetzungen für die Motorauslegung?  
Formel: n * i  (Parameter der Übersetzung: Tabelle "verfügbare Übersetzung" S.3)

min min min

min

min

min

3.  Welche Übersetzung kommt in Frage? 
  Motordrehzahl mit max. 400  1  vom Schrittmotor zu empfehlen, da sonst ein deutlicher  
Leistungsabfall zu spüren ist.

min

minmin

min min min

min

min

min

minmin

RL-D-20-102-

15  1   
* 38 = 570   1 

15  1   
* 70 = 1050   1 

i = Übersetzung
η = Wirkungsgrad
Min = Eingehendes Antriebsmoment 
Mout = Herausgehendes Antriebsmoment
n = Drehzahl 1/min

Traglast  = Gewicht, welches auf dem PRT liegt
Betriebsart (1)  = rotierend / schwenkend 
Betriebsart (2)  = Dauerbetrieb / Aussetzbetrieb
Einbauart   = horizontal / vertikal
Steuerung  = 24V / 48V
Kippmoment  = vorhanden, falls nicht zentrisch aufliegt

Legende




