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1 UBER DIESES HANDBUCH

Dieses Dokument ist die Betriebsanleitung
der Gewindeschneidmaschine ROSCAMAT®
TIGER.

ORIGINAL-HANDBUCH

Informationen zum gewerblichen/geistigen
Eigentum:

Tecnospiro  Machine Tool, S.L.U. (das
Unternehmen) informiert, dass alle in diesem
Dokument genannten Inhalte, einschlieRlich
Texte, Bilder, grafische Gestaltungen,
Marken, Handels- und Firmennamen, dem
Unternehmen gehéren oder dieses das
alleinige Nutzungsrecht hat (im Folgenden
gewerbliches/geistiges  Eigentum).  Das
Kopieren, Vervielfaltigen, Verbreiten,
offentliche Kommunizieren und Verwenden
des gewerblichen/geistigen Eigentums, ganz
oder teilweise, in jeglicher Form oder
Modalitat, auch unter Angabe der Quellen, ist
ohne die ausdruckliche schriftliche
Zustimmung des Unternehmens verboten.
Die Rechte des Unternehmens am
gewerblichen/geistigen Eigentum gelten
auch dann als verletzt, wenn Inhalte
verwendet werden, die aufgrund ihrer
Eigenschaften dem gewerblichen/geistigen
Eigentum ahnlich sind.

1.1 UBERLEGUNGEN

v Bevor Sie das Gerat benutzen, lesen Sie
unbedingt diese Bedienungsanleitung
und befolgen Sie die Gebrauchs- und
Sicherheitshinweise.

v' Alle in diesem Handbuch aufgefiihrten
Anweisungen beziehen sich auf das
einzelne Gerdt, es liegt in der
Verantwortung des Endanwenders, alle
fur den Endgebrauch erforderlichen

Sicherheitsmalinahmen zu analysieren
und anzuwenden.

Dieses Handbuch ist wahrend der
gesamten Lebensdauer des Geréts an
einem Ort in der Nahe des Geréts zum
Nachschlagen aufzubewahren.

Wenn Sie einen Teil dieses Handbuchs
unklar, verwirrend oder ungenau finden,
wenden Sie sich bitte an lhren 3arm®-
und/oder Roscamat®-Handler.

Der Inhalt dieses Handbuchs kann ohne
Vorankuindigung gedndert werden.

Im Falle eines Verlustes oder einer
Verschlechterung des  Handbuchs
missen Sie sich an TECNOSPIRO
MACHINE TOOL, S.L.U. wenden, damit
Ihnen ein neues zur Verfligung gestellt
werden kann.

Die Vervielfaltigung dieser
Dokumentation - oder eines Teils davon
- oder die Weitergabe an Dritte ist nur
mit ausdrtcklicher schriftlicher
Genehmigung von TECNOSPIRO
MACHINE TOOL, S.L.U. gestattet.

Die in diesem Handbuch dargestellten
Abbildungen kdnnen fir spezifische
Konfigurationen sich in einigen Details
unterscheiden  und  sollten  als
Standarddarstellung verstanden
werden.

Abschnitte, die auf Montage-, Einstell-,
Installations- oder Wartungsschritte
hinweisen, sind braun hinterlegt.

Abschnitte mit hervorgehobenen
Informationen sind grau hinterlegt.
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1.2 VERSION

Dokument

Datum - Revision

Bedienungsanleitung

16.02.2024

2

SICHERHEITSRELEVANTE
INFORMATIONEN

2.1 ANWENDUNGSBEREICH

Dieser Abschnitt enthalt sehr wichtige
Informationen zur Sicherheit Ihres Gerats, er
richtet sich an alle Personen, die an einer der
Lebensphasen dieses Gerats (Transport,
Montage und Installation, Inbetriebnahme,

Einstellung,
Reinigung,

Schulung,
Wartung,

Bedienung,
Fehlersuche,

Demontage/Stilllegung) beteiligt sind.

2.2 WARNHINWEISE UND ALLGEMEINE

UBERLEGUNGEN

Das in diesem Dokument beschriebene
Gerat ist nach dem neuesten Stand der
Technik und den geltenden
sicherheitstechnischen Normen gebaut.
Eine unsachgemalle Verwendung oder
schlechte Integration durch den
Endanwender  kann  jedoch  zu
Verletzungsrisiken fuhren.

Das Gerat darf nur in einwandfreiem
technischen Zustand, in
Ubereinstimmung mit den
Sicherheitsvorschriften  und  unter
Berticksichtigung dieses Dokuments
verwendet werden.

Jede Fehlfunktion, die die Sicherheit
beeintrachtigen kann, muss sofort
behoben werden.

Ohne entsprechende Genehmigung von
TECNOSPIRO MACHINE TOOL, S.L.U.

dirfen keine Anderungen am Gerét
vorgenommen werden.

Das Gerat darf nur fur die
bestimmungsgeméallen  Verwendung
betriecben  werden, jede andere
Verwendung ist strengstens verboten.
Jede andere als die angegebene
Verwendung gilt als unsachgemaélle
Verwendung und ist verboten. Fir
hieraus resultierende Schaden
tbernimmt der Hersteller keine Haftung.

Es liegt in der Verantwortung des
Integrators, des Eigentiimers und/oder
des Endanwenders, die Eignung des
Produkts fur jeden Verwendungszweck
sowie seinen Installationsort und die
spezifische Definition der mit diesem
Produkt  auszufuhrenden  Aufgabe
innerhalb der in diesem Handbuch
festgelegten Grenzen zu bestimmen.

Keine Verwendung zulassen, die nicht in
diesem Handbuch beriicksichtigt ist.

Der Bediener darf das Gerdt nur nach
Erhalt der entsprechenden
Betriebsanweisungen betreiben.

Es wird empfohlen, dass nur ein Bediener
das Gerat gleichzeitig benutzen kann, eine
andere  Verwendung muss  vom

Integrator/  Endanwender  bewertet
werden.

Es ist verboten, wahrend der
Verwendung bewegliche und

verbindende Elemente zu manipulieren.

Bei Nichtgebrauch sollte das Gerat in der
eingefahrenen oder geparkten Position
belassen werden.
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Die Werkstiicke (zu schneidende Teile)
mussen ordnungsgeman gesichert sein.

Die fur das Gewindeschneiden
verwendeten Materialien mussen den
Anweisungen des Herstellers
entsprechen.

Der Bediener darf das Gerat nur mit
sicheren Bewegungen betreiben, muss
die Bewegung des Gerats immer
begleiten und so das Risiko
unkontrollierter oder unbeabsichtigter
Bewegungen des Geréts verringern.

Obwohl die Teile mit der gré3ten Gefahr
eines Abscherens oder eines
mechanischen Greifens geschitzt und
umschlossen sind, ist es verboten,
wahrend der Verwendung bewegliche
und verbindende Elemente zu
manipulieren.

Der Arbeitsbereich des Gerats und der
angrenzende Bereich mussen die
Vorschriften fur Sicherheit, Gesundheit
und Hygiene am Arbeitsplatz erfllen,
und es liegt in der Verantwortung des
Integrators / Endanwenders, eine Studie
zur Gewahrleistung der Sicherheit
durchzuftihren.

Der Bediener muss sich aus dem
vertikalen Verfahrweg des Schwenkarms
fern halten.

Die Anwesenheit von Dritten im
Arbeitsbereich des Gerats muss auf ein
Minimum beschréankt werden, um die
Sicherheit nicht zu beeintrachtigen,
wobei fur jede andere Verwendung eine
zusatzliche Untersuchung der Risiken,
die sich aus dieser Arbeitsweise ergeben,
erforderlich ist.

v Wichtig ist, dass die Benutzer, die als

Bediener dieses Gerats fungieren, mit
diesem oder &hnlichen Produkten
vertraut und ausreichend geschult sind.

In jedem Fall muss der Bediener diese
Betriebsanleitung vor der Verwendung
lesen und verstehen, und zwar
unabhangig von seinen Kenntnissen,
seiner Ausbildung und seiner Erfahrung
mit &hnlichen Geréten, insbesondere die
Abschnitte Uber Installation, Betrieb und
Sicherheit.

Wenn Sie Fragen zur Handhabung oder
Wartung haben, wenden Sie sich bitte an
lhren 3arm@®- und/oder Roscamat@-
Handler.

2.3 AUSSCHLUSSE

Von der Verwendung dieses Gerates sind
ausgeschlossen:

v

Manipulation von Komponenten oder
Funktionen des Geréats, die nicht in
diesem Handbuch beschrieben sind.
Verwendung durch Personen mit
Behinderungen oder durch Tiere.
Verwendung durch Personen ohne
abgeschlossene Schulung zur
Pravention von Arbeitsunfallen.

Keine Installation in;

Installation in korrosiven Bereichen.
Installation in staubigen Bereichen.
Installation in Bereichen mit hohen
elektromagnetischen Emissionen.
Installation in Bereichen mit extremen
Temperaturen (sehr warm oder sehr kalt).
Installation in Bereichen mit hoher
Luftfeuchtigkeit.

Installation im AuBenbereich.
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2.4 SYMBOLIK UND SYMBOLE

v In diesem Handbuch und auf der
Maschinenstruktur finden Sie
verschiedene Symbole und
Piktogramme, deren Bedeutung
nachfolgend zusammengefasst sind.

Gefahr. Symbol far
allgemeine Gefahr. In der
Regel begleitet von einem
weiteren Symbol oder einer
detaillierteren Beschreibung
der Gefahr.

@ Einklemmgefahr

Elektrische Gefahr

2.5 SYSTEMINTEGRATOR

Der Systemintegrator oder Endanwender ist
fur die Integration der Maschine in die
Anlage unter Beachtung aller relevanten
Sicherheitsmalinahmen verantwortlich.

Der Integrator / Endanwender ist fur die
folgenden Aufgaben verantwortlich:

v’ Standort und korrekte Installation.

v Anschlisse.

v’ Risikobewertung.

v Anlagen  fir die  notwendigen
Sicherheits- und Schutzfunktionen.

2.6 PERSONLICHE SCHUTZAUSRUSTUNG
PPE

Die personliche Schutzausrustung fur diese
Maschine sind: Sicherheitsstiefel,
Schutzhelm, Schutzbrille und
Schutzhandschuhe  fur die  Phasen
Transport, Montage und Installation,
Inbetriebnahme und Demontage.

Schutzschuhe, Schutzhandschuhe und
Schutzbrille fur die Phasen Einstellung und
Schulung, Bedienung und Fehlersuche.

Es liegt in der Verantwortung des
Integrators/Endanwenders, die personliche
Schutzausriistung zu definieren, die sich aus
der endgultigen Anwendung der Maschine
ergibt, um die grundlegenden Gesundheits-,
Sicherheits- und Hygieneanforderungen zu
erfllen.

Der  Bediener darf  keine  losen
Kleidungsstiicke, Ringe oder Armbander
tragen, die vom Maschinenmechanismus
erfasst werden konnten.

Dariber hinaus muss Haar zusammen
gebunden getragen werden, um ein Erfassen
durch bewegliche Teile der Maschine zu
verhindern.

2.7 AUSBILDUNGSSTAND DES
BETEILIGTEN PERSONALS

Alle Personen, die an der Maschine arbeiten,
missen die Dokumentation im Kapitel
Sicherheit gelesen und verstanden haben.
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3 ALLGEMEINE BESCHREIBUNG UND TECHNISCHE INFORMATIONEN

3.1 HAUPTEILE

1. Basis

2. Radialarm

3. Heberabdeckung - Schaltkastenabdeckung
4. Einstellrad Arm

5. Kreuzsatz

6. Kopf

7. Elektromotor

8. Gelenkarm

9. Steuerung Drehzahlregelung
10. Griff/Drucktasten Motorantrieb
11. Hauptschalter

12. Positionierer fiir Heber

10
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3.2 BESCHREIBUNG UND FUNKTION

Die Maschine besteht aus einem Radialparallelogramm sowie einem durch Gasfedern im
Gleichgewicht gehaltenen Pendelparallelogramm und einem Kopf mit doppelter Drehachse (bei
der Konfiguration VH), an dessen Baugruppe der Motor montiert ist und der ihn senkrecht zum
Arbeitsbereich hélt. Der Bediener bewegt mithilfe des Motorgriffs die gesamte Maschine zu dem
zu schneidenden Werkstuick.

Die Baugruppe enthalt einen Hochfrequenzmotor, der von einem Frequenzumrichter gesteuert
wird, der innerhalb der Abdeckung der elektrischen Komponenten angeordnet ist. Die
Motordrehzahl (links und rechts) und die automatische Schmierung (optional) kénnen tber den
Drehzahlregler gesteuert werden.

Ein modulares System aus sieben schnell wechselnden Planetengetrieben ermdglicht die
Anpassung von Drehzahl und Drehmoment an die Anforderungen des Gewindeschneidens.

Der Werkzeughalter (oder Bohrerhalter) mit oder ohne Sicherheitskupplung ist ebenfalls Gber ein
Schnellwechselsystem am Motor befestigt.

3.3 KONFIGURATIONEN

Alle Maschinenkonfigurationen verfiigen tber:

e 2 Arten von Képfen mit Option: vertikal oder gelenkig gelagert

e Modell mit tiefem oder standardméaRigem Statzful3.

e Ausfuhrung mit integrierter Gewindebohrerschmierung oder ohne Schmierung.

e Ausfuihrung mit integrierter Bohrtiefenregelung oder ohne.

e Ausfihrung mit integrierter Bohrtiefenregelung und automatischer Schmierung oder
ohne diese Optionen.

e Ausfuihrung mit 230 V- oder 120 V-Netzanschluss

ROSCAMAT TIGER 9



3.4 ABMESSUNGEN
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3.5 BEWEGUNGEN
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3.6 TECHNISCHE DATEN

ALLGEMEINE TECHNISCHE DATEN

Schneidkapazitat!

M2-M27

Zum Gewindeschneiden geeignete Materialien?

Metalle und metallische
und plastische Werkstoffe

Drehzahlbereich

90-1050 U/min

. Vertical 24 kg (53 /b)
Gewicht Gelenkkoprf 25Kkg (55 1b)
Elektrische Daten

Versorgungsspannung und -frequenz | 220-240 V 50 Hz
Motorleistung 0,65 Kw
Schutzart IP 54

Versorgungsspannung und -frequenz

100-120 V 60 Hz

Motorleistung 0,65 kW

Schutzart IP 54
Betriebsbedingungen

Temperatur -10 bis +50 °C (74- 122 F)

Relative Luftfeuchtigkeit max. 70%

Umgebung Industrielle Umgebungen

3.7 KENNZEICHNUNG

Ein Metallschild am Radialarm Ihrer Maschine kennzeichnet und zeigt die folgenden Merkmale an.

Hersteller (Name, Adresse und Firmenname), Herstellungsdatum, Seriennummer, Modell,
Netzspannung und -frequenz, Motorleistung und CE- und UKCA-Kennzeichnung.

R&SCAMAT’

TECNOSP”RO

MACHINE TOOL SLU

Pol. Ind. Pla dels Vinyats I, s/n nau 1
08250 SANT JOAN DE VILATORRADA

UK

vooe. I
seriAL Ne [
macHINE Ne [
manUF. YEAR [T

ELONA) - Spai voLTAGE [ v / H-
a nat

cA over I

! Minimale und maximale Gewindewerte fiir Gewindeschneidarbeiten bei Stahl 90 kg/mm?

2 Generell kdnnen alle Arten von Metallen und Kunststoffen bearbeitet werden. Besondere Aufmerksamekeit sollte
Materialien wie Magnesium und &hnlich (hoher Entziindungsgrad) sowie bestimmten Kunststoffen geschenkt
werden. Jede andere Art von Material muss einer zusétzlichen Studie zur Risikoidentifikation durch den Integrator /

Endanwender unterzogen werden.

ROSCAMAT TIGER
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4 INSTALLATION, EINSTELLUNGEN UND BETRIEB
4.1 [INSTALLATION

1. Entfernen Sie das Gerat aus der Originalverpackung.

2. Befestigen Sie die Geratebasis (1) mit 3 geeigneten Schrauben M10 (2), (Empfohlenes
Drehmoment von 45 Nm) um ihn an den gewéhlten Baubelag anzupassen (es kann eine
ahnliche alternative Methode mit Zustimmung des Integrators verwendet werden).

3. Heben Sie die Welle der Basis in ihre obere Position an.

4. Fuhren Sie die Maschine (3) auf die Welle der Basis, bis sie vollstandig auf dem Seeger-Ring
der Welle sitzt, und ziehen Sie den M12-Bolzen (4) (6 mm-Inbusschlissel) fest an.

5. Schlief3en Sie die Steckdose an das Stromnetz an und betétigen Sie den Hauptschalter.

on
[@%s pull .

211
[B4"%, pul]

A INSTALLATION

v Der Aufstellungsort fur die Installation muss eine horizontale Oberflache sein, um ein Driften
und Ablenkungen zu vermeiden.

A AUFSTELLUNGSORT

Installieren Sie das Gerat nicht in Umgebungen wie:

v’ Bereiche mit Explosionsgefahr oder Brandgefahr
AuRenbereiche

Korrosive Bereiche

Bereiche mit extremen Temperaturen (sehr warm oder sehr kalt)
Bereiche mit hoher Luftfeuchtigkeit

Staubige Bereiche

Bereiche mit hohen elektromagnetischen Emissionen

AN NN N
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4.2 MODULWECHSEL

1. Bringen Sie die Maschine in die eingeklappte Position oder Parkposition.
2. So entfernen Sie das Modul:
- Drehen Sie die Backe (B) nach rechts (rot mit rot).
- Entfernen Sie das Modul.
3. So montieren Sie das Modul:
- Setzen Sie das Modul ein (rot mit rot).
- Drehen Sie die Backe (A) nach links (schlieBen, griin mit rot).
- Uberpriifen Sie, ob das Modul gehalten wird.
4. Stellen Sie die Arme neu ein /Siehe ARM INS GLEICHGEWICHT BRINGEN Seite 19].

A ACHTUNG

v" Beim Ausbau des Moduls kann es zu einer plotzlichen Reaktion des Arms kommen.

ROSCAMAT TIGER 15




4.3 EINSTELLUNGEN

43.1 DREHZAHLEINSTELLUNG DER MOTORDREHUNG

Die Drehzahl des Motors kann tber die Potentiometer in der Abdeckung der elektrischen
Komponenten geregelt werden.

Erhdhen oder Verringern der Eindrehgeschwindigkeit (im Uhrzeigersinn):

1- Drehen Sie das mit ,RIGHT” gekennzeichnete Potentiometer nach links bzw. rechts.
2- Der Wert 50 zeigt 50 % der Nenndrehzahl an.

Erhéhen oder Verringern der Ausdrehgeschwindigkeit (gegen den Uhrzeigersinn):

3- Drehen Sie das mit ,LEFT” gekennzeichnete Potentiometer nach links bzw. rechts.
4- Der Wert 50 zeigt 50 % der Nenndrehzahl an.

o (e ° O
¢ 100 © 100
K LEFT @ RIGHT /

432 HOHENVERSTELLUNG DER BASIS

Mit der Heberbasis kann die Arbeitshohe der Maschine um 130 mm erhdht werden, um in
verschiedenen Hohen arbeiten zu kdnnen. Dazu muss wie folgt vorgegangen werden:

ROSCAMAT TIGER 16



Heben:

1. Setzen Sie den Schwenkarm in seine Einrastposition.
2. Heben Sie die gesamte Maschine bis zum oberen Anschlag an.

Senken:

1. Setzen Sie den Schwenkarm in seine Einrastposition.

2. Ziehen Sie den Positionierer des Hebers heraus und senken Sie die gesamte Baugruppe ab.
Lassen Sie die Maschine wegen ihres Gewichts nicht fallen. Halten Sie die Baugruppe,
damit sie nicht pl6tzlich fallt.

A\ crrone

v' Lassen Sie die Maschine wegen ihres Gewichts nicht fallen. Halten Sie die Baugruppe, damit
sie nicht pl6tzlich fallt.
v" Legen Sie Ihre Hande nicht unter die Unterseite der Abdeckung.

4.4 SCHMIERUNG

Die Schmierpumpe und damit die Olversorgung wird gleichzeitig mit den Drucktasten zur
Steuerung des Motors aktiviert.

Die Schmierdauer wird in Sekunden berechnet und mithilfe des Potentiometers im oberen Deckel
des Radialarms eingestellt.

Die Regelung der Schmierdauer sollte nach folgenden Richtlinien erfolgen:

1. Um die Schmierdauer zu verlangern, drehen Sie das Potentiometer nach rechts.
2. Um die Schmierdauer zu verringern, drehen Sie das Potentiometer nach links.
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Wenn der Tank leer ist, kann Luft in die Rohre eingedrungen sein, weshalb er nach dem Befullen
entluftet werden muss.

1. Schrauben Sie das Ende (1) 2 Umdrehungen (nach links) ab.

2. Die Schmierdauer sollte auf das Maximum erhéht und der Motor mehrmals betrieben
werden (bis das Entliften abgeschlossen ist).

3. Schrauben Sie das Ende (1) wieder 2 Umdrehungen (nach rechts) ein.

Der Tankeinfiilldeckel befindet sich oberhalb des Radialarms.

A OLSPEZIFIKATIONEN

v Zuverwendendes Ol: Viskositat 20-40 cSt. Additive E.P. - extremer Druck - (Schwefel, Phosphor
und Chlor inaktiv).

v Verwenden Sie nur reines Schneiddél OHNE LOSUNGSMITTEL. Bestimmte Arten von
Schmierstoffen mit Trikoloren oder Alkoholen kdnnen einige Komponenten des Gerats schwer
beschadigen.

A WARTUNG

v" Der QOltank sollte regelmaRig gereinigt werden, um Spéne zu entfernen.
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4.5 ARM INS GLEICHGEWICHT BRINGEN

Stellen Sie die Spannung des internen Stol3dampfers ein, wenn der Arm abfallt oder eine
hohe Auftriebskraft hat.

1- Halten Sie den Schwenkarm in einer ungefahr horizontalen Position, um die Bedienung zu
erleichtern.

2- Verwenden Sie das zu diesem Zweck installierte Einstellrad und drehen Sie es
entsprechend.

e Drehung nach links: Die Feder wird starker gespannt.
e Drehung nach rechts: Die Feder wird entspannt.

mg

AARM INS GLEICHGEWICHT BRINGEN

v Der Arm muss bei jedem Modulwechsel ins Gleichgewicht gebracht werden.
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4.6 TIEFENSTEUERUNG (OPTIONAL)

Durch einen integrierten Codierer steuert die Maschine die vertikale nach unten Armposition (Z-
Achse) in mm, sodass die gewtinschte Position in der Tiefe einstellbar ist.

@ WEITERE INFORMATIONEN

v Die Tiefensteuerung ist nur bei vertikalen Bearbeitungsvorgangen wirksam. Bei horizontalen
Bearbeitungsvorgéangen ist keine Tiefensteuerung moglich.
v Die Tiefensteuerung kann nur fur die Bearbeitung von Rechtsgewinden verwendet werden.

46.1 Freier Modus (00)

StandardmaRig eingestelltes Programm. Zur freien Bearbeitung ohne Tiefensteuerung.

Das Lichtsignal aus 2 Punkten auf dem Display zeigt an, dass die Tiefe auf 0 programmiert ist und
somit der freie Modus eingestellt ist.

4.6.2 Stopp am Gewindeende (P1)

Bei diesem Programm wird der Motor automatisch angehalten, wenn die vorprogrammierte Tiefe
erreicht ist . Der Bediener muss die Drehrichtung
manuell umkehren, wenn die Gewindebohrung abgeschlossen ist.

Dieses Programm eignet sich fir Arbeiten im Dauerbetrieb.

4.6.3 Halbautomatischer Zyklus (P2)

Bei diesem Programm wird der Motor automatisch angehalten und die Drehrichtung umgekehrt,
wenn die vorprogrammierte Tiefe erreicht ist

Um den gesamten Zyklus abzuschlief3en, muss der Antriebstaster dauerhaft gedrtickt werden.

4.6.4 Automatischer Zyklus (P3)

Dieses Programm ermdglicht vollstandig automatische Arbeitszyklen. Druckt der Bediener 1
Sekunde lang, fuhrt das Gerat einen vollstandigen Gewindebohrungszyklus aus (Bohrung,
Anhalten und Umkehren), bis die vorprogrammierte Tiefe erreicht ist

@ WEITERE INFORMATIONEN

Dieses Programm ist serienmaRig nicht verfligbar. Es muss speziell bestellt werden.

Der Hersteller setzt den Betreiber dartiber in Kenntnis, dass fur den Einsatz mit diesem Programm
eine Schutzvorrichtung im Bearbeitungsbereich montiert werden muss, um die
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG zu erfullen.
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465 Programmwechsel

Um das Programm zu wechseln, beide Tasten des Displays ungefahr 6 Sekunden lang gedriickt
halten, bis das Auswahlmen aktiviert wird. Danach mit den Tasten (+) oder (-) das gewtnschte
Programm suchen.

Nachdem das Programm ausgewahlt wurde, 2 Sekunden warten, bis es aktiviert wird.

4.6.6 Ausgangspunkt 0 definieren

Zur  Programmierung der Gewindeschneidtiefe  muissen  Gewindeschneider und
Werkstuckoberflache sich bertihren und die Tasten +/- der Tiefensteuerung gedruckt werden, um
festzulegen, ab welchem Punkt 0 die Maschine die Tiefe Gberwacht. Auf dem Display leuchten
zwei 2 Punkte auf,

4.6.7 Programmierung der Gewindetiefe

In allen Arbeitsmodi konnen die Tasten (+) oder (-) gedriickt werden, um die gewlnschte Tiefe (in
mm) auszuwahlen.

A ACHTUNG

v" Den Eintritt des Gewindeschneiders beachten.
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5

BEDIENUNG

A WARNUNG

v

AN

Die im Folgenden beschriebene Reihenfolge ist informativ und setzt voraus, dass die
Installation, die Einstellungen wie Arm ins Gleichgewicht bringen und Installation des Moduls,
der Getriebe (falls zutreffend), Bohrerhalters (mit oder ohne Kupplung) und des
Gewindebohrers zuvor durchgefuihrt wurden.

Verwenden Sie die erforderliche personliche Schutzausristung, die unter [Siehe
PERSONLICHE SCHUTZAUSRUSTUNG (PPE) Seite 7] beschrieben ist.

Stellen Sie sicher, dass die Maschine so konfiguriert ist, dass sie fir das Gewindeschneiden
geeignet ist.

Vergewissern Sie sich, dass Sie zuvor die fir die auszufihrenden Arbeiten notwendigen
Einstellungen vorgenommen haben.

Stellen Sie sicher, dass die Materialien, mit denen Sie arbeiten (Gewinde schneiden), den
beschriebenen Anforderungen entsprechen [Siehe TECHNISCHE DATEN Seite -13-].

Die zu bearbeitenden Teile miissen ordnungsgemal gesichert sein.

Bringen Sie die Maschine nach Abschluss der Arbeit oder bei langerer Inaktivitat in die
eingeklappte Position oder Parkposition.

5.1 BEDIENUNG GEWINDESCHNEIDEN

Befolgen Sie die folgenden Schritte flr einen korrekten und sicheren Ablauf des
Gewindeschneidens.

1
2-
3
4

Schalten Sie den Hauptschalter ein.
Halten Sie die Drucktaste? (1) fur das Gewindeschneiden (im Uhrzeigersinn) gedriickt.

Halten Sie die Drucktaste (2) fir das Ausdrehen (gegen den Uhrzeigersinn) gedriickt.
Bringen Sie die Maschine in die eingeklappte Position oder Parkposition und schalten Sie den
Hauptschalter aus.

. 2
Va4 |
| \(j» Q)

% Die Drucktasten (1) und (2) fiir die Wartung verhindern, dass die Maschine ohne den Eingriff/die Aufsicht eines
Bedieners lauft.
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@® INFORMATIONEN

Die Maschine ist mit einem Bildschirm mit Zyklusz&hler ausgestattet.

0000000

Wenn Sie das Gerét einschalten, erscheint die Gesamtzykluszahl.

Sobald Sie mit der Arbeit beginnen, erscheint auf dem Bildschirm ein Zahler fur die Dauer der
Arbeitssitzung.

Um den Gesamtzahler anzuzeigen, missen Sie das Gerat ausschalten, 5 Sekunden warten und
dann wieder einschalten.
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6 KOPFE

6.1 GELENKKOPF

Der Gelenkkopf hat ein integriertes System, mit dem der Motor in 4 Positionen zu jeweils 90°
positioniert werden kann, um Gewinde in vertikaler und horizontaler Richtung zu schneiden.

Vertikales Schneiden:

1- Stellen Sie den Motor senkrecht und fixieren Sie den Griff (1) und das Handrad (2) fest bis zum
Anschlag.

Horizontales Schneiden:

1- Losen Sie das Handrad (2), um das Motorgelenk zu entriegeln.

2- Drehen Sie den Kopf um 90°, bis Sie die Verriegelung spuren, und ziehen Sie das Handrad (2)
wieder fest an.

3- Entriegeln Sie den Griff (1) an der Oberseite des Kopfes.

4- Beim Bewegen des Arms muss der Bediener die Rechtwinkligkeit zur Bearbeitungsebene
manuell einhalten.

AACHTUNG

v Bei horizontalem Gewindeschneiden darf der Griff (1) nicht verriegelt werden.
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7

WARTUNG

7.1 AUSTAUSCH DER GASFEDER

A VOR DEM AUSTAUSCH DER GASFEDER

v
v
v

Das Gerat muss ordnungsgemal installiert und integriert sein.
Schalten Sie das Gerat am Hauptschalter aus und trennen Sie es vom Stromnetz.
Halten Sie den Arm immer in der hochsten Position.

Drehen Sie das Einstellrad (1) im Uhrzeigersinn bis zum Anschlag, um den Arm komplett zu
entspannen.

Entfernen Sie die Schrauben (2) (2,5 mm-Inbusschlissel) und den Deckel (3).

Entfernen Sie den Bolzen (4) (3 mm-Inbusschlissel) und mit Hilfe eines M5-Ausziehers die
Welle (5).

Entfernen Sie den Bolzen (6) (4 mm-Inbusschlissel) und senken Sie das Einstellrad (1) ab, bis
der Stift (7) sichtbar ist.

Entfernen Sie den Stift (7).

Entfernen Sie den Stift (8) vom Arm.

Entfernen Sie den StoRdampfer (9) und ersetzen Sie ihn durch einen neuen.

Der Einbau erfolgt in umgekehrter Reihenfolge.
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7.2 GRIFF UND DRUCKTASTEN ERSETZEN

AVOR DEM AUSTAUSCH DES GRIFFS

v’ Das Gerat muss ordnungsgemal installiert und integriert sein.
v’ Schalten Sie das Gerat am Hauptschalter aus und trennen Sie es vom Stromnetz.

[ERN
1

Bringen Sie die Maschine in die eingeklappte Position oder Parkposition.

Schalten Sie den Hauptschalter aus und ziehen Sie den Netzstecker.

Entfernen Sie die Drucktasten (2) des Motorantriebs und trennen Sie sie von ihrem
FASTON-AnNschluss. (Verwenden Sie einen kleinen Schraubendreher, um das Entfernen der
Tasten zu erleichtern).

Entfernen Sie die Schraube (3) (2 mm-Inbusschlissel) und entfernen Sie den Griff (1) in der
gezeigten Richtung.

Gehen Sie beim Einbau in umgekehrter Reihenfolge vor und achten Sie darauf, dass keine
Kabel eingeklemmt werden.

G W

'y

(6]
1

(G
(((
A\
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7.3 AUSTAUSCH DER SCHMIERPUMPE

A NUR FUR MASCHINEN, DIE UBER DIESE VORRICHTUNG VERFUGEN

AVOR DEM AUSTAUSCH DER SCHMIERPUMPE

v’ Das Gerat muss ordnungsgemal installiert und integriert sein.

v

Schalten Sie das Gerat am Hauptschalter aus und trennen Sie es vom Stromnetz.

Heben Sie die Maschine an /Siehe HOHENVERSTELLUNG DER BASIS Seite 16].

. Entfernen Sie die 6 Schrauben (1) (25 mm-Inbusschlissel) von der

Elektrokastenabdeckung (2) am Radialarm und halten Sie sie.

. Trennen Sie die 2 FASTON-Klemmen und die zwei Olein- und -auslassleitungen von der

Pumpe.

. Losen Sie die 2 Schrauben (3) (2 mm-Inbusschlissel), mit der die Schmierpumpe (4)

befestigt ist, und ersetzen Sie diese durch eine neue.
Der Einbau erfolgt in umgekehrter Reihenfolge.
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7.4 AUSTAUSCH DES FREQUENZUMRICHTERS

A VOR DEM AUSTAUSCH DES FREQUENZUMRICHTERS

v’ Das Gerat muss ordnungsgemal installiert und integriert sein.
v" Schalten Sie das Gerat am Hauptschalter aus und trennen Sie es vom Stromnetz.

1.
2.

N o ok

Heben Sie die Maschine an /Siehe HOHENVERSTELLUNG DER BASIS Seite 16].

Entfernen Sie die 6 Schrauben (1) (25 mm-Inbusschlissel) von der
Elektrokastenabdeckung (2) am Radialarm und halten Sie sie.

Entfernen Sie die obere Schutzabdeckung von den Steckern des Frequenzumrichters.
Trennen Sie die Anschlussplatte (3) des Frequenzumrichters.

Entfernen Sie den Seitenschutz des Frequenzumrichters.

Trennen Sie alle anderen Kabel.

Entfernen Sie die 4 Schrauben (4) (4 mm-Inbusschlissel), die den Frequenzumrichter (5)
am Radialarm halten, und entfernen Sie ihn.

Befestigen Sie den neuen Frequenzumrichter und verbinden Sie alle Kabel an den
entsprechenden Anschliissen /Siehe SCHALTPLAN Seite 34].

Befestigen Sie abschlieend die Abdeckung am Radialarm.
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RASCAMAT

7.5 EINSTELLEN DER KUPPLUNG

1. Entfernen Sie den Befestigungsring.

2. Drehen Sie die Nutmutter im oder gegen den Uhrzeigersinn, um die Kupplung zu spannen
bzw. zu entspannen.

3. Montieren Sie den Ring wieder in die Nut.
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7.6 MOTORERSETZEN

A VOR DEM AUSTAUSCH DES MOTORS

v Das Gerat muss ordnungsgemaR installiert und integriert sein.
v’ Schalten Sie das Gerat am Hauptschalter aus und trennen Sie es vom Stromnetz.

1- Bringen Sie die Maschine in die eingeklappte Position oder Parkposition

2- Schalten Sie den Hauptschalter aus und ziehen Sie den Netzstecker.

3- Entfernen Sie den Sicherungsring (1) und die Hulse (2).

4- Entfernen Sie die Schrauben (3) (2.5 mm-inbusschltissel).

5- Schieben Sie das Gehéuse (4) nach oben, bis der Stecker (5) frei liegt, trennen Sie ihn wie
abgebildet, und entfernen Sie das Gehé&use (4) vollstandig.

6- Trennen Sie die Erdung (6) (2,5 mm-Inbusschliissel).

7- Entfernen Sie den Stopfen und I6sen Sie die Schraube (7) (5 mm-Inbusschlissel).

8- Losen Sie die Bolzen (8) (3 mm-inbusschliissel).

9- Entfernen Sie den Motor (9) und ersetzen Sie ihn bei Bedarf.

10-Der Einbau erfolgt in umgekehrter Reihenfolge.

HINWEIS: Achten Sie bei der Montage des Motors darauf, dass kein Kabel eingeklemmt wird.

A\ crrone

v" Achten Sie auf die @ 7 mm-Kugeln auf der Innenseite der Backe.
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7.7 UBERPRUFUNG UND AUSTAUSCH DER BOHRTIEFENREGELUNG

A NUR FUR MASCHINEN, DIE UBER DIESE VORRICHTUNG VERFUGEN

7.7.1 Schritte zur Uberpriifung

1. Lassen Sie den Hauptschalter des Geréts ausgeschaltet und driicken Sie dann gleichzeitig
die beiden Tasten (+ und -) der Platine.

© s ®
:
o
M
erv
AN _/ ®

2. Schalten Sie den Hauptschalter des Gerats ein und Uberprufen Sie, ob die Anzeige auf der
Platine zwei Striche anzeigt.

( i
oL
7 |

SO-dwv
©@

®

3. Vergewissern Sie sich, dass auf der Anzeige ,50” angezeigt wird, wenn Sie den Arm in seine
horizontale Position bringen. Wenn ja, ist die Funktion der Stoppvorrichtung korrekt.

Andernfalls kann eine Funktionsstérung vorliegen und die Vorrichtung muss eventuell
ersetzt werden.

@

=
NGO
©) ©)

®

vO0-Hw0
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7.7.2 Schritte fur den Austausch durch einen neuen Satz

AVOR DEM AUSTAUSCH DER BOHRTIEFENREGELUNG

v’ Das Gerat muss ordnungsgemal installiert und integriert sein.
v’ Schalten Sie das Gerat am Hauptschalter aus und trennen Sie es vom Stromnetz.
v'Lassen Sie bei Bedarf zwei Personen diese Aufgabe sicher ausfiihren.

1. Heben Sie die Maschine an /Siehe HOHENVERSTELLUNG DER BASIS Seite 16].

2. Entfernen Sie die 6 Schrauben (1) (25 mm-Inbusschlissel) von der
Elektrokastenabdeckung (2) am Radialarm und halten Sie sie.

3. Entfernen Sie die 2 Schrauben (3) (3 mm-Inbusschlissel) von der Abdeckung (4) der
Schmierung und des Anschlags am Radialarm und halten Sie sie.

4. Trennen und entfernen Sie die Kabel von der Schmierung, dem Anschlag und dem
Frequenzumrichter des Radialarms.

5. Entfernen Sie die Schrauben (5) (25 mm-Inbusschlissel) und entfernen Sie die
Abdeckungen des Kreuzes (6).

6. Entfernen Sie die Kappen und Schrauben (7) (4 mm-Inbusschlussel).

Entfernen Sie die Welle (8).

8. Trennen Sie den Radialarm vom Kreuz.

~

7Y
D—
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9. Drehen Sie das Einstellrad (9) im Uhrzeigersinn bis zum Anschlag, um den Arm komplett
zu entspannen.

10.Entfernen Sie die Schrauben (10) (2,5 mm-Inbusschlissel) und den Deckel (11).

11.Entfernen Sie den Bolzen (12) (3 mm-Inbusschlissel) und mit Hilfe eines M5-Ausziehers
den Bolzen (13).

12.Entfernen Sie die Welle (14) von der Gasfeder.

13.Entfernen Sie die Kappen und Schrauben (15) (8 mm-Inbusschlissel).

14.Trennen Sie die Kreuzbaugruppe (16) vom Arm.

15. Entfernen Sie die Schrauben (17) (2,5 mm-Inbusschlissel) und die Bohrtiefenregelung (18).

16. Setzen Sie die neue Bohrtiefenregelung (18) wie im Detail (19) gezeigt in den Arm ein.

17.Beider Montage der neuen Bohrtiefenregelung ist es wichtig, dass das am Ende des Hebels
(20) montierte Lager jederzeit in die Nut der Stange passt.
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8 SCHALTPLAN

POTENTIOMETER (MO5006A4)

FREQUENCY
- cHassis | [REREEN
b FRNOODEC2S—7E SWITCH (ELO10096)
2 s (T6102000) p—
5 —1V '-1;'- I 30! 0 L 230 / S0Hz
L WHTE 2|6 11 L2/N H o2l o N 230V / 50Hz
POTENTIOMETER (M05006A4)_| TELLOW —CM___175 ] 12 | /
. aﬁown —10v I1 o 3 ::15 O GROUND
] YELLOW —CM = CM
© 131 g1/ 54 WD MOTOR (AF300101
E 7 cM
- U BLACK u
M [ ] V_BROWN V ( Ly
JSE BLACK SOURCE W BLUE W
&3 GROUND — GREEN
MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (MO505104) 213 230 vea - 0,65 KW
LEFT BUTTON — Sw2 3] 1
— e
O—_GREEN 2 oND
BROWN+YELLOW —24V 1]44 VbD | L|DISPLAY OLED 0.91in
ITE 4 sc (EL105900)
SROS115 = * NOT USED
—_ (M0501783) 4 (TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)
RIGHT BUTTON — SW1 DESCRIPTION (CODE
ELECTRIC SCHEME TIGER 230V EL-TG0001
*
TECNOSP7RO {$
NAME DATE REVISION —_7 /’
ORAWN BY D. Gil 04/03/22 MACHINE TOOL SLU pmécsm
APPROVED BY OSCAR 04/03/22 O

Schaltplan Roscamat Tiger OHNE Stopp und OHNE Schmierung — 230V
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POTENTIOMETER (MOS006A4)

[
=
= 5K
4

2

POTENTIOMETER (MO5006A4)

5K

TURN RIGHT

MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (M0505104)

DISPLAY OLED 0.87in
(EL105900)

9000006218 SROS106 — STOP
SOURCE LEFT BUTTON — SW2 (926003A3)
(42600604) 55— GREEN -
= 2
BUACK ] ‘ WEATE gaa
]
RIGHT BUTTON — SW1
3
2 RED
1
= +[1 i
g »b el
4
<
2 SROS109
3 CHIP JF2
2 (92600204) m
CM —F.n
§§ JP2
FREQUENCY @
CHASSIS VARIABLE 1 —— BLUE
FRNODO6C2S—T7E SWITCH (ELO10096) 2 —— WHITE
(1G102000) Swi 3 —— GREY
4 —— YELLOW
|y Li/L dTol—o L 230v / S0Hz | __ creEn
- 1] J4 L2/N |*‘)
WHITE = 1] 1 N 230V / 50Hz 7 —— RED
W —CM 31,5 |2 }g 8 —— BROWN
P 3 © GROUND
BROWN —10V  |— | 4 M
WHITE Jz— J1£ MOTOR (AF300101
— [ 2| | FWD
YELLOW —CM | [ 3] 7] —BELCM U BLACK U u1
18—~
N T+ g [ ] V__BROWN V| 7™ -
8 E BLACK SOURCE W_BLUE W, \3~ —
]-GND 1] GROUND — GREEN
] Y00 21 230 VCA — 0,65 kW
SCL. 3
3 3er (3] 3 WHITE
4 4] E BROWN
GREEN
SROS115 * NOT USED
(M05017B3) (TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)

[DESCRIPTION

ELECTRIC SCHEME TIGER DEPTH CONTROL 230V

CODE

EL-TG0005

*
NAME DATE REVISION
DRAWN BY D. Gil 04/03/22 0
APPROVED BY OSCAR 04/03/22

TECNOSP?

MACHINE TOOL sLuU 2

N

RO {5

N\

SPIROGEA|

Schaltplan Roscamat Tiger MIT Stopp und OHNE Schmierung - 230V
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LUBRICATION PUMP

MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (M0505104)

LEFT BUTTON — SW2
el

O— GREEN

BROWN+YELLOW —24V

‘ WHITE
— ]
RIGHT BUTTON — SW1

]

SROS115

2
{M0501783) j—m

NH120076) SROS104 LUBRICATION
BROWN (M0300703)
1 2 LUBRICATION — E-ﬂ CHASSIS
BLUE
8V 1.5A
BROWN EWD
WHITE CM EJZ
LUBRICATION
POTENTIOMETER (M0501504)
BROWN T 3
GREEN 7
WHITE 2 "ZE
POTENTIOMETER (MO5006A4)
FREQUENCY
CHASSIS | (REMEEF
E FRNOOO6C2S—7E SWITCH (ELO10096)
= s (T6102000) w1
2 R —10v oo L 230v / 50Hz
] I—”;IE LOW —CM N 230V / 50Hz
POTENTIOMETER (MO5006A4) BROWN 10V
& O GROUND
f__g YELLOW —CM
> 5K MOTOR (AF300101
P U BlLACK U v
2
\:l V_BROWN V! [ M
SOURCE W_BIUE W, \3~

IGROUND — GREEN|
230 VCA — 0,65 kw

DISPLAY OLED 0.91in
(EL105900)

* NOT USED
(TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)

[DESCRIPTION

ELECTRIC SCHEME TIGER LUBRICATION 230V

CODE

EL-TG0002

*
NAME DATE REVISION
DRAWN BY D. Gil 04/03/22 0
APPROVED BY OSCAR 04/03/22

TECNOSP7RO

MACHINE TOOL sLuU 2

N

P

N\

SPIROGEA|

Schaltplan Roscamat Tiger OHNE Stopp und MIT Schmierung - 230V
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LUBRICATION PUMP (NH120976) oS 100 — LUBRIGATION 9000006218 MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (M0505104) | SRoS106 — STOP
BROWN (MO300703) (SOURCE ) LEFT BUTTON — Sw2 (926003A3)
LUBRICATION + 42600604 575
1 2 ME 93 CHASSIS O—GREEN = 3
BLUE BUACK 7] ‘ WHITE 214
8V 1.5A
]
RIGHT BUTTON — SW1
3 3
LUBRICATION x2[2 2
POTENTIOMETER (MO501504) i =11 BV+E RED E 2
-z 2
|  BROWN ‘g
| GOREEN 1544 <L
J2 =
WHTE 13 . g SROS109 1
N 3 CHIP 2 41 P2
E - & (92600204) > J4
WH ':l
BROWN I M e
FWD “‘% JP2
POTENTIOMETER (MO5006A4) ChAssis | FREQUENCY 2%
VARIABLE 1 —— BLUE
£ FRNODO6C2S—T7E SWITCH (ELO10096) 2 —— WHITE
& (T6102000) P 3 —— GREY
5K 4 —— YELLOW
% _ | [l L1/L dTol—o L 230v / S0Hz | __ creEn
S 5 i L2/N | 4 N 230V / 50Hz 7 —— RED
W —CM <+ 2]
K 2] 8 —— BROWN
POTENTIOMETER (MO5006A4) jg = ::15 o GROUND
& BROWN —10V  |— = M
& WHITE i J1£ FWD MOTOR (AF300101
z 5K ~YELLOW —CM 151 7] _Béz_ v y u1
o — M- ] BLACK
P J5 pc| 24 V__BROWN V| 7M™ -
8 E BLACK SOURCE W_BLUE W, \3~ -
_ GND - GROUND — GREEN
DISPLAY OLED 0.91in | 1 y5p 1| 4@\{0\ — 0,65 kW
(EL105900) (2 sor 2]
| 3 SpA [ 3] 93 WHITE
4 4 3
[ 4] 3 BROWN
GREEN
SROS115 * NOT USED
(M05017B3) (TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)

[DESCRIPTION

CODE

ELECTRIC SCHEME TIGER DEPTH CONTROL & LUBRICATION 230V EL-TG0007
* 7z
NAME DATE REVISION .IIEt:I\I‘:,E;"%iIl<:’ g%;!j
—— oG 0322 0 MACHINE TOOL SLU .75,
APPROVED BY OSCAR 04/03/22

Schaltplan MIT Schmierung und MIT Stopp - 230V
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POTENTIOMETER (MO5006A4)

5

CHASSIS

5K

TURN RIGHT

=z 5K
o
2 —10V
M WHITE
POTENTIOMETER (MO5006A4) =
BROWN —10V
YELLOW —CM

MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (M0505104)

LEFT BUTTON — SW2
el
O— GREEN
BROWN+YELLOW —24V

L

RIGHT BUTTON — SW1

]

SROS115
{M0501783)

FREQUENCY
VARIABLE
FRND.4C25—6J SWITCH (ELO10096)
(TG102100) W1
Li/L B oo L 120v / 60Hz

L‘ﬁ—o N 120V / 60Hz

O GROUND

MOTOR (AF300101
li U1
U BLACK U
V_BROWN V! [ M
W_BLUE W, \3~
GROUND — GREEN
230 VCA — 0,65 kW

SOURCE

DISPLAY OLED 0.91in
(EL105900)

* NOT USED

(TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)

[DESCRIPTION

ELECTRIC SCHEME TIGER 120V

CODE

EL-TG0003

*

NAME
D. Gil
OSCAR

DATE REVISION
04/03/22 0
04/03/22

DRAWN BY
APPROVED BY

TECNOSP

MACHINE TOOL sLuU 2

7RO

=

N\

SPIROGEA|

Schaltplan Roscamat Tiger OHNE Stopp und OHNE Schmierung - 120V
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POTENTIOMETER (MOS006A4)

[
=
= 5K
4

2

POTENTIOMETER (MO5006A4)

5K

TURN RIGHT

MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (M0505104)

DISPLAY OLED 0.87in
(EL105900)

9000006218 SROS106 — STOP
SOURCE LEFT BUTTON — SW2 (926003A3)
(42600604) 55— GREEN -
= 2
%I' ‘ WHITE %-ﬂ
]
RIGHT BUTTON — SW1
3
2 RED
1
= +[1 i
g »b el
4
<
2 SROS109
3 CHIP JF2
2 (92600204) m
CM —F.n
§§ JP2
FREQUENCY @
CHASSIS VARIABLE 1 —— BLUE
FRND.4C25—6J SWITCH (ELO10096) 2 —— WHITE
(T6102100) P 3 —— GREY
4 —— YELLOW
|y Li/L dTol—o L 120v / 60Hz | __ creEn
- 1] J4 L2/N |*‘)
WHITE = 1] 1 N 120V / 60Hz 7 —— RED
W —CM 31,5 |2 }g 8 —— BROWN
P 3 © GROUND
BROWN —10V  |— | 4 M
WHITE Jz— J1£ FWD MOTOR (AF300101
YELLOW —CM =31 REV
W _—CM [ 3] 7] oM U BLACK U u1
18—~
N T+ g [ ] V__BROWN V| 7™ -
8 E BLACK SOURCE W_BLUE W, \3~ —
]-GND 1] GROUND — GREEN
] Y00 21 230 VCA — 0,65 kW
SCL. 3
3 3er (3] 3 WHITE
4 4] E BROWN
GREEN
SROS115 * NOT USED
(M05017B3) (TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)

[DESCRIPTION

ELECTRIC SCHEME TIGER DEPTH CONTROL 120V

CODE

EL-TG0006

*
NAME DATE REVISION
DRAWN BY D. Gil 04/03/22 0
APPROVED BY OSCAR 04/03/22

TECNOSP?

MACHINE TOOL sLuU 2

N

RO {5

N\

SPIROGEA|

Schaltplan Roscamat Tiger MIT Stopp und OHNE Schmierung - 120V
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RIGHT BUTTON — SW1

]

LUBRICATION PUMP (NH120976)
SROS104 — LUBRICATION
BROWN (M0300703)
1 2 ' LUBRICATION — EIJJ CHASSIS
BLUE
8V 1.54
BROWN ]
WHITE CM El.iz
LUBRICATION
POTENTIOMETER (MO501504)
BROWN 3 3
GREEN ”“
m—e <
POTENTIOMETER (MO5006A4)
FREQUENCY
o cHassis | FREQUEN
& FRN0.4C25-6J SWITCH (ELO10096)
2 (76102100) -~
5 ROWN_—1 5 Tol—o L 120v / 60Hz
]
] l_w'HEE—XE LOW —CM 6 =N 1 N 120V / 60Hz
POTENTIOMETER (MOS006A4) o 3 1 2
BROWN —1 -2 3
z \VHFTE_% 2 B 1 O GROUND
<] YELLOW —CM 44 CM
> 5K ST o | MOTOR (AF300101
2 & M U_ BLACK U =L
2 oM |
_?' e [ ] V_BROWN V| /M
JSE BLACK] SOURCE W_BLUE W 3~
GROUND — GREEN
MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (MO505104) %,13 230 VCA — 0,65 kW
LEFT BUTTON — SW2 3] B
— e 1
G— GREEN E 2] GND.
BROWN+YELLOW —24V 4 T3] VDD |L|DISPLAY OLED 0.97in
WHITE L 4] SCL (EL105900)
SROS115
—_ (MO50178B3) SDA

* NOT USED

(TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)

[DESCRIPTION

ELECTRIC SCHEME TIGER LUBRICATION 120V

CODE

EL-TG0004

*
NAME DATE REVISION
DRAWN BY D. Gil 04/03/22 0
APPROVED BY OSCAR 04/03/22

TECNOSP”RO 3

MACHINE TOOL sSLU

=

'3
SPIROGEAR

Schaltplan Roscamat Tiger OHNE Stopp und MIT Schmierung - 120V
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LUBRICATION PUMP (NH120976) oS 100 — LUBRIGATION 9000006218 MOTOR RIGHT/LEFT BUTTONS (M0505104) | SRoS106 — STOP
BROWN (MO300703) (SOURCE ) LEFT BUTTON — Sw2 (926003A3)
LUBRICATION + 42600604 575
1 2 ' LUBRICATION — E‘” CHASSIS O—GREEN = 13
TBLUE BUACK 7] ‘ WHITE 214
8V 1.5A
]
RIGHT BUTTON — SW1
3 3
LUBRICATION x2[2 2
POTENTIOMETER (MO501504) i =11 BV+E RED E 2
-2 2
|  BROWN ‘g
| GOREEN 1544 <L
J2 =
WHTE 13 . g SROS109 1
N 3 CHIP 2 41 P2
E - g (92600204) > s
WH F
BROWN I M e
FWD “‘% JP2
POTENTIOMETER (MO5006A4) ChAssis | FREQUENCY 2%
VARIABLE 1 —— BLUE
£ FRND.4C25—6J SWITCH (ELO10096) 2 —— WHITE
& (T6102100) P 3 —— GREY
5K 4 —— YELLOW
% _ | [l L1/L dTol—o L 120v / 60Hz | __ creEn
S 5 i L2/N | 4 N 120V / 60Hz 7 —— RED
W —CM <+ ]
K 2] 8 —— BROWN
POTENTIOMETER (MO5006A4) jg K 13 © GROUND
& BROWN —10V  |— 43 M
& WHITE - J1£ FWD MOTOR (AF300101
z 5K ~YELLOW —CM 151 7] _Béz_ v y u1
(8 F—- BLACK
P J5 pc| 24 [ I V__BROWN V| 7M™ -
8 E BLACK SOURCE W_BLUE W, \3~ -
_ GND - GROUND — GREEN
DISPLAY OLED 0.91in | 1 y5p 1| 4@\{0\ — 0,65 kW
(EL105900) 230 2]
| 3 SpA [ 3] 93 WHITE
4 4 3
[ 4] 3 BROWN
GREEN
SROS115 * NOT USED
(M05017B3) (TECNOSPIRO MT PURCHASE CODE)

[DESCRIPTION

CODE

ELECTRIC SCHEME TIGER DEPTH CONTROL & LUBRICATION 120V EL-TG0008
* 7z
NAME DATE REVISION .IIEt:I\I‘:,E;"%iIl<:’ g%;!j
—— oG 0322 0 MACHINE TOOL SLU .75,
APPROVED BY OSCAR 04/03/22

Schaltplan MIT Schmierung und MIT Stopp - 120V

ROSCAMAT TIGER
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9 HAUFIGE PROBLEME

9.1 PROBLEM: DIE MASCHINE FUNKTIONIERT NICHT, DER MOTOR STARTET NICHT ODER
STOPPT

Sie mussen das Gehause des Elektronikkastens entfernen, um die Elektronik freizulegen, und den
Fehlercode auf der Anzeige des Frequenzumrichters ablesen.

NenngrofRen | Technische Daten

Anzeige der Ursache flr die Abschaltung

OC 1: Uberstrom wahrend der Beschleunigung

Uberstromschutz OC 2: Uberstrom wéhrend der Verzégerung

OC 3: Uberstrom wahrend des Betriebs bei konstanten Drehzahlen

Schutz gegen Ausfall einer L in: Ausfall der Eingangsphase

Stromnetzphase
Schutz vor unzureichender ) .
LU: Zu wenig Spannung
Spannung
Schutz gegen Ausfall einer | OPL: Verlust der Ausgangsphase; Fehler in den Ausgangskabeln des
o Ausgangsphase Frequgnzumrichters
S| OUlL: gberspannung wéhrend der Beschleunigung
= | Uberspannungsschutz OU2: Uberspannung wéhrend der Verzogerung
Q § ou3: L:Jberspannung wahrend des Betr.i.ebs bei konstanten Drehzahlen
D | 8 - . OH1: Ubertemperatur am Kuhlkdrper; Uberlastung oder Fehler
g g Schutz vor Uberhitzung dbH: Uberhitzung des DB-Kreises

Eingang externer Fehler OH2: Externe Fehler

OH4: Motorschutz (PTC-Widerstand)

Motarschutz OL1: Motoruberlast; elektrothermisches Motorschutzrelais

Uberlastschutz OLU: Uberlastung des Frequenzumrichters

Erl: Speicherausfall

Er2: Kommunikationsfehler der externen Steuertafel

Er3: CPU-Fehler

Sicherheitsabschaltung Er6: Fehler im Arbeitsablauf

Er8: RS485-Kommunikationsfehler

ErF: Speicherausfall wegen zu geringer Spannung

Die Daten der letzten vier Fehler werden gespeichert und kénnen
Betrieb, Sicherheitsabschaltung | angezeigt werden. Die Daten bleiben auch bei ausgeschalteter
Versorgungsspannung gespeichert.

Die Maschine muss in jedem Fall zuriickgesetzt werden, um den Prozess neu zu starten. Schalten
Sie die Maschine aus und warten Sie ca. 25 Sekunden, bevor Sie das Gerat einschalten. Wenn das
Problem aufgrund eines Stromausfalls oder eines Fehlers der externen Spannung aufgetreten ist,
mussen Sie warten, bis sich die Netzstromversorgung wieder stabilisiert hat. Wenn das Problem
weiterhin besteht, wenden Sie sich an lhren Handler oder an den Hersteller.

9.2 PROBLEM: SCHWENKARM FALLT AB

Maogliche Ursachen Abhilfe
1. Arm nichtim Gleichgewicht = Bringen Sie den Arm entsprechend dem zu stiitzenden
Gewicht ins Gleichgewicht. [Siehe ARM INS
GLEICHGEWICHT BRINGEN Seite 19].

Durch ein Neuteil ersetzen [Siehe AUSTAUSCH DER
GASFEDER Seite 25].

2. Defekter StoRdampfer
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9.3 PROBLEM: DIE KUPPLUNG RUTSCHT UND DER BOHRER DREHT SICH NICHT, OBWOHL

DER MOTOR LAUFT
Maogliche Ursachen Abhilfe
1. Kupplung freigegeben = Kupplung einstellen /Siehe EINSTELLEN DER
KUPPLUNG Seite 29]
2. Keine Werkzeugschmierung = Verwenden Sie ein fur das Material

geeignetes Ol oder eine Emulsion.
Verwenden Sie Gewindebohrer geméanl dem
Material gemé&fll den Anweisungen des
Herstellers.

3. Falscher Bohrer fiir das Material

4. Bohrer in schlechtem Zustand (stumpf)
5. Falsch ausgerichtetes Loch
6. Durchmesser des Lochs zu klein

9.4 PROBLEM: DAS SCHMIERSYSTEM FUNKTIONIERT NICHT

Maogliche Ursachen Abhilfe
1. Leerer Oltank Tank auffullen /Siehe SCHMIERUNG Seite 17]
2. Verstopfte Schmierdise Schrauben Sie das Ende der Dise ab und
reinigen Sie sie (Achtung: Feder und Kugel
nicht in der Duse verwechseln).

9.5 PROBLEM: DIE STOPPVORRICHTUNG FUNKTIONIERT NICHT

Maogliche Ursachen Abhilfe

Neu programmieren /Siehe UBERPRUFUNG
UND AUSTAUSCH DER
BOHRTIEFENREGELUNG Seite 31]
Fehlfunktion bestatigen und Sie den
Stoppvorrichtungssatz  ersetzen  [Siehe
UBERPRUFUNG UND AUSTAUSCH DER
BOHRTIEFENREGELUNG Seite 31]

1. Programmierung fehlgeschlagen

2. Gerat defekt =

10 GARANTIE
Siehe beigefligte Garantieerklarung.

ROSCAMAT TIGER 43



11 ERSATZTEILE

TIGER
MODEL V / MODEL VH

POS

DESCRIPTION

BASE

RADIAL ARM

DAMPER

HEADMEMBER

ARM

LUBRICATION

~N[O|O|R|WIN|=

DEPTH CONTROL

ROSCAMAT TIGER
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BASE
POS CODE DESCRIPTION MODEL
1 42100105 BASE V/VH
2 AC090716 BASE POSITIONER V/VH
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RADIAL ARM

POS CODE DESCRIPTION MODEL
1 42100505R BASE CASING V/VH
2 EL010096 MAIN SWITCH V/VH
3 61600104 PLUG WIRE V/VH
4 TG102000 ELECTRONIC EQUIPMENT R.TIGER - FREQUENCY VARIATOR BOARD (220V.) V/VH
5 TG102100 ELECTRONIC EQUIPMENT R.TIGER- FREQUENCY VARIATOR BOARD (110V.) V/VH
6 MO107100 SPARE DISPLAY THREAD COUNTER V/VH
7 MO5017B3 CENTRAL CONNECTIONS BOARD PCB V/VH
8 MO4003A4 2 SPEEDS POTENTIOMETER + WIRE V/VH
9 42100204 SPARE RADIAL ARM V/VH
10 MO500104 MOTOR TO VARIATOR WIRE \
11 42600304 MOTOR TO VARIATOR WIRE VH
12 MO5002A4 GRIP TO VARIATOR WIRE \
13 42600404 GRIP TO VARIATOR WIRE VH
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DAMPER

POS CODE DESCRIPTION MODEL
1 42100803R DAMPER ROSCAMAT TIGER v
2 61100603R DAMPER ROSCAMAT TIGER VH
3 40101603 SPINDLE OF THE DAMPER, AT THE ARM V/VH
4 CL020926 SPINDLE OF THE DAMPER, AT THE REGULATING FORK v/ VH
ROSCAMAT TIGER
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HEADMEMEBER

POS CODE DESCRIPTION MODEL
1 42130004 VERTICAL HEADMEMBER v
2 42700105R ORIENTABLE HEADMEMBER VH
3 42730005 1/2 ORIENTABLE HEADMEMBER (MOTOR SUPPORT+TURNING BASE) VH
4 CB004704 HEAD VH LOCKING HANDLE WITH AXIS VH
5 MO102404 MOTOR GRIP V/VH
6 MO505104 PUSH BUTTON (MOTOR GRIP) - KIT 2 UNIT V/VH
7 AF300101R ELECTRIC MOTOR R.TIGER - HIGH FREQUENCY V/VH
8 TG108000 GEARBOX + MOTOR SLIDER - MODULE SUPPORT FIXATION V/VH
9 AF211003 MOTOR COOLING FAN V/VH
10 AF211303 MOTOR EXT. COVER ROSCAMAT-TIGER v
11 AF211403 MOTOR EXT. COVER ROSCAMAT-TIGER VH VH
12 402012A5R MOTOR SLIDER - MODULE SUPPORT FIXATION V/VH
13 TG108100 MOTOR BEARING - UPPER COVER 6000 ZZ C3 V/VH
14 MO106700 MOTOR BEARING - BOTTOM COVER 6001 ZZ C3 V/VH
15 AF300104 BODY ROTOR AF3 V/VH
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ARM

POS CODE DESCRIPTION MODEL
1 TG108200 CROSS UNIT - ARM CONNECTION UNION V/VH
2 40100905R REGULATING HANDWHEEL ASSEMBLY V/VH
3 AC020056 DAMPER REGULATING HANDWHEEL V/VH
4 40102005 STAY V/VH
5 TG102500R SPINDLE ARM WITH SCREWS V/VH
6 401007A3 TILTING ARM V/VH
7 CL020936 STAY AXIS V/VH
8 MO107300 MAGNET PARKING V/VH
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LUBRICATION

POS CODE DESCRIPTION MODEL
1 NH120976 LUBRICATION PUMP V/VH
2 MO300504 ARTICULATED PIPE FOR LUBRICATION V/VH
3 NH023006 OIL TANK JOINT V/VH
4 AC003036 FILLING CAP OIL TANK V/VH
5 NH121096 DRAIN CAP FOR OIL TANK V/VH
6 MO300703 LUBRICATION BOARD V/VH
7 61130105 LUBRICATION NIPPLE V/VH
8 421012A3 LUBRICATION AND DEPTH CONTROL EQUIPMENT COVER V/VH
9 M0O200104 LUBRICATION CONTROL BUTTON + POTENTIOMETER + WIRE V/VH
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DEPTH CONTROL

POS CODE DESCRIPTION MODEL
1 926003A3  |DEPTH CONTROL BOARD - MACHINES AFTER 4/11/2016 V/VH
2 42600604 | POWER SOURCE V/VH
3 42101005 |DEPTH CONTROL ENCODER KIT V/VH
4 MO107200  |SPARE POTENTIOMETER AND WIRE TO VARIATOR V/VH
ROSCAMAT TIGER
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12 VERPACKUNGS-, TRANSPORT- UND DEMONTAGEVORSCHRIFTEN
12.1 VERPACKUNG

Befolgen Sie die folgenden Anweisungen fir die Verpackung des Gerédts bei einem
Standortwechsel oder fur den Versand zur Reparatur und Wartung.

12.1.1 Vorbereitende MalRnhahmen

Das Gerat muss auller Betrieb genommen werden. Die Montage von Transportsicherungen
verhindert Bewegungen wahrend des Transports und damit mdgliche Schaden am Gerét.

12.1.2 Wabhl der Verpackung

Bei langen Transportfahrten mussen die Gerdtekomponenten so verpackt werden, dass sie vor
Witterungseinflissen geschitzt sind.

12.1.3 Beschriftung auf der Verpackung

Beachten Sie die spezifischen Vorschriften des Landes, in dem der Transport stattfindet. Bei
vollstandig verschlossenen Verpackungen ist auf der Verpackung anzugeben, wo sich das
Oberteil befindet.

12.1.4 Verpackungsverfahren

Das Geréat wird auf Holzpaletten platziert. Mit Hilfe von Zurrgurten werden die Bauteile gegen ein
mogliches Fallen gesichert. Fligen Sie alle technischen Unterlagen bei, die dem Gerét beiliegen
mussen.

12.2 TRANSPORT

Die folgenden Daten mussen fur den Transport bertcksichtigt werden.

Aulienabmessungen in Abhéngigkeit des Segments (910 mm x 455 mm x 385 mm), ca. in mm
Gesamtgewicht in Abhangigkeit des Segments: 26,5 kg.

12.3 DEMONTAGE

v Das Gerat muss von entsprechend geschultem und autorisiertem Personal auBer Betrieb
genommen werden.

v" Die Demontage des Gerats muss unter Beachtung der Sicherheits-, Entsorgungs- und
Recyclingvorschriften erfolgen.

v' Schuitzen Sie die Umwelt. Die Entsorgung des Geréats muss in Ubereinstimmung mit den
geltenden Normen und Richtlinien fur Sicherheit, Larmschutz, Umweltschutz und
Unfallverhiitung erfolgen.
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ANMERKUNGEN

DATUM

BESCHREIBUNG
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EG-KONFORMITATSERKLARUNG

Der Hersteller:

Unternehmen: TECNOSPIRO MACHINE TOOL, S.L.U.

Adresse: P.l. Pla dels Vinyats I, s/n nau 1
Stadt: Sant Joan de Vilatorrada - 08250
Land: Spanien - EU

Erklart, dass dieses Produkt:

Bezeichnung: ROSCAMAT TIGER

Modell: v, VvH, VE, VHE, V MIT STOPP, VH MIT STOPP, V MIT STOPP UND SCHMIERUNG,
VH MIT STOPP UND SCHMIERUNG, V — 110V, VH — 110V, V E — 110V, VH E — 110V,
V MIT STOPP — 110V, VH MIT STOPP — 110V, V MIT STOPP UND SCHMIERUNG — 11
VH MIT STOPP UND SCHMIERUNG — 110V, V/ NIEDRIGE BASIS,

VH / NIEDRIGE BASIS, V E / NIEDRIGE BASIS, VH E / NIEDRIGE BASIS,

V MIT STOPP / NIEDRIGE BASIS, VH MIT STOPP / NIEDRIGE BASIS,

V MIT STOPP UND SCHMIERUNG / NIEDRIGE BASIS, VH MIT STOPP UND SCHMIEF
V — 110V / NIEDRIGE BASIS, VH — 110V / NIEDRIGE BASIS, V E — 110V / NIEDRIGE B
VH E — 110V / NIEDRIGE BASIS, V MIT STOPP — 110V / NIEDRIGE BASIS,

VH MIT STOPP — 110V / NIEDRIGE BASIS, V MIT STOPP UND SCHMIERUNG — 110V
VH MIT STOPP UND SCHMIERUNG — 110V / NIEDRIGE BASIS,

Ab Seriennummer: 003-424 - laufend

Der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, der Richtlinie fur elektrische Betriebsmittel zur
Verwendung innerhalb bestimmter Spannungsgrenzen (Niederspannung) 2014/35/EG, der
Richtlinie zur beschrankung der verwendung bestimmter gefahrlicher stoffe in elektro- und
elektronikgeraten 2011/65/EG und der Richtlinie zur elektromagnetischen Vertraglichkeit
2014/30/EG (zertifiziert durch das Labor TELPRO CE, Av. Ca n'Enric, 39, 08197 Sant Cugat
(Valldoreix), Barcelona) entspricht.

Fur die Dokumentation befugt:
Herr Ramon Jou Parrot von TECNOSPIRO MACHINE TOOL, S.L.U.

{ ,// .

Sant Joan de Vilatorrada, fredag den 16 februari 2024 g

Ramon Jou Parrot, Technischer Direktor
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1 ZUBEHOR FUR GEWINDESCHNEIDEN

SCHNELLWECHSEL-WERKZEUGHALTER

Dazu gehort eine breite Palette von
Gewindebohrerhaltern mit  und  ohne
Kupplung sowie weitere Werkzeuge zur
schnellen Befestigung verschiedener
Werkzeuge, wie z. B. Bohrer, Senker,
Gewindeschneider, Steckschltissel usw.

Gewindebohrerhalter mit
Sicherheitskupplung

(um bei Erreichen des Lochgrunds im Leerlauf
zu drehen)

Gewindebohrerhalter ohne
Sicherheitskupplung

(zum Befestigen verschiedener Werkzeuge mit
Zylinderschaft und Vierkantantrieb)

Typ1-@ 19 mm: GréRen M2-M16
(fir Module 300, 550, 750, 1050)

Typ 2 - @ 31 mm: GrolRen M14-M30
(fGr Module 90, 170)

Typ 3 - @ 48 mm: GroRen M30-M42
(fir Module 40)

. 2

GEWINDESCHNEIDERHALTER
Zum Schneiden mit
Gewindeschneidern

Grollen M5-M27

GEWINDESCHNEIDERHALTER
LANG

Zum gefihrten Schneiden mit

Gewindeschneidern.

Typen:
- Gewindeschneiderhalter

19/1 M5-M6

- Gewindeschneiderhalter
19/1 M8

- Gewindeschneiderhalter
19/1 M10

lang
lang

lang

- Gewindeschneiderhalter lang 19/1

M12-M14
- Gewindeschneiderhalter
31/2 M16-M18-M20

Weitere Gréf3en bitte nachfragen.
Grolken M6-M27

lang

SCHNELLWECHSEL LANG

Zum Trennen von 80 mm. Far
Kopfwerkzeug und fur den
Zugang zu schwer
zugéanglichen Stellen.

@ Kupplung =@ 19 mm

STANDARDGROSSEN

Metrisch | @ Kupplung |@ Stange| o | Norm

M3 19 35 2,7 |DIN371
M4 19 45 34 |DIN371
M5 19 6 49 |DIN371
M6 19 6 49 |DIN 376
M7 19 7 55 |DIN376
M8 19 8 6,2 |DIN376
M10 19 10 8 DIN 376
M12 19 9 7 |DIN376
M14 19/31 11 9 DIN 376
M16 19/31 12 9 |DIN376
M18 31 14 11 |DIN 376
M20 31 16 12 |DIN 376
M22 31 18 14,5 |DIN 376
M24 31 18 14,5 |DIN 376
M27 31 20 16 |DIN 376
M30 31/48 22 18 |DIN 376
M33 48 25 20 |[DIN 376
M36 48 28 22 |DIN 376
M39 48 32 24 |DIN 376
M42 48 32 24 |DIN 376

REDUZIERHULSE

Zur Anpassung verschiedener

Gewindebohrer-
Kupplungsdurchmesser

Ausgangsdurchmessern.

FUHLER
Zwei

an
Module mit unterschiedlichen

Gewindeschneiden in Schraglage.

4
{
/
2

Modelle 19 und 31 verfigbar. Zum
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2 MODULSYSTEM

2.1 MODUL TIGER UND DRAGON

Max. Max. Drehmoment GewindegroRen - Stahl
MODUL Drehzahl @ Adapter <90kg
(U/min) Nm Ft - Ib Metrisch Zoll
90 90 150 110 @ 31 M16-M27 5/g"-11/g"
170 170 79 58 @31 M16-M20 5/g"=3/4"
300 300 44 32 @19 M2-M16 1/g"—5/g"
550 550 24 15 @ 19 M2-M12 1ygn—1/5"
750 750 17 13 @ 19 M2-M10 1/g"—3/g"
1050 1050 12,5 9 @19 M2-M8 1/g"=3/g"
2100 2100 6 4 Konisch B-16 |~ BONe! bis 8 Aluminium,
2.2 MODULE SHARK
MODUL Drlc\-:'/lr?;(éhl Max. Drehmoment & Adapter Gewmdegé'OOESn - Stahl
(U/min) Nm Ft-Ib Metrisch Zoll
40 40 340 251 @ 48/3 M27-M36 | 11/g"-13/g"
75 75 185 136 @ 31/2 M18-M27 3/4"-11/g"
140 140 95 70 @ 31/2 M18-M22 3/4"-7/g"
320 320 44 32 @ 19/1 M2-M16 1/g"—5/g"
500 500 28 21 @ 19/1 M2-M12 1ygn—1/5"
900 900 15 11 @ 19/1 M2-M8 1/g"—3/g"
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3 ZUBEHOR

Beachten Sie, dass nicht alle unten gezeigten Zuberhdrteile mit Ihrem Gerat kompatibel

sind. Informationen hierzu finden Sie in der Kompatibilitatstabelle /Siehe ROSCAMAT
KOMPATIBILITATSTABELLE Seite 62]

TISCHE

4 Rader (davon 2 mit Bremse)
Nuten zur Befestigung von Teilen oder Werkzeugen.
Halterungen fur Gewindebohrer oder Werkzeuge.

CODE BESCHREIBUNG ABMESSUNGEN MAEX'\S/I_'[_ALE
TPO001AO (Kleiner Tisch (1) 500 x 500 x 900 mm |19 11/16"x 19 11/16" x 35 7/16" 100 kg
TFO001A0 | Mittel groRer Tisch (2) | 850 x 850 x 850 mm |33 7/16" x 33 7/16" x 33 7/16" 200 kg
907B00AO | Grol3er Tisch (3) 1100 x 850 x 850 mm |43 5/16" x 33 7/16" x 33 7/16" 500 kg

GESTELLE

Flansch zur Befestigung der Maschine
Magnetische Halterung zum Aufsetzen auf eine
Metalloberflache und Fixieren der Maschine

CODE BESCHREIBUNG | ABMESSUNGEN
BR000100 | Kleiner Flansch (1) --
BR100100 | Groler Flansch (2) --
IAO00100 | Magnettrager (3) 150x150
IBO00100 | Magnettrager (4) @ 200
ICO00100 | Magnettrager (5) @ 250
(2)
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ROLLWAGEN

Mit 4 Lenkrollen.

Zum Bewegen des Arbeitsgerates.

BESCHREIBUNG ABMESSUNGEN
Rollwagen 700 700x700 mm 27 9/16" x 27 9/16"
Rollwagen 900 900x900 mm 357/16"x357/16"
Elektrischer Rollwagen | 900x900 mm 357/16"x357/16"
Elektrischer Rollwagen | 800x800 mm 311/2"x311/2"
*Code gemaR Last

FESTSTEHENDE SAULE
Wird mit 4 Metallbolzen am Boden befestigt.
CODE BESCHREIBUNG / ABMESSUNGEN

CL144000 | Saule 62 mm 2%
CL115800 | Sdule 112 mm 43/8"
CL128900 | Sdule 162 mm 63/8"
CL140800 | Saule 275 mm 107/8"
CL115400 | S&ule 375 mm 14 34"
CL144800 | Saule 450 mm 17 %"
CL145300 | Sdule 635 mm 25"
CL007004 | Sdule 740 mm 291/8"
CL005300 | S&ule 850 mm 33"
CL145700 | Saule 1100 mm 43 Vs
CL145800 | Saule 1350 mm 53 1/8"
CL146100 | S&ule 1600 mm 63"

HEBER

Besteht aus einer Teleskopsaule und einem
Pneumatikzylinder mit Verdrehsicherung.

BESCHREIBUNG VERTIKALER HUB
Heber 300 295 mm-1113/16"
Heber 500 495 mm - 19 15/32"
Heber 750 745 mm-291/2"
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SAULE D63

Pneumatikheber. Die vertikale Position kann an jeder
Stelle verriegelt werden, hat einen Pneumatikzylinder.
Kann am Boden, auf einem Wagen oder an einer
Bodenschiene befestigt werden, um eine Bewegung in 2

Achsen zu ermdglichen.

BESCHREIBUNG VERTIKALER HUB
Séule 1500 D63 940 mm - 37"
Séule 2000 D63 1440 mm - 56 11/16"
Séule 2500 D63 1940 mm - 76 3/8"

VERLANGERUNG

Verlangerung, mit der der Arbeitsbereich des Armes
vergroRRert werden kann. Gleichzeitig kann sie in andere
Zubehorteile wie Saule, Heber, Tréager usw. eingebaut

werden.

ZUSATZLICHER

CODE BESCHREIBUNG ARBEITSBEREICH

ER0010CO | Verlangerung 500 (1) 500 mm-1911/16"

ER000100 | Verlangerung 1000 (2) 1000 mm - 39 3/8"

(2)

BODENSCHIENE

Schiene zur Befestigung am Boden und an der die
verschiedenen Sdulen und Heber befestigt werden
kdnnen. Mehrere Abschnitte kénnen von einem
Basisabschnitt von 2 m Lange aus verbunden werden.
Die horizontale Position kann an jeder beliebigen Stelle
verriegelt werden.
CODE BESCHREIBUNG VERFAHRWEG

CL040000 | Bodenschiene 1520 mm - 59 13/16"

LINEARFUHRUNG

i
v
L

Flhrung fir die horizontale Bewegung des Armes.
Mehrere Abschnitte kdnnen von einem Basisabschnitt
von 2 m Lange aus verbunden werden. Es kann ein Tisch
sein, der in der Wand, an der Decke oder auf Saulen in
verschiedenen Hohen befestigt wird. Die horizontale
Position kann an jeder beliebigen Stelle verriegelt
werden.

CODE BESCHREIBUNG VERFAHRWEG

CL023300 | Linearfiihrung 1000 635 mm - 25"

CL020000 | Linearfihrung 2000 1635 mm - 64 3/8"

CL023000 | Linearfiihrung 3000 | 2635 mm - 103 3/4"
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4 ROSCAMAT KOMPATIBILITATSTABELLE

ZUBEHOR

SERIE - ROSCAMAT

Mosquito

Tiger

Shark

Dragon

VERLANGERUNG 1000

ROLLWAGEN + FESTSTEHENDE
SAULE

[1700x20

[1700x25

[1700x30

[1700x35

FESTSTEHENDE SAULE

HEBER 500

SAULE D63

BODENSCHIENE

LINEARFUHRUNG

KLEINER TISCH (500)

00 e e ee

00 e e ee

MITTEL GROSSER TISCH (850 x
850)

*

*

GROSSER TISCH (1100 x 850)

KLEINER FLANSCH

GROSSER FLANSCH
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o
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[ = Kompatibel

o = NICHT kompatibel

* = Nachfragen
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R&SCAMAT

5 TECHNISCHE INFORMATIONEN

5.1 MOTOR - EIGENSCHAFTEN

Hochfrequenz-Elektromotor

e Leistung: 650 W

e Frequenz: 1-250 Hz

e Einphasig; Spannung: 220 - 240 V
e Larmpegel: 74 dBA

5.2 EIGENSCHAFTEN FREQUENZUMRICHTER

5.2.1 Frequenzumrichter (in 230V-Versionen verwendet)

0,75 kW

Nennleistung (kVA) 2,0 kVA

Nennspannung (V) Dreiphasig, 200 bis 240 (mit AVR-Funktion)
Nennstrom 55A.

. 0, .
Uberlastbarkeit 150 % des Nennausgangsstroms, 1 Minute lang

200 % des Nennausgangsstroms, 0.5 Sek lang

Nennfrequenz (Hz)

1-400 Hz

Phasen, Spannung, Frequenz

Einphasig, 200 bis 240 V, 50/60 Hz

Toleranzen

Spannung: +10 bis -15 %.
Frequenz: +5 bis -5 %.

(Mit DC-Vorschaltgerat)

6,4 A

Nennstrom | (Ohne

DC-Vorschaltgerat)

9,7 A

Erforderliche Leistung der elektrischen
Versorgung (kVA)

1,3 kVA

Bremsmoment (%)

100 (mittleres bei

Spannungsregler)

Bremsmoment ausgeschaltetem

Bremsenleistung CC

Startfrequenz: 0,0 bis 60,0 Hz
Bremszeit: 0,0 bis 30,0 s.
Bremsstrom: 0 bis 100 % des Nennstroms

Bremstransistor

Eingebaut

UL508C, IEC 61800-5-1:2007

IP20 (IEC 60529), UL offene Ausfiihrung (UL50)

Natlrliche Konvektion

0,9 kg
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R&SCAMAT

5.2.2 Frequenzumrichter (in 120V-Versionen verwendet)

0,4 kW

Nennleistung (kVA) 0,95 kVA

Nennspannung (V) Dreiphasig, 200 bis 240 (mit AVR-Funktion)
Nennstrom 25A.

. 0, .

e eelarie: 150 % des Nennausgangsstroms, 1 Minute lang

200 % des Nennausgangsstroms, 0.5 Sek lang

Nennfrequenz (Hz) 1-400 Hz

Phasen, Spannung, Frequenz Einphasig, 100 bis 120 V, 50/60 Hz
Spannung: +10 bis -10 %.
Frequenz: +5 bis -5 %.
(Mit DC-Vorschaltgerat) | 6,4 A.
Nennstrom | (Ohne 95 A

DC-Vorschaltgerat) T
Erforderliche Leistung der elektrischen
Versorgung (kVA)

Toleranzen

0,7 kVA

100 (mittleres Bremsmoment bei ausgeschaltetem
Spannungsregler)

Startfrequenz: 0,0 bis 60,0 Hz

Bremsenleistung CC Bremszeit: 0,0 bis 30,0 s.

Bremsstrom: 0 bis 100 % des Nennstroms

Eingebaut

UL508C, IEC 61800-5-1:2007

IP20 (IEC 60529), UL offene Ausfiihrung (UL50)

Natlrliche Konvektion

0,8 kg

Bremsmoment (%)

Bremstransistor
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R&SCAMAT

5.3 VERHALTNIS ZWISCHEN SCHNEIDDREHMOMENT METRISCH UND MODULE

STAHL<80
PAAR|METRISCH|WHITWORTH| GAS |STAHL>80/GUSS ﬁbﬁ'\s’"T'\ngJ('\)"FF
BRONZE<40
05 VE
0.6
0.8 1/8”
1
1.2 M4 5/32"
1.6
2 M5
25
3 316"
4 M6 7/32"
5 1/47
6 G 1/8’
8 M8
10 5/16”
12
16 | M10 3/8”
18 G 1/4”
20
22 | M12 7116’ G 3/8”
25
28
32
36 | M4 172’
40 |  M16 9/16’ 170 300
45
50 5/8” G 1/2’
56 G 5/8" o0 L 70
63 | M1is8
70 | M20 3/4” G 3/4”
80 |  M22 G 7/8’
90
100 718" 90
110
125 | M24 90
140 | M27 T G1
220 | M30 11/8° | G112
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5.4 DREHMOMENT FUR GEWINDESCHNEIDEN (Nm)

I\/CI;e(;[\:\llisrcl:ggs Stahl > 100 kg. 80.81tgglkg_ Stahl <80 kg. | Aluminium F. Grau
3 0.9 0.6 0.5 0.4
4 2 1.3 1.2 0.8
5 3 2 2 1.3
6 5 4 4 2.4
8 11 8 8 5
10 20 15 14 9
12 33 24 23 14
14 50 36 35 22
16 57 42 40 26
18 101 73 70 45
20 112 81 78 50
22 123 90 86 55
24 194 140 135 86
27 218 158 152 97
30 330 240 230 150
33 364 260 252 160
36 - - 280 230
39 - - - 250
42 - - - 340
5.5 GEWINDEBOHRER
Sackloch Ge_win_deb_ohrer mit
spiralférmigen Nuten.
Gewindebohrer mit geraden | Schmierung.
Durchgangsbohrung Nuten und
Luftschraubeingang.
Stahl > 80 kg. Winkl. Ablésung 8-10. Schneiddl mit Additiven.
Stahl < 80 kg. Winkl. Ablésung 12-14.

Stahl < 50 kg. Edelstahl.

Winkl. Ablésung 14-16.
Behandl. Oberflache.

Schneidol.

Grauguss

Gewindebohrer mit geraden
Nuten. Behandl. Oberfl.
Nitriert.

Winkl. Ablésung 5.

Ol, Kuhlmittel, trocken.

Duraluminium

Winkl. Ablésung 12-15.

KihImittel, trocken.

Aluminium

Kunststoffe

Winkl. Ablésung 17-25.

Schneid6l mit Additiven.

KihImittel, trocken.
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