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Laufbahnmitte Führungsschiene: Bezugspunkt 

Belastungen auf Führungswagen

Anschraubfläche Führungsschiene: Bezugspunkt 

Belastungen auf Schraubenverbindungen

Anschraubfläche Führungswagen

Berechnungsprogramm Profilschienenführungen
	Kunde
	
	Projektbearbeiter

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	Ansprechpartner
	
	Ansprechpartner

	
	
	

	
	
	 

	
	
	

	Projektbezeichnung
	
	Zuständiger Außendienstmitarbeiter

	
	
	

	
	
	 

	
	
	


Systemmaße




Formelzeichen

Wert


Einheit
Wagenmittenabstand



LW1


0


[mm]

Wagenmittenabstand



LW2


0


[mm]


Schienenmittenabstand



LS


0


[mm]

Antriebsabstand

in Y-Richtung
LA1


0


[mm]

Antriebsabstand

in Z-Richtung
LA2


0


[mm]

Antriebssteifigkeit 

in X-Richtung






[N/µm]

Betriebswinkel

Winkel alpha


(Drehung um X-Achse)


0


[°]

Winkel beta


(Drehung um Y-Achse)


0


[°]

Erläuterung: Bei einer Drehung des Systems, dreht sich das abgebildete Koordinatensystem stets mit.

[image: image1.png]Bitte Richtung (Vorzeichen) der Mafe beachten!

Nullpunkt: Mittig zwischen den FUhrungswagen
(Fuhrungsschienen) und auf Héhe der Fihrungs-
wagenanschraubflache.





	Die Koordinatenrichtungen X, Y und Z beziehen sich auf die obenstehende Darstellung
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Die durchgeführte Berechnung basiert auf folgenden Voraussetzungen:

· Anbindungskonstruktion ist ideal steif.

· Führungsschiene(n) und Führungswagen sind fest fixiert (z.B. seitlich auf beiden Seiten über Anschlagflächen und Anschlagkanten), so dass alle auftretenden Belastungen aufgenommen werden können. D.h. es findet kein “Durchrutschen“ von Führungswagen bzw. Führungsschiene(n) statt.

· Die Schraubenfestigkeit muss separat überprüft werden, d.h. es ist keine Überprüfung der Schraubenfestigkeit im Berechnungsprogramm enthalten (siehe Seite Schraubenfestigkeit). 

· Die Reibung der Führungswagen wird als vernachlässigbar gering angenommen und wird nicht berücksichtigt.

· Einfluss von Schmutz-, Temperatur- und Schwingungsfaktoren ist nicht berücksichtigt.

· Führungsschiene(n) fest und Führungswagen bewegt. Falls dies nicht der Fall ist, d.h. Führungsschiene(n) in Führungswagen ablaufend, bitte Rücksprache mit Abteilung VPR3.

· In der Gesamtbelastung ist die Vorspannung des Führungswagens berücksichtigt.

Massenschwerpunkte

	
	Bezeichnung der Masse
	Masse
	Koordinaten

	
	
	[kg]
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]

	Masse 1
	
	
	
	
	

	Masse 2
	
	
	
	
	

	Masse 3
	
	
	
	
	

	Masse 4
	
	
	
	
	

	Masse 5
	
	
	
	
	

	Masse 6
	
	
	
	
	

	Masse 7
	
	
	
	
	

	Masse 8
	
	
	
	
	

	Masse 9
	
	
	
	
	


Kraftangriffspunkte

	
	Bezeichnung der
	Kräfte
	Koordinaten

	
	Kraft
	Fx [N]
	Fy [N]
	Fz [N]
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]

	Kraft 1
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 2
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 3
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 4
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 5
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 6
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 7
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 8
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 9
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 10
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 11
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 12
	
	
	
	
	
	
	







Formelzeichen

Wert


Einheit

Zusatzlast pro Führungswagen


FZusatz


0


[N]

(wegen Toleranz des Aufbaus)
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Laufbahnmitte Führungsschiene: Bezugspunkt 

Belastungen auf Führungswagen

Anschraubfläche Führungsschiene: Bezugspunkt 

Belastungen auf Schraubenverbindungen

Anschraubfläche Führungswagen

Dynamik (Phase 1 – Phase 9)

	Abschnitt
	T1
	T2
	T3
	T4
	T5
	T6
	T7
	T8
	T9

	Weg s [mm]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	v [m/s]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	ax [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Zeit [s]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	qs [%]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	qt [%]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 1 wirkt 
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 2 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 3 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 4 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 5 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 6 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 7 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 8 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 9 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 10 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 11 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 12 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 1 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 2 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 3 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 4 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 5 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 6 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 7 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 8 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 9 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	





Darstellung Dynamikzyklus entsprechend Berechungsprogramm


Dynamik (Phase 10 – Phase 18)

	Abschnitt
	T10
	T11
	T12
	T13
	T14
	T15
	T16
	T17
	T18

	Weg s [mm]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	v [m/s]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	ax [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Zeit [s]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	qs [%]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	qt [%]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 1 wirkt 
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 2 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 3 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 4 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 5 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 6 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 7 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 8 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 9 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 10 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 11 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Kraft 12 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 1 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 2 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 3 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 4 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 5 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 6 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 7 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 8 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Masse 9 wirkt
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,y [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aquer,z [m/s2]
	
	
	
	
	
	
	
	
	





Darstellung Dynamikzyklus entsprechend Berechungsprogramm

Gewählte Führung



Formelzeichen

Wert


Einheit
Profilschienenführungstyp
Führungswagengröße

Vorspannung 
(X% von C)

Führungswagen-Materialnummer










gewählter Betriebsfaktor


kf


1,0





gewählte dynamische Tragzahl


C


50000


[N]

gewählte statische Tragzahl


C0


100000


[N]

gewähltes dynamisch zulässiges Moment
Mt


80


[Nm]

gewähltes dynamisch zulässiges Moment
ML


80


[Nm]

maximal zulässige Geschwindigkeit

vmax,zul.


2,0


[m/s]

maximal zulässige Beschleunigung

amax,zul.


50


[m/s2]

Abschlag wegen geringen Wagenabstand

Abschlag (z.B. bei Kurzhub)





20


[%]

	Berechnete Ergebnisse


Verfahrparameter

maximale Geschwindigkeit


vmax


2,0


[m/s]

mittlere Geschwindigkeit aller Phasen

vm


1,0


[m/s]

maximale Beschleunigung


amax


10,0


[m/s2]

Maximale Belastung in allen Phasen
Max. Belastung auf FW
1
in Phase 1
Fmax


4000


[N]

statischer Sicherheitsfaktor


C0 bzw. C0,red/(Fmax*kf)
2,5




dynamischer Sicherheitsfaktor


C bzw. Cred/(Fmax*kf)
1,2







Dynamisch äquivalente Gesamtbelastung bzw. Lastverhältnis je Führungswagen

	
	Dyn. äqui. Gesamtbe-

Lastung Fq [N]
	(Reduzierte) Tragzahl C bzw. Cred [N]
	Lastverhältnis C/Fq bzw. Cred/Fq

	Führungswagen 1
	
	
	

	Führungswagen 2
	
	
	

	Führungswagen 3
	
	
	

	Führungswagen 4
	
	
	

	Führungswagen 5
	
	
	

	Führungswagen 6
	
	
	

	Führungswagen 7
	
	
	

	Führungswagen 8
	
	
	


Nominelle Lebensdauer

	
	Theoretische Lebensdauer
	MTTF-Daten (nur bei Auswahl)

	
	L10 [km]
	Lh,10 [h]
	LMTTF [km]
	Lh,MTTF [h]

	Führungswagen 1
	
	
	
	

	Führungswagen 2
	
	
	
	

	Führungswagen 3
	
	
	
	

	Führungswagen 4
	
	
	
	

	Führungswagen 5
	
	
	
	

	Führungswagen 6
	
	
	
	

	Führungswagen 7
	
	
	
	

	Führungswagen 8
	
	
	
	


Bei der Option Lagerstellen sollen die betroffenen Führungswagen eventuell mit einem Stern und einem kleinen Hinweis versehen werden!


Besondere Hinweise

· Maximal zulässiges vmax,zul. bzw. amax,zul. wird überschritten. Vorzeitiger Ausfall der Lineartechnik möglich!

· Kurzhub! Bitte Schmieranweisungen im Katalog beachten. Eventuell Tragzahlabschlag erforderlich.

· Belastungen für die Linearführungen sind zu hoch!

· Hohe Zugbelastungen für die Schraubenverbindungen! Bitte Schraubenfestigkeit überprüfen!

· Führungswagen werden vorspannungsfrei! Bei hochdynamischen Prozessen nach Möglichkeit höhere Vorspannung wählen!

Bitte bei Antrieben beachten

· Anzugskräfte, z.B. bei Linearmotor

· Querkräfte, z.B. bei Zahnstange oder Kurbelwellenantrieb

Zur Berücksichtigung der daraus resultierenden Zusatzbelastungen müssen diese als Kräfte eingegeben und für die jeweiligen Phasen aktiviert werden.

Konstruktionshinweise/Bitte überprüfen

· C0/Fmax
· Schraubenfestigkeit

· Vorspannung bei hochdynamischen Prozessen

· Zusätzliche Seitenfixierung

· Bei Wandmontage und Kurzhub (Hub( 2 X Führungswagenlänge) besondere Schmieranforderungen

· maximal zulässige Geschwindigkeit

· maximal zulässige Beschleunigung

Wir bitten Sie, die in der Berechnung verwendeten Parameter sorgfältig zu überprüfen. Falls diese von den Parametern ihrer Konstruktion abweichen sollten, ist eine neue Berechnung zwingend erforderlich. Für Ihre Bemühungen bedanken wir uns recht herzlich. Bei Fragen stehen wir Ihnen gerne zur Verfügung.

Beurteilung/Ergänzungen

	Diese Berechnung wurde mit großer Sorgfalt erstellt. Alle Angaben sind auf ihre Richtigkeit hin überprüft. Sollten dennoch fehlerhafte und unvollständige Angaben vorkommen, kann keine Haftung übernommen werden.


Belastungen auf die Führungswagen 1-4 in den einzelnen Phasen
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Führungswagen 1
Führungswagen 2
	Phase
	F1,Y [N]
	F1,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]
	
	F2,Y [N]
	F2,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]

	T1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T11
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T12
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T13
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T14
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T15
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T16
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T17
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T18
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



Führungswagen 3
Führungswagen 4
	Phase
	F3,Y [N]
	F3,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]
	
	F4,Y [N]
	F4,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]

	T1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T11
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T12
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T13
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T14
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T15
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T16
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T17
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T18
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



Belastungen auf die Führungswagen 5-8 in den einzelnen Phasen 
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Führungswagen 5
Führungswagen 6
	Phase
	F5,Y [N]
	F5,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]
	
	F6,Y [N]
	F6,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]

	T1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T11
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T12
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T13
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T14
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T15
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T16
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T17
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T18
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



Führungswagen 7
Führungswagen 8
	Phase
	F7,Y [N]
	F7,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]
	
	F8,Y [N]
	F8,Z [N]
	FZusatz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]

	T1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T11
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T12
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T13
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T14
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T15
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T16
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T17
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T18
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



Belastungen auf den Führungswagen 1 in den einzelnen Phasen 
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	Richtung der einzelnen Drehmomente

Die Bestimmung der positiven Dreh-momentrichtung wird jeweils ent-sprechend der Rechten-Daumen-Regel durchgeführt. Wenn der Daumen der rechten Hand in die positive Koordinatenrichtung zeigt, dann weisen die restlichen Finger in Richtung des positiven Drehmomentes.
	[image: image5.png]






Führungswagen 1


	Phase
	F1,Y [N]
	F1,Z [N]
	FZusatz [N]
	Last aus Mx [N]
	Last aus My [N]
	Last aus Mz [N]
	FVorsp.[N]
	Gesamt [N]

	T1
	
	
	
	
	
	
	
	

	T2
	
	
	
	
	
	
	
	

	T3
	
	
	
	
	
	
	
	

	T4
	
	
	
	
	
	
	
	

	T5
	
	
	
	
	
	
	
	

	T6
	
	
	
	
	
	
	
	

	T7
	
	
	
	
	
	
	
	

	T8
	
	
	
	
	
	
	
	

	T9
	
	
	
	
	
	
	
	

	T10
	
	
	
	
	
	
	
	

	T11
	
	
	
	
	
	
	
	

	T12
	
	
	
	
	
	
	
	

	T13
	
	
	
	
	
	
	
	

	T14
	
	
	
	
	
	
	
	

	T15
	
	
	
	
	
	
	
	

	T16
	
	
	
	
	
	
	
	

	T17
	
	
	
	
	
	
	
	

	T18
	
	
	
	
	
	
	
	



Wirkende Momente auf den Führungswagen 1

	Phase
	MX [Nm]
	My [Nm]
	Mz [Nm]

	T1
	
	
	

	T2
	
	
	

	T3
	
	
	

	T4
	
	
	

	T5
	
	
	

	T6
	
	
	

	T7
	
	
	

	T8
	
	
	

	T9
	
	
	

	T10
	
	
	

	T11
	
	
	

	T12
	
	
	

	T13
	
	
	

	T14
	
	
	

	T15
	
	
	

	T16
	
	
	

	T17
	
	
	

	T18
	
	
	



Schraubenfestigkeit

Die in der Norm DIN 645-1 festgelegten Schraubenverbindungen können aufgrund der hohen Leistungsfähigkeit der Profilschienenführungen überbeansprucht werden. In der Regel ist die Verschraubung zwischen Führungsschiene und Unterbau kritischer als die Verschraubung zwischen Führungswagen und Oberbau. Sind die abhebenden Lasten (F) oder Momente (Mt bzw. ML) höher als die jeweiligen Belastungswerte in der Tabelle, müssen die Schraubenverbindungen gesondert nachgerechnet werden. (Angaben zu dem ML-Moment beziehen sich in diesem Fall nur auf das ML-Moment, das zu abhebenden Belastungen auf die Führungsschiene führt.) 

Die Angaben gelten für folgende Bedingungen:

· Befestigungsschrauben Qualität 12.9 (für Schrauben der Qualität 8.8 kann näherungsweise ein Abschlagfaktor von 0,6 angesetzt werden).

· Schrauben mit Drehmomentschlüssel angezogen.

· Schrauben leicht geölt.

	Führungswagen
	R1851 532 10
	

	Führungsschiene von oben verschraubt

	Fmax [N]
	Mt,max. [Nm]
	ML [Nm]

	216800
	5400
	1200

	Führungsschiene von unten verschraubt

	Fmax [N]
	Mt,max. [Nm]
	ML [Nm]

	216800
	5400
	1200


Im Berechnungsprogramm wird keine Überprüfung der Schraubenfestigkeit durchgeführt. Weiterhin werden bei Führungswagen und Führungsschienen auf beiden Seiten seitliche Fixierungen vorausgesetzt. Dadurch kann kein “Durchrutschen“ von Führungswagen bzw. Führungsschienen stattfinden und somit werden die Schrauben nicht durch Scherkräfte beschädigt. Bitte beachten Sie, dass die Belastungen auf die Schraubenverbindungen von den Belastungen auf die Führungswagen abweichen können. Der Bezugspunkt für die Belastungen auf Führungswagen ist die Laufbahnmitte der Führungsschiene, während sich die Belastungen für die Schraubenverbindungen auf die Anschraubfläche Führungsschiene beziehen (siehe Bild).

Bild: Bezugspunkt Belastungen auf Führungswagen und Bezugspunkt Belastungen auf Schraubverbindungen

Gesamthöhe (Führungswagen und Führungsschiene)




0
[mm]

Höhenversatz z zwischen Anschraubfläche Führungswagen und Laufbahnmitte
0
[mm]


Belastungen auf die Führungswagen 1-2 in den einzelnen Phasen 
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	Richtung der einzelnen Drehmomente

Die Bestimmung der positiven Dreh-momentrichtung wird jeweils ent-sprechend der Rechten-Daumen-Regel durchgeführt. Wenn der Daumen der rechten Hand in die positive Koordinatenrichtung zeigt, dann weisen die restlichen Finger in Richtung des positiven Drehmomentes.
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Führungswagen 1
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Belastungen auf die Führungswagen 1-2 in den einzelnen Phasen
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	Richtung der einzelnen Drehmomente

Die Bestimmung der positiven Dreh-momentrichtung wird jeweils ent-sprechend der Rechten-Daumen-Regel durchgeführt. Wenn der Daumen der rechten Hand in die positive Koordinatenrichtung zeigt, dann weisen die restlichen Finger in Richtung des positiven Drehmomentes.
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Wirkende Gesamtmomente auf beide Führungswagen 
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Belastungen auf die Führungswagen 1-2 in den einzelnen Phasen 
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	Richtung der einzelnen Drehmomente

Die Bestimmung der positiven Dreh-momentrichtung wird jeweils ent-sprechend der Rechten-Daumen-Regel durchgeführt. Wenn der Daumen der rechten Hand in die positive Koordinatenrichtung zeigt, dann weisen die restlichen Finger in Richtung des positiven Drehmomentes.
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Führungswagen 2
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Belastungen auf die Führungswagen 1-2 in den einzelnen Phasen

	[image: image12.png]Bit Rihtung (Vorsicher) der Mae beachtert

Nullpunkt Wit 2nchen den Fiungwagen
(Fingss hiener) und ai Hihe der Fibrun-
wagenansciaubihe





	Richtung der einzelnen Drehmomente

Die Bestimmung der positiven Dreh-momentrichtung wird jeweils ent-sprechend der Rechten-Daumen-Regel durchgeführt. Wenn der Daumen der rechten Hand in die positive Koordinatenrichtung zeigt, dann weisen die restlichen Finger in Richtung des positiven Drehmomentes.
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Wirkende Gesamtmomente auf beide Führungswagen 
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Verlagerungen der Kraftangriffspunkte (Kraft 1 – Kraft 6) in den einzelnen Phasen
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	Der Ausgangszustand für die Verlagerungsberechnung der Kraftangriffspunkte ist jeweils der unbelastete Zustand der Linearführungen. Im unbelasteten Zustand wirken weder Massen- noch Kraftbelastungen auf die Führungswagen. Das bedeutet, die Verlagerungswerte geben den Unterschied der Verlagerungen in bezug auf den unbelasteten Zustand an. // Der Ausgangszustand für die Verlagerungsberechnung der Kraftangriffspunkte ist jeweils der Zustand in der Phase x. Das bedeutet, die Werte geben den Unterschied der Verlagerungen in der einzelnen Phase im Vergleich zur Verlagerung in der ausgewählten Phase x an. 


	
	Koordinaten der Kraft 1
	
	Koordinaten der Kraft 2
	
	Koordinaten der Kraft 3

	
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]
	
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]
	
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Phase
	x [µm]
	y [µm]
	z [µm]
	
	x [µm]
	y [µm]
	z [µm]
	
	x [µm]
	y [µm]
	z [µm]

	T1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T11
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T12
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T13
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T14
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T15
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T16
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T17
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T18
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


	
	Koordinaten der Kraft 4
	
	Koordinaten der Kraft 5
	
	Koordinaten der Kraft 6

	
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]
	
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]
	
	X [mm]
	Y [mm]
	Z [mm]

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Phase
	x [µm]
	y [µm]
	z [µm]
	
	x [µm]
	y [µm]
	z [µm]
	
	x [µm]
	y [µm]
	z [µm]

	T1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T11
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T12
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T13
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T14
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T15
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T16
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T17
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	T18
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


Verlagerungen der Kraftangriffspunkte (Kraft 7 – Kraft 12) in den einzelnen Phasen
	[image: image15.png]Bit Rihtung (Vorsicher) der Mae beachtert

Nullpunkt Wit 2nchen den Fiungwagen
(Fingss hiener) und ai Hahe der Fibrung-
wagenanseiaubihe





	Der Ausgangszustand für die Verlagerungsberechnung der Kraftangriffspunkte ist jeweils der unbelastete Zustand der Linearführungen. Im unbelasteten Zustand wirken weder Massen- noch Kraftbelastungen auf die Führungswagen. Das bedeutet, die Verlagerungswerte geben den Unterschied der Verlagerungen in bezug auf den unbelasteten Zustand an. // Der Ausgangszustand für die Verlagerungsberechnung der Kraftangriffspunkte ist jeweils der Zustand in der Phase x. Das bedeutet, die Werte geben den Unterschied der Verlagerungen in der einzelnen Phase im Vergleich zur Verlagerung in der ausgewählten Phase x an.
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