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Der KORAMAT® besteht aus einer 
stationären Antriebseinheit und einem Schnellwechselkopf

Die mechanische Entkopplung  (System KORATEC®)

3 Motoren mit
Absolutwertgeber Befestigungsflansch

3 Getriebe-
einheiten

3 Antriebs-
zahnriemen

Gehäuse der C-Achse

Winkeltrieb mit
Installationsdurchführung

3 Antriebszahnscheiben

Hubachse Y
mit ISO-Flansch
(wahlweise 
Rotationsachse B)

Gehäuse der A-Achse mit
integriertem Zahnriemen 
für die Hubachse

Aufbau und Funktionsprinzip Aufbau und Funktionsprinzip

Entkopplung der Bewegungen bedeutet:
• Die Motorstellung entspricht immer der Achsstellung
 � Einsatz des Resolvers als genaues Wegmess-System
  möglich
 � Separate Endschalter und Referenzpunktfahrt entfallen

• Jede Achse ist vollkommen unabhängig steuerbar
 � Minimum an Steuerungsaufwand
 � leicht in bestehende Einrichtungen integrierbar

• Keine Drehzahlreserven für die Kompensation notwendig
 � kleinere Antriebe mit geringer Einschaltdauer
 � jederzeit höchste Dynamik

Zahnriemen Y

Zahnriemen A

Zahnriemen C

Getriebe umlaufend,
von C »mitgenommen«

Zahnscheibe am
Getriebegehäuse

Zahnscheibe an
Getriebewelle

AY
C

Kupplungen/Motoren

Ohne
Entkopplung

Mit
Entkopplung
(System KORATEC®)

3 feststehende
Getriebe

1 feststehendes
Getriebe

2 gelagerte
Getriebe

Entkopplung der Kräfte bedeutet:
• Die Motorlast entspricht der Achslast
 � kleinere und leichtere Getriebe und Motoren
 � wesentlich verringerte Getriebe- und Motormomente
 � hohe mechanische Steifigkeit
 � Schwingungsarme Servoantriebe

Stationäre 
Antriebseinheit:
• Servomotoren
• Untersetzungsgetriebe
• Antriebszahnriemen

Schnellwechselkopf:
• 3 Achsen
• Doppel-Winkeltrieb
• Installationsdurchführung

Antriebsgehäuse

(Schematische Darstellung)

Umlenkrolle

(Schematische Darstellung)(Schematische Darstellung)

(Schematische Darstellung)


