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EWELLIX

Hochleistungsantriebe

Bestellschlissel

Aktuatoren mit Asynchronmotor

[L[E[m]c]-[a]-[2]1]o]5]-[o]1]0]0]

I

Asynchronmotor

Spindeldurchmesser

Spindelsteigung

Hub

Hintere Befestigung

-[TIr[AalF[a]-[p]1]2]9]L][B]A[2]S[N]B[A]2]
[ I [ I LT

T Schwenkzapfen

F Frontplatte

B Rickenplatte

N Keine Befestigung

Vordere Befestigung

M Male attachment
N Keine Befestigung
R Gelenkauge

Schubrohroptionen

N keine Verdrehsicherung mit Standarddichtung
S keine Verdrehsicherung mit Zusatzdichtung (Metallabstreifer)
A Verdrehsicherung

Endschalter

2 Endschalter und 1 Referenzschalter
2 Endschalter

1 Endschalter und 1 Referenzschalter
1 Endschalter

Nur Referenzschalter

Keine Sensoren

zIrzonm

Schmierung

1 Standardfett

2 lebensmittelvertragliches Fett
3 Hochdruckfett

4 Fett fir Kurzhubanwendungen

Schnittstelle und Ubersetzungsverhéltnis
Siehe Seite 172- Tabelle: Leistungsubersicht der Aktuatoren mit Asynchronmotoren

Motor selection

Siehe Seite 172 - Tabelle: Leistungsubersicht der Aktuatoren mit Asynchronmotoren

Smart motor

S Smart asynchronous motor
Feedback

N kein Feedback
EM-Bremse

B Standard-EM-Bremse

M Bremse mit Handliftung

N keine Bremse

Motor Einbaulage

Siehe Seiten 212 und 213
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Produktpalette

Zubehor

End / Referenz-Schalter

Sensortyp: magnetisch
Technologie: DC PNP m

Endschalter: NC (Ofner)

)1— L+ 4
o
3 L
o o LO-:

L1

Referenzschalter: NO (Schlie3er)

Versorgungsspannung (V DC): 24 V
Verbrauch (mA): < 10 (unter 24 V DC)
Max. Stromausgang (mA): 100
Anschluss: M8x1 Stecker
Kabellange PUR 0,3 m

Die Position der Referenz- und Endschalter kann einfach aud
der Lineareinheit durch Verschieben eingestellt werden.
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Hochleistungsantriebe

Kompaktzylinder
CEMC

Eigenschaften

» Sehr kompakt durch vollintegriertes Design
Invertierter Rollengewindetrieb
Leichtbau
Hohe EFzienz
Hochaufosende Positionsriickmeldung

Hohe Geschwindigkeit und
Beschleunigung

Geringe Wartungsanforderungen VO rtel I e

Hohe Qualitat

Platzsparend

Hohe Lastaufnahme

Erlaubt héhere Geschwindigkeiten
des Roboterarms (durch geringes
Gewicht)

Reduziert den Energieverbrauch im
Vergleich zu pneumatischen Losungen
um bis zu 90 %

Bessere Produktionsqualitéat durch
hohe Genauigkeit

Schnellere Produktionszyklen

Kostenreduktion und deutlich weniger
Ausfall

Gerauscharm



Produktpalette

EWELLIX

Produktbeschreibung

Der invertierte Planetenrollengewindetrieb ist die Basis aller
CEMC-Antriebe. Die Verwendung dieser Terchnologie ermog-
licht die Integration des Servomotors direkt auf der Mutter, was
zu einer sehr kompakten und zugleich leistungsstarken Lésung
fuhrt. Dieses Design minimiert nicht nur Abmessungen sondern
auch die Tragheit und erlaubt somit hervorragende Kontrolle bei
kirzeren Zykluszeiten zur Steigerung der Produktivitat in
Automationsanwendungen.

Das kompakte Gehause des Antriebs vereint eine hohe
Leistungsdichte mit gleichzeitig geringem Gewicht. Dies ist vor-

teilhaft bei Anwendungen an Roboterarmen. Obwohl heute
SchweilBroboter oft noch mit pneumatischen und hydraulischen
Antrieben ausgestattet sind, gibt es einen wachsenden Trend
zum elektromechanischen SchweiRprozess. Das ist nicht nur
auf die Energieeinsparungen sondern auch auf erhéhte
Geschwindigkeiten und Qualitét des Schweillvorgangs, den
CEMC-Aktuatoren liefern kdnnen, ausgerichtet.

Schmiernippel
Schubrohr

Hochwertige Schréagkugellager

P 0w bR

Invertierter Planetenrollengewindetrieb fir hochste
Axiallasten, geringes Spiel und hohen Wirkungsgrad

Integrierter Hohlwellenservomotor
Motorenanschlisse
Sicherheitsbremse

® N o o

Positionsriickmeldesensoren kompatibel zu den meisten
Steuerungen wichtiger Roboterhersteller

9. Abstreifer zum Schutz vor Verunreinigungen
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Hochleistungsantriebe

Automobilindustrie

Die Automobilindustrie setzt eine grof3e Anzahl von
Industrierobotern mit durchschnittlich 300 SchweiRrobotern pro
Produktionslinie ein. Der CEMC ist die beste Losung, um die
Qualitatsstandards, Leistungsanforderungen und
Energieeinsparungen zu erftllen.

Mit 20 Jahren Erfahrung in der Automobilindustrie antizipiert die
nachste CEMC-Generation die zukinftigen
Marktanforderungen, indem sie mehrere Konfgurationen anbie-
tet, um die Kundenanforderungen zu erfullen und die besten
Leistungen auf dem Gebiet zu erbringen. Bevorstehende
Optionen wie integrierte Anti-Rotations- und eingebettete loT-
fahige Sensoren werden die Leistung und Produktivitat der
Gerate weiter verbessern.

CEMC-Feedback

Die ndchste CEMC-Generation ist mit verschiedenen Arten von
Positionsrickmeldesensoren erhéltlich, um die Kompatibilitat
mit den wichtigsten Roboter- und Antriebsherstellern zu
gewahrleisten.

Haupvorteile fur Punktschweil3anwendungen

im Vergleich zum Vorgénger

@,_ Ausgelegt fir eine Lebensdauer/Hohe Anzahl an Schweiflpunkte
ﬁ Leichtbauweise zur Dynamiksteigerung des Schweiroboters

GJL Hohe Zuverléassigkeit und geringer Wartungsaufwand

~
.|I||||||

Modulares Design mit groRe Auswahl an Rickmeldesensoren

> 20 Mio. Punkte

10 Mio. Punkte ohne Nachschmierung

336 Konfgurationen

+100 %

-10 %

+500 %

stark begrenzte
Riickmeldeoptionenh
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Produktpalette

Bedienungsanleitung

Weitere Unterlagen stehen unter folgenden Links zur Verfligung.
ewellix.com

EWELLIX

MAKERS IN MOTIO

Electric cylinders

CEMC
3D Modelle

Ein Produktkonfgurator zum Erstellen und herunterladen von 3D
Modellen steht unter ewellix.com zur Verfligung.

3D Konfigurator
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Hochleistungsantriebe

CEMC-2105

Passivkihlung

Technische Daten

Beschreibung Symbol Einheit A3N B3N A5N B5N
Leistungsdaten

Max. kontinuierliche Axialkraft Feo kN 6,9 6,8 10,4 10,4
Spitzenhaltekraft Fpo kN 14,0 13,7 2.5 25
Dynamische Tragzahl C kN 59 59 59 59
Haltekraft (mit Option Bremse) - kN 15,8 15,8 15,8 15,8
Max. lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 300 300 300 300
Max. lineare Beschleunigung a . m/s? 7 7 7 7
Einschaltdauer D % 100 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - IRS IRS IRS IRS
Spindeldurchmesser d,ew mm 21 21 21 21
Spindelsteigung Pecrew mm 5 5 5 5
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5 G5
Hub s mm 180 180 180 180
Hubreserve (beidseitig) S, mm 1 1 1 1
Umkehrspiel ST mm 0,04 0,04 0,04 0,04
Getriebeubersetzung i - 1 1 1 1
Massentragheitsmoment J 10-*kgm? 8 8 8 8
Massentragheitsmoment der Motorbremse Jirake 10-* kgm? 0,6 0,6 0,6 0,6
Gewicht m kg 11,4 11,4 12,8 12,8
Gewicht der Motorbremse m, e kg 11 11 11 11
Elektrische Daten

Motortyp - - Servo Servo Servo Servo
Versorgungspannung des Servocontrollers (nominell) ] Ve 400 230 400 230
DC Bus Spannungsversorgung (min.) U Voe 540 325 540 325
Nenndrehzahl Moo rpm 3600 3430 3485 3600
max. Motordrehzahl N rpm 3600 3600 3600 3600
Nennmoment @ niedrige Geschwindigkeit?? Teo Nm 7.8 7 11,8 11,8
Nennstrom @ niedrige Geschwindigkeit?? [ A 51 8 7,3 12,5
Spitzenmoment @ niedrige Geschwindigkeit??® Tpo Nm 15,9 15,6 28,4 28,4
Spitzenstrom @ niedrige Geschwindigkeit” ? o As 1 17 19 32
Nennleistung P kW 2,7 2,6 3,9 4.0
kontinuierliches Drehmoment (K, bei 25 °C)* K, Nm/, o 1,67 1,06 1,76 1,02
Gegen-EMK bei 1000 rpm (K, bei 25 °C)? K, Ve 0,96 0,61 1,02 0,59
Widerstand der Windungen (bei 20 °C)? R Q 4,33 1,74 2,41 0,81
Induktivitat der Windungen (bei 20 °C)? L mH 14,97 6 10,01 3,35
Anzahl der Pole - - 8 8 8 8
Isolationsklasse - - H H H H
Thermoschalter - - PTC130 PTC130 PTC130 PTC130
Temperatursensor - - PT1000 PT1000 PT1000 PT1000
Umgebung und Standards

Umgebungstemperatur J[— °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzklasse - 54S 54S 54S 54S

Y Niedrige Geschwindigkeit: < 1 % der max. Aktuatorgeschwindigkeit

2 Zwischen Phasen
3'Werte gliltig bis zu einer Wicklungstemperatur von 130°C
“'Wert kann bis zu +/-10% abweichen
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Produktpalette

Mal3zeichnung

(x4) M6 - 6H
Tiefe 12 i

Tiefe 16
220 f7 -0 1@60 7 50a
‘ 930 (<2) o
I I RN _
69 56,SE & %

\ i e O

0) .21 6

b

29,502 284 68

U Mit Bremse addieren Sie 44mm
2 Gesamtlange variiert je nach Auswahl der Positionsriickmeldung: R1, R2 und R3 wie in der Abbildung dargestellt, S1 subtrahieren Sie 9,5mm und H1 addieren Sie 9,5mm. Bei Wahl
einer anderen Positionsriickmeldung kontaktieren Sie bitte Ewellix.

HINWEIS: Bei Wahl einer anderen Positionsriickmeldung kontaktieren Sie bitte Ewellix.

Leistungsdiagramme

x3N axial Kraft [kN] x5N axial Kraft [kN]
16 30
14 N 25 |
12 N B kT
20 ?
\ \
10 { \
8 A 15 A
N \
6 10 *
4
5
2
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 0 50 100 150 200 250 300 350
lineare Geschwindigkeit [mm/s] lineare Geschwindigkeit [mm/s]
I Fcont === Fpeak I Fcont === Fpeak
Leistungsdiagramme
Fm [N]
30 000
NOTE:
25 000 Das Diagramm zeigt die Lebensdauerkurve bei einer mittleren
ast und uber einen gesamten Zyklus.
\ L d ber ei Zykl
15 000 \ Far Anwendungen, wie z.B. bei Servopressen oder beim
Schweien mit einer Spitzenlast Uber einen kurzen Hub
10 000 \ (weniger als 2x Steigungswert der Spindel), kann die Standard
by Lebensdauerberechnung nicht angewandt werden. In diesen
5000 \\\ Fallen wenden Sie sich bitte an Ewellix fur die Berechnung der
Nt Lebensdauer.
0 T r——

10 102 10° 104 10° 106 107
Lebensdauer [km]

Bestellschliissel

Siehe Seite 228
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Hochleistungsantriebe

CEMC-2105

Wasserkihlung

Technische Daten

Beschreibung Symbol Einheit A3W B3wW A5W B5W
Leistungsdaten

Max. kontinuierliche Axialkraft Feo kN 10,3 10,3 18,2 18,4
Spitzenhaltekraft Fpo kN 20,1 20,1 25 25
Dynamische Tragzahl C kN 59 59 59 59
Haltekraft (mit Option Bremse) it kN 15,8 15,8 15,8 15,8
Max. lineare Geschwindigkeit Vo mm/s 300 300 300 300
Max. lineare Beschleunigung a . m/s? 7 7 7 7
Einschaltdauer D % 100 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - IRS IRS IRS IRS
Spindeldurchmesser d,ew mm 21 21 21 21
Spindelsteigung Pecrew mm 5 5 5 5
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5 G5
Hub s mm 180 180 180 180
Hubreserve (beidseitig) S, mm 1 1 1 1
Umkehrspiel ST, mm 0,04 0,04 0,04 0,04
Getriebeubersetzung i - 1 1 1 1
Massentragheitsmoment J 10-*kgm? 8 8 8 8
Massentragheitsmoment der Motorbremse N 104 kgm? 0,6 0,6 0,6 0,6
Gewicht m kg 12,8 12,8 14,2 14,2
Gewicht der Motorbremse m, e kg 11 11 11 11
Elektrische Daten

Motortyp - - Servo Servo Servo Servo
Versorgungspannung des Servocontrollers (nominell) U Ve 400 230 400 230
DC Bus Spannungsversorgung (min.) U Voe 540 325 540 325
Nenndrehzahl Moo rpm 3275 3110 3090 3230
max. Motordrehzahl N rpm 3600 3600 3600 3600
Nennmoment @ niedrige Geschwindigkeit?? Teo Nm 11,7 11,7 20,7 20,9
Nennstrom @ niedrige Geschwindigkeit?? [ A 78 12,3 13,2 231
Spitzenmoment @ niedrige Geschwindigkeit?? To Nm 22,8 22,8 28,4 28,4
Spitzenstrom @ niedrige Geschwindigkeit?? - A 18 28 19 32
Nennleistung P kw 4,0 3,8 6,6 7,0
kontinuierliches Drehmoment (K, bei 25 °C)* K, Nm/, 1,67 1,06 1,76 1,02
Gegen-EMK bei 1000 rpm (K, bei 25 °C)? K, Ve 0,96 0,61 1,02 0,59
Widerstand der Windungen (bei 20 °C)? R Q 4,33 1,74 2,41 0,81
Induktivitat der Windungen (bei 20 °C)? L mH 14,97 6 10,01 3,35
Wasserdurchfussmenge (max. Druck 5 bar) - I/min 2 2 2 2
Kuhlwassertemperatur - °C 20...30 20...30 20...30 20...30
Anzahl der Pole - - 8 8 8 8
Isolationsklasse - - H H H H
Thermoschalter - - PTC130 PTC130 PTC130 PTC130
Temperatursensor - - PT1000 PT1000 PT1000 PT1000
Umgebung und Standards

Umgebungstemperatur [ — °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzklasse - 54S 54S 54S 54S

Y niedrige Geschwindigkeit: < 1 % der max. Aktuatorgeschwindigkeit

2 Zwischen Phasen
3Werte gultig bis zu einer Wicklungstemperatur von 130°C
“Wert kann bis zu +-10% abweichen
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Maf3zeichnung

565 -
G 1/4” (x2)
o
(x_lz_li)e]!\gfslé 6H (x4) M6-6H E Vorlaut Riicklauf
] [ Tiefe 12 i : @60 7 (22)
=50 1930 1320 f7 (2=) M16x1,5-6
| @ (x2) o) 0 9\
69 56,55@ Y (@) I - @w fffffffff — @107 ——
= T
l 5 ‘ o
1100 o84
110 29,5 -

U Mit Bremse addieren Sie 44mm
2 Gesamtlange variiert je nach Auswahl der Positionsriickmeldung: R1, R2 und R3 wie in der Abbildung dargestellt, S1 subtrahieren Sie 9,5mm und H1 addieren Sie 9,5mm. Bei Wahl
einer anderen Positionsriickmeldung kontaktieren Sie bitte Ewellix.

HINWEIS: Bei Wahl einer anderen Positionsriickmeldung kontaktieren Sie bitte Ewellix.

Leistungsdiagramme

x3N axial Kraft [KN] x5N axial Kraft [KN]
25 30
P = 25 -
20 N \
\

\
20
N ;
15 < \
Y
. 15
10 A
10

S 5
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 0 50 100 150 200 250 300 350
lineare Geschwindigkeit [mm/s] lineare Geschwindigkeit [mm/s]
— Fom === Fu — Fom === F.
Leistungsdiagramme
Fm [N]
30 000
NOTE:
25 000 Das Diagramm zeigt die Lebensdauerkurve bei einer mittleren
\ Last und uUber einen gesamten Zyklus.
15 000 \ Fur Anwendungen, wie z.B. bei Servopressen oder beim
Schweien mit einer Spitzenlast Uber einen kurzen Hub
10 000 \ (weniger als 2x Steigungswert der Spindel), kann die Standard
by Lebensdauerberechnung nicht angewandt werden. In diesen
5000 \\\ Fallen wenden Sie sich bitte an Ewellix fur die Berechnung der
LY Lebensdauer.
0 r—l

10 102 10° 104 10° 106 107
Lebensdauer [km]

Bestellschliissel

Siehe Seite 228
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Hochleistungsantriebe

Positionsrickmeldeoptionen des CEMC

Kompatibilitat zu Steuerung

Hersteller - Roboter Resolver Resolver Absolutencoder Absolutencoder  Absolutencoder  Absolutencoder
oder Steuerung Tamagawa (R1) LTN (R2) Sick-Stegmann (S1) Heidenhain (H1) Fanuc (F1) Yaskawa (Y1)
Lenze (L1) L1R1 L1R2 L1S1 L1H1 - -

Siemens (S1) S1R1 S1R2 S1S1 S1H1 - -

Kuka (K1) K1R1 = = = = =

Comau (C1) CiR1 - - - - -

ABB (A1) = AIR2 = — = =

Fanuc (F1) - - - - F1F1 -

Yaskawa (Y1) - - - - - Y1yl

Parker (P1) P1R1 P1R2 P1S1 P1H1 - -

HINWEIS: Die obige Tabelle zeigt die Kompatibilitat von Ewellix CEMC zu Steuerungen der genannten Hersteller

Liste der Positionsrickmeldeoptionen und Kurzbeschreibungen

R1
R2

S1

H1
F1
Y1l

Standardresolver von Tamagawa - Baureihe 15, 2-polig

Standardresolver von LTN - Baureihe 15, 2-polig
Multi-turn Absolutencoder von Sick Stegmann - Baureihe SKM36, 128 sinus/cosinus Perioden pro Umdrehung, mit Hiperface

Schnittstelle

Multi-turn Absolutencoder von Heidenhain - Baureihe EQN1325, 2048 Pulse pro Umdrehung, mit EnDat2.2/01 Schnittstelle
Multi-turn Absolutencoder von Fanuc - Baureihe Alpha iAR128

Multi-turn Absolutencoder von Yaskawa

HINWEIS: weitere Informationen fnden Sie in den Datenbléatter der Sensoren des jeweiligen Herstellers

Option Bremse, technische Daten

Permanentmagnet Bremse
Nennleistung (at 20 °C)

Versorgungspannung (standard)
Versorgungspannung (optional)

Haltemoment (bei 20°C)
Haltemoment (bei 100°C)

Reaktionszeit (6fnen/schlieRen)

VDC
VDC
Nm
Nm
ms

18

24 (10 % / +6 %)
90 (-10 % / +6 %)

9
8

7140

Y Die angegebene Reaktionszeit ist gliltig wenn der Luftspalt den Nennwert entspricht.

Der hier angegebene Wert ist der resultierende Durchschnittswert. Einzelwerte resultieren aus der Wicklungstemperatur und Versorgungsleistung.

CEMC

Standard Anschluss Stromversorgung, gultig fur alle Resolvertypen und S1-H1 Encoder

Intercontec BEDC106 MR 14 00 1216

Standard Positionsriickmeldung

M23-Anschluss, 6 Pins

R1-R2-S1-H1
Daten/Signal

1
2
3
4
5
6
G

ehause

U

Vv

PE
Bremse+
Bremse-
W
Schirmung

M Optional

HINWEIS: Weitere Informationen fnden Sie auf der Webseite: www.intercontec.biz/en.html
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Produktpalette

Standard Anschluss Positionsrickmeldung (gultig fur Resolver, S1 und H1 Encoder)

.
Ve,

\‘_‘,‘

-

g

Intercontec AEDC110 MR 04 00 1215 (um 20° versetzt

Intercontec AEDC110 MR 04 00 1215 (um 20° versetzt

eingesetzt) eingesetzt)

Standard Positionsriickmeldung R1 Standard Positionsriickmeldung R2
M23-Anschluss, 12 Pins Daten/Signal M23-Anschluss, 12 Pins Daten/Signal
1 Sin (S2) 1 Sin (S2)

2 Sin (S4) 2 Sin (S4)

8 = 3 -

4 - 4 -

5 = 5 =

6 - 6 -

7 Err + (R1) 7 Err + (R1)
8 PT1000 8 PT1000

9 PT1000 9 PT1000

10 Err — (R2) 10 Err - (R2)
11 Cos (S1) 11 Cos (S3)
12 Cos (S3) 12 Cos (S1)
Gehause Schirmung Gehause Schirmung

Intercontec AEDC110 MR 04 00 1215 (um 20° versetzt

Intercontec AEDC139 MR 04 00 1215 (um 0° versetzt

eingesetzt) eingesetzt)
Standard Positionsriickmeldung S1 Standard Positionsriickmeldung H1
M23-Anschluss, 12 Pins Daten/Signal M23-Anschluss, 17 Pins Daten/Signal
1 Sin + 1 Sensor Up
2 Sin - 2 -
8 VCC (+8V) 8 -
4 GND (VCC) 4 Sensor OV
5 - 5 PT1000
6 - 6 PT1000
7 Datafbk + 7 Up
8 PT1000 8 Clock
9 PT1000 9 Clock
10 Datafbk — 10 oV
11 Cos + 11 -
12 Cos - 12 B+
Gehause Schirmung IS B -
14 Data
15 A+
16 A-
17 Data
Gehéuse Schirmung
HINWEIS:

Fur F1 (Fanuc Encoder) und Y1 (Yaskawa) kontaktieren Sie bitte Ewellix fur weitere

Informationen
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Hochleistungsantriebe

Option Servocontroller

Die Leistungsdaten, die in den Tabellen auf den vorherigen
Seiten genannt werden, sind das Ergebnis einer bestimmten
Kombination aus Servocontroller, CEMC und integriertem
Ewellix-Motor.

Der CEMC kann mit oder ohne Controller erworben werden.
Empfohlene Kombinationen werden in ( Tabelle 1) erwahnt.

Die von Ewellix verwendeten Standardmotoren werden mit
3x400VAC betrieben. Aufgrund dieser Versorgungspannung
sind die Standardkonfgurationen mit Lenze-Servocontroller,
Motortyp Axx und Wicklungsart gewahlt worden.

Servocontroller mit anderen Bus-Schnittstellen kdnnen auch
angeboten werden. Bitte beachten Sie auch den
Bestellschliissel (  Seiten 222 und 223).

Table 1
Lineareinheit Motorbezeichnung Lenze Controller Bezeichnung
CEMC2105-180-... A3N E94ASHEO0074
CEMC2105-180-... A5N E94ASHE0134
CEMC2105-180-... A3W E94ASHE0134
CEMC2105-180-... A5W E94ASHE0174

HINWEIS: weitere Informationen fnden Sie auf der Webseite: http://www.lenze.come/en-us/products/inverters
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Produktpalette

Mafbilder der mdglichen vorderen und hinteren Anbindungsoptionen

Innengewinde Gelenkkopf

@60 7 38

@60 7 $8 Schmiernippel

/
[ @54
o \ _
0O
A\ &
0] ‘DZI
{ | M16x1,5-6H
6 |
20 43—
16\ 14\
Ry Bsictam=—
hintere Befestigung !
L
El
@20 I
!
55 —— i i —1—— -
0]
)
27 | L
b—— 7312 —
‘ Y Mit Bremse addieren Sie 44mm
2 Gesamtlénge variiert je nach Auswahl der

Positionsriickmeldung: R1, R2 und R3 wie in der Abbildung
dargestellt, S1 subtrahieren Sie 9,5mm und H1 addieren Sie
9,5mm.

NOTE: Bei Wahl einer anderen Positionsriickmeldung
kontaktieren Sie bitte Ewellix.

b—52 —

Optional anti-rotation drawing

20° Verdrehsicherun 008
Schmiernippel 9 @61 7 38

24,8 Schmiernippel

@23 Ml 6x1,5-6g
/[
Le £ 021
o)
,,,,, 0O
~ 1|
\ o \
—38—
{
! L
— 44 — «ﬁ Hinweis: Bei Option mit Verdrehsicherung miissen 0,7k g an
106 Zusatzgewicht eingeplant werden.
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Hochleistungsantriebe

Bestellschlissel

Aktuator
lclelm[cl2]afofs]|-[afsfof-[ [ [ J-L T [ J-LT T T T T -1 7T1/]-[ofo]
| I | | I

Type

CEMC

Spindelnenndurchmesser
21 mm

Spindelsteigung

5 mm
Hub
180 mm

Befestigungsoptionen
Gehéause und hintere Befestigung

F Frontplatte

T Schwenkzapfen

B Gabelbefestigung

(2) (Kundespezifsch)
Vordere Befestigung

R Gelenkkopf

M Auf’engewinde

F Innengewinde

(2) (Kundespezifsch)

Verdrehsicherung

N Ohne Verdrehsicherung
A Mit Verdrehsicherung®
Motor
Erste Zifer - DC Spannungsversorgung
A 540 VDC Spannung
B 325 VDC Spannung?
Zweite Zifer - Anzahl der Motorreihen
3 3 Reihen
5 5 Reihen
Dritte Zifer - Kilhlungsoption
N Passivkihlung
w Wasserkihlung

Option Bremse

N keine Bremse
B Standard-Bremse 24 VDC
D Bremse 90 VDC

U Auf Anfrage erhaltlich. Bitte kontaktieren Sie Ewellix.
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Produktpalette

EWELLIX

Hersteller und Baureihe der Steuerung/des Roboters

L1

S1
K1
C1
Al
F1
Y1l
P1

[c[EIm[c[2]1]o]s]-[s]8]of-[ | [ |-

Lenze 9400

Siemens Sinamics S120
Kuka

Comau

ABB

Fanuc

Yaskawa

Parker Compax3

Sollte der Hersteller oder Baureihe hier nicht genannt sein, kontaktieren Sie bitte Ewellix

Positionsriickmeldung

R1
R2
S1
H1
F1
Y1l

kundenspezifscher Schlussel

Servocontroller (nur wenn Option L1 gewéahlt wurde)

Y
N

Kabellange

ZIOTMMOUOW>W ZHPWNE

Kundespezifscher Schlussel

Fur ein komplettes Lenze System (nur -Axx- Motorauswahl) bitte auch den in rot notierten Bestellschliissel mit angeben

us-Schnittstelle

Standard resolver (Tamagawa)

Resolver (LTN)

Sick Absolutencoder

Heidenhain Absolutencoder

Fanuc Absolutencoder

Absolutencoder konform zu Spezifkationen von YASKAWA

mit
ohne

5m

10m

15m
20m

kein Kabel

CanOpen
Devicenet
Ethercat

Ethernet
Powerlink MN/CN
Powerlink CN
Profbus

Profnet

No feldbus

.
Lo

Beispiele

Nur Lineareinheit (ohne Motor)
CEMC2105-180-TRN-A5N-BA1R2x-NNN-00
completter Aktuator (mit Motor und Servocontroller)
CEMC2105-180-TRN-A5N-BL1R1x-Y2G-00
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Hochleistungsantriebe

Elektrozylinder
SRSA und SVSA

Eigenschaften

Rollengewindetrieb (SRSA)

Schub- und Schutzrohr aus Stahl
Modulares Konzept

Verdrehsicherung mit Proflschiene

direkte Nachschmiermdoglichkeit der Mutter

Geringe Steigungen mit Gewindetrieben
mit Rollenriickfiihrung (SVSA) oder hohe
Steigungen (SLSA) verfiigbar Vorteile

Servomotoren und kundenspezifsche Mo-
toradapter verfigbar

Hohe Lasten und lange Lebensdauer,
in Kombination mit hohen Beschleuni-
gungen und Geschwindigkeiten

Hohe Steifgkeit, extrem robust

sehr variabel fur eine groRe Zahl An-
wendungen einsetzbar

extreme Sicherheit gegen verdrehen

geringe Wartungsanforderungen mit
geringer Wartungszeit

optimale Lésung fir eine Vielzahl von
Anwendung mit hoher Geschwindigkeit
und praziser Positionierung




Produktpalette

Produktbeschreibung

Die elektromechanischen Zylinder SRSA sind eine direkte
Kombination von Ewellix's hochwertigen
Planetenrollengewindetrieben und Schragkugellagern von SKF.
Diese kdnnen die Last- und Antriebsmomente tragen, so dass
trotzdem eFziente lineare Bewegungen mit voller Steuerbarkeit
maoglich sind. Das SRSA-Gehause besteht aus Stahl fiir hohe
Steifgkeit und Robustheit. Die groRe Auswahl aus Zylindern mit
Spindeldurchmessern von 39 mm bis 75 mm

ermdglicht den Einsatz von elektrischen SRSA-Zylindern in
Anwendungen mit Spitzenlasten bis 500 kN in dem friiher aus-
schlieBlich Hydraulik verwendet werden konnte.

Bei langen Hiben ist das freie Ende der Gewindespindel abge-
sttzt und zusatzlich im Schubrohr gefihrt, um Vibrationen zu
vermeiden. Die optionale Verdrehsicherung besteht aus vorge-
spannten Profischienenfiihrungen fir eine sehr hohe
Torsionssteifgkeit und Haltbarkeit.

Zwei interne StoRdampfer schiitzen die Mechanik wahrend der
Inbetriebnahmephase und die Mutter vor Schaden durch hartes
einschlagen in die mechanischen Endlagen. Fir sehr hohe
Positioniergenauigkeit bietet Ewellix die "Slow-Moving” SVSA-
Reihe mit hochpréazisen Rollengewindetrieben mit
Rollenrtckfihrung.

Dank Steigungen bis 1 mm, ist es einfacher, sehr genau und
langsam zu positionieren. Allerdings bietet Ewellix auch fur
Hochgeschwindigkeitsanwendungen eine Losung an: SLSA-
Versionen mit hohen Gewindesteigungen. Diese Zylinder liefern
hohe Beschleunigungen und Geschwindigkeiten mit bis zu 1,5
m/s dank Steigungen von bis zu 40 mm (Siehe Sonderlésungen).

Die gesamte Palette von SRSA und SVSA ist sowohl in Inline-
Konfgurationen als auch als parallele Konfguratione verfligbar und
deckt somit ein sehr groRes Anwendungsspektrum ab.

Gelenkauge

Schubrohr aus Stahl

Abstreifer Dichtung gegen Verunreinigungen
Gleitlagerung/ Fihrung

Referenz-/ Endlagensensorik

Schutzrohr aus Stahl

Sinterfilter fir hohen Luftdurchlass

© ©® N o g s~ w NP

Servomotor
10. Kupplung

11. Servomotor

Hochwertiger Ewellix-Planetenrollengewindetrieb fir hochste Axialkrafte bei Spiel und hohem Wirkungsgrad
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Hochleistungsantriebe

Motoren und Getriebe

Servomotor

Der SRSA kann mit einem Servomotor bestellt werden. In die-
sem Fall hat Ewellix eine Reihe von Motoren und Reglern vor-
ausgewahlt, die der Leistung am besten entsprechen. Zur
Erweiterung kbnnen mehrere Optionen ausgewahlt werden, wie
zum Beispiel der Absolutwertgeber (EnDat, Hyperface),
Sicherheitsbremse oder zugehériger Servoregler. Der SRSA
kann aber auch mit einem Servomotor ihrer Wahl ausgestattet
werden, damit derAntrieb sich bessser in Ihre bestehende
Anlage integrieren lasst. Bitte wenden Sie sich an Ewellix und
Uberpriifen Sie die Machbarkeit Ihrer Konfguration.

Fir mehr Informationen siehe folgende Links:

Motoren
https://www.lenze.com/de-de/produkte/motoren/
Umrichter
https://www.lenze.com/de-de/produkte/umrichter/

Leistungsubersicht der Lineareinheiten

Regleroptionen

Die Leistungkennzahlen, die in der Tabelle auf der vorherigen
Seite gezeigt werden sind das Ergebnis spezifscher
Servomotor - und Reglerkombinationen. Ein SRSA kann mit
oder ohne den Servoregler angeboten werden. Bei einer eige-
nen Kombination aus Regler und Motor wenden Sie sich bitte
an Ewellix. Vergleichen Sie, welchen Efekt eine andere Auswabhl
auf die Leistung des Antriebs haben kann. Im Falle einer nach-
folgend nicht aufgefiihrter Kombination wenden Sie sich bitte
an Ewellix um die Leistungsveranderungen des Aktuators pru-
fen zu lassen.

Lineareinheit Foax F naxo Viax
kN mm/s
SRSA-U-3905 150 150 342
SRSA-U-3910 150 150 683
SRSA-U-3915 150 150 1025
SRSA-U-4805 260 260 278
SRSA-U-4810 260 260 556
SRSA-U-4815 260 260 833
SRSA-U-4820 260 260 1111
SRSA-U-6010 370 370 444
SRSA-U-6015 370 370 667
SRSA-U-6020 370 370 889
SRSA-U-7510 500 500 356
SRSA-U-7515 500 500 533
SRSA-U-7520 500 500 711
SVSA-U-3201 60 60 10,4
SVSA-U-4001 80 80 8,3
SVSA-U-5001 175 175 6,7
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Produktpalette

Leistungsiubersicht von Aktuatoren mit Servomotoren

Lineareinheit §chnittste|le und Motor F. Feo Fp Fpo A
Ubersetzung
- - - kN kN kN kN mm/s
SRSA3905 L10/ P10 LC9 16,2 25,8 /25 29,2 47,2 | 45,7 269
SRSA3905 L30/ P30 LA6 30,1 41,1/39,9 63,3 88,5/85,8 113
SRSA3905 L40/ P40 LA6 40,2 54,8/531 84,4 118/ 114,4 84
SRSA3910 L30/ P30 LC1 20,3 29,8/28,9 29,8 62,4 /60,6 179
SRSA3910 L50/ P50 LC1 33,9 49,6 /48,1 479 104,1/100,9 108
SRSA3910 L70/ P70 LC1 47,4 69,5/67,4 671 145,71 141,3 77
SRSA3915 L10/ P10 LB6 71 12 /11,7 91 20,1/19,5 806
SRSA3915 L30/ P30 LD3 32,3 42,6/41,3 38,2 68,7 /66,7 219
SRSA3915 L50/ P50 LD3 53,8 71/68,9 63,6 114,6 /1111 131
SRSA4805 L10/ P10 LD3 30,3 40/ 38,8 35,8 64,5/62,6 219
SRSA4805 L30/ P30 LD1 54,8 61,2/59,4 63,4 117,6 /1141 77
SRSA4805 L40/ P40 LD1 731 81,6/79,2 84,5 156,8 /152,1 58
SRSA4810 L30/ P30 LD2 36,6 49,5/ 48 48,4 87/84,4 167
SRSA4810 L40/ P40 LD2 48,8 66 /64,1 64,5 116 / 112,5 125
SRSA4810 L50/ P50 LD2 61 82,5/80,1 80,6 145/ 140,6 100
SRSA4815 L10/ P10 LD6 17,8 28,9/281 29,3 51,8/50,3 713
SRSA4815 L50/ P50 LD5 47,3 83,2/80,7 100,4 137,8 / 133,6 150
SRSA4815 L70/ P70 LD5 66,3 116,5/ 113 140,5 192,9/1871 107
SRSA4820 L10/ P10 LD6 13,4 21,7/211 20,2 38,9/377 950
SRSA4820 L50/ P50 LD7 39,2 78,3176 83,8 185,4/179,9 200
SRSA4820 L70/ P70 LD7 54,8 109,7 / 106,4 117,4 259,6 / 251,8 143
SRSA6010 L30/ P30 LD2 36,2 49 /475 47,8 86/83,4 167
SRSA6010 L40/ P40 LD5 54,9 96,5/93,6 116,4 159,8 / 155 125
SRSA6010 L50/ P50 LD5 68,6 120,6 / 117 145,5 199,77 193,7 100
SRSA6015 L30/ P30 LD6 51,3 83,3/80,8 84,2 149,2 / 1447 238
SRSA6015 L50/ P50 LD7 51,6 103,3/100,2 110,5 244,4 /2371 150
SRSA6015 L70/ P70 LD7 72,3 144,6 / 140,2 154,7 342,2 /3319 107
SRSA6020 L10/ P10 LD6 13,4 21,7/211 22 38,9/377 889
SRSA6020 L70/ P70 LD7 54,8 109,7 / 106,4 117,4 259,6 / 251,8 143
SRSA6020 L100/ P100 LD7 78,3 156,7 / 152 167,7 370,8/359,7 100
SRSA7510 L30/ P30 LD7 44,4 88,7/86,1 94,9 210/203,7 167
SRSA7510 L50/ P50 LD7 73,9 147,9 / 143,4 158,2 350/ 339,5 100
SRSA7510 L70/ P70 LD7 103,5 207 /200,8 2215 490/ 475,3 71
SRSA7515 L30/ P30 LD6 50,7 82,3/79,8 83,3 147,5/143,1 238
SRSA7515 L50/ P50 LD6 84,5 137,2/133,1 138,8 245,8/238,4 143
SRSA7515 L70/ P70 LD6 118,4 192,1/186,3 194,3 344,1/333,8 102
SRSA7520 L10/ P10 LD6 13,2 21,5/20,8 21,7 38,4/37,3 711
SRSA7520 L70/ P70 LD6 89,8 145,7 / 141,3 147,4 2611 /253,2 136
SRSA7520 L100/ P100 LD6 128,3 208,1/201,9 210,6 373/361,8 95
SVSA3201 L10/ P10 LC7 10,2 13,8/13,4 18,7 42,8 /41,5 10
SVSA3201 L10/ P10 LD9 14,8 24,7 /23,9 38,8 57,8/56,1 10
SVSA4001 L10/ P10 LAL 16,5 19,2/18,7 18,3 54,1/52,5 8
SVSA4001 L10/ P10 LA3 30,1 34,3/ 33,2 43,6 791/791 8
SVSA5001 L10/ P10 LA5 36 40/38,8 45,3 93/90,2 7
SVSA5001 L10/ P10 LE3 61,3 74,6 /72,4 79,2 174,2 / 169,6 7
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Hochleistungsantriebe

Standard motor types

Motor Lenze Servomotor Lenze 9400 Highline Frequenzumrichter
LAL MCS12D20 E94ASHE0044
LA3 MCS12H15 E94ASHE0074
LA4 MCS12H35 E94ASHE0134
LA5 MCS12L.20 E94ASHE0074
LAG6 MCS12L41 E94ASHEO0134
LB6 MCS14P32 E94ASHE0244
LC1 MCS14H32 E94ASHEO0174
LC7 MCS09F38 E94ASHE0044
LC9 MCS14L32 E94ASHE0244
LD1 MCS14H28 E94ASHEO0174
LD2 MCS14L30 E94ASHE0324
LD3 MCS14P26 E94ASHE0324
LD5 MCS19J30 E94ASHE0324
LD6 MCS19P29 E94ASHE0474
LD7 MCS19P30 E94ASHE0474
LD9 MCS09L41 E94ASHE0074
LE3 MCS14L15 E94ASHEO0134
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Anleitungen

Dokumentationen und Anleitungen stehen zum Download unter
ewellix.com zur Verfligung.

3D Modelle

Ein Produktkonfgurator zum Erstellen und herunterladen von
3D Modellen steht unter ewellix.com zur Verfliigung.

EWELLIX

Electric cylinders
SRSA, SVSA and
SLSA

-R-N:R-R-3 B-0-B §-4-

3D Modelle
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Hochleistungsantriebe

SRSA-U-39xx

Lineareinheit

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet SRSA-U-3905 SRSA-U-3910 SRSA-U-3915

Leistungsdaten

Max. dynamische Axialkraft Foax kN 150 150 150
Max dynamische Axialkraft L10Y By kN 90 90 90
Max. statische Axialkraft F oo kN 150 150 150
Dynamische Tragzahl (03 kN 129 153 168
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax M, .. Nm 159 301 446
Max lineare Geschwindigkeit Vo mm/s 342 683 1025
Max. Drehzahl N 1/min 4100 4100 4100
Maximale Beschleunigung a .. m/s? 9,5 19,1 28,6
Einschaltdauer D e % 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d.en mm 39 39 39
Spindelsteigung Pecrew mm 5 10 15
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? s mm 100...900 100...900 100...900
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5
Umkehrspiel® SH—. mm 0 0 0
Wirkungsgrad Ny % 75 79 80
Tragheit bei 0 mm Hub J 104 kgm? 21,3 21,3 21,3

A Tragheit pro 100 mm Hub Al 104 kgm? 1,8 1,8 1,8
Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 33,8 33,8 33,8

A Gewicht pro 100 mm Hub Am kg 4,3 4,3 4,3
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub ~ m__ o kg -0,3 -0,3 -0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub Am_ kg 0,5 0,5 0,5
Umgebung

Umgebungstemperatur R °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart IP% IP - 54 54 54

U Maximale dynamische Axialkraft unter Berticksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)

2'in 100mm Schritten

3 Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Fiir langere Hiibe betragt das Umkehrspiel: 0,02 mm bei Steigung 5 mm, 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15mm
4 Mit Verdrehsicherung 1P44
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Maf3zeichnung

SRSA-U-39

@145 g7 36

Leistungsdiagramme
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Hochleistungsantriebe

SRSA-U-48xx

Lineareinheit

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet SRSA-U-4805 SRSA-U-4810 SRSA-U-4815 SRSA-U-4820

Leistungsdaten

Max. dynamische Axialkraft Foax kN 260 260 260 260
Max dynamische Axialkraft L10Y . kN 140 140 140 140
Max. statische Axialkraft Foaxo kN 260 260 260 260
Dynamische Tragzahl C kN 198 232 258 266
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax M Nm 283 527 773 1031
Max lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 278 556 833 1111
Max. Drehzahl N 1/min 3333 3333 3333 3333
Maximale Beschleunigung a .. m/s? 9,5 191 28,6 38,2
Einschaltdauer D i % 100 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d.en mm 48 48 48 48
Spindelsteigung Pecrew mm 5 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5 G5
Hub? S mm 100...1 200 100...1 200 100...1 200 100...1 200
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5 5
Umkehrspiel® St mm 0 0 0 0
Wirkungsgrad Ny % 73 79 80 80
Tragheit bei 0 mm Hub Ju 10*kgm? 54,3 54,3 54,3 54,3

A Tragheit pro 100 mm Hub AJ 104 kgm? 41 41 41 41
Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 53,2 53,2 53,2 53,2

A Gewicht pro 100 mm Hub Am kg 57 57 57 57
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m.oo kg 3,6 3,6 3,6 3,6
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub Am_ kg 0,7 0,7 0,7 0,7
Umgebung

Umgebungstemperatur T vient °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart IPY P - 54 54 54 54

U Maximale dynamische Axialkraft unter Berticksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)

2'in 100mm Schritten

3 Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Fir langere Hiibe betragt das Umkehrspiel: 0,02 mm bei Steigung 5 mm, 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm
4 Mit Verdrehsicherung 1P44
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Maf3zeichnung

SRSA-U-48 Mit Verdrehsicherung
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Hochleistungsantriebe

SRSA-U-60xXx

Lineareinheit

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet SRSA-U-6010 SRSA-U-6015 SRSA-U-6020

Leistungsdaten

Max. dynamische Axialkraft Foax kN 370 370 370
Max dynamische Axialkraft L10Y . kN 250 250 250
Max. statische Axialkraft Fnaxo kN 370 370 370
Dynamische Tragzahl C kN 339 373 395
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax M Nm 759 1112 1467
Max lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 444 667 889
Max. Drehzahl N 1/min 2667 2667 2667
Maximale Beschleunigung a m/s? 19,1 28,6 38,2
Einschaltdauer D e % 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d. e mm 60 60 60
Spindelsteigung Pocrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? S mm 100...1 300 100...1 300 100...1 300
Hubreserve (beidseitig) S, mm 10 10 10
Umkehrspiel® Spackiash mm 0 0 0
Wirkungsgrad Ny % 78 79 80
Tragheit bei 0 mm Hub . 104 kgm? 178 178 178

A Trégheit pro 100 mm Hub A 104 kgm? 10,1 10,1 10,1
Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 83,6 83,6 83,6

A Gewicht pro 100 mm Hub Am kg 8,9 8,9 8,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub ~ m__ kg 512 512 5,2
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub Am__ kg 0,8 0,8 0,8
Umgebung

Umgebungstemperatur J— °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart IPY P - 54 54 54

U Maximale dynamische Axialkraft unter Berticksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)

2'in 100mm Schritten

3 Spielfrei bis zu einem Hub von 800 mm. Fiir langere Hiibe betragt das Umkehrspiel: 0,02 mm bei Steigung 5 mm, 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm
4 Mit Verdrehsicherung 1P44
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Maf3zeichnung

SRSA-U-60
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Hochleistungsantriebe

SRSA-U-75xx

Lineareinheit

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet SRSA-U-7510 SRSA-U-7515 SRSA-U-7520
Leistungsdaten

Max. dynamische Axialkraft Foax kN 500 500 500

Max dynamische Axialkraft L10Y . kN 450 450 450

Max. statische Axialkraft F oo kN 500 500 500
Dynamische Tragzahl C kN 505 561 572
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax M Nm 1050 1521 2004

Max lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 356 533 711

Max. Drehzahl N 1/min 2133 2133 2133
Maximale Beschleunigung Ao m/s? 19,1 28,6 38,2
Einschaltdauer D e % 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d. e mm 75 75 75
Spindelsteigung Pocrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5

Hub? S mm 100...1 500 100...1 500 100...1 500
Hubreserve (beidseitig) S, mm 10 10 10
Umkehrspiel® Spackiash mm 0 0 0
Wirkungsgrad Ny % 76 79 79
Trégheit bei 0 mm Hub J 104 kgm? 625 625 625

A Trégheit pro 100 mm Hub A 104 kgm? 24,6 24,6 24,6
Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 156,5 156,5 156,5

A Gewicht pro 100 mm Hub Am kg 11,3 11,3 11,3
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub ~ m__ kg 70,5 7,5 7,5
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub Am__ kg 2,7 2,7 2,7
Umgebung

Umgebungstemperatur J— °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart IP% - 54 54 54

U Maximale dynamische Axialkraft unter Berticksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)

2'in 100mm Schritten

3 spielfrei bis zu einem Hub von 1000 mm. Fir langere Hiibe betragt das Umkehrspiel: 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm & 20 mm

4 Mit Verdrehsicherung 1P44
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Maf3zeichnung

SRSA-U-75
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SVSA-U-xx01

Lineareinheit

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet SVSA-U-3201  SVSA-U-4001  SVSA-U-5001
Leistungsdaten

Max. dynamische Axialkraft Foax kN 60 80 175

Max dynamische Axialkraft L10Y Fio kN 40 50 60

Max. statische Axialkraft Fnaxo kN 60 80 175
Dynamische Tragzahl C kN 64 79 174
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax M Nm 18,3 26,6 65,7

Max lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 10 8 7

Max. Drehzahl N 1/min 625 500 400
Maximale Beschleunigung a .. m/s? 0,6 0,6 0,6
Einschaltdauer D e % 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d. e mm 32 40 50
Spindelsteigung Pocrew mm 1 1 1
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5

Hub? S mm 100...600 100...800 100...900
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5
Umkehrspiel® Spackiash mm 0 0 0
Wirkungsgrad Ny % 52 48 42
Tragheit bei 0 mm Hub Ju 10-* kgm? 3,4 6,8 21,3

A Trégheit pro 100 mm Hub A 10*kgm? 0,31 0,64 1,8
Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 10,8 17,4 34,2

A Gewicht pro 100 mm Hub Am kg 2,4 3,2 4.8
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub ~ m__ kg 2,6 -0,3 -0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub Am__ kg 0,3 0,2 0,4
Umgebung

Umgebungstemperatur T vient °9C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart IPY - 54 54 54

U Maximale dynamische Axialkraft unter Berticksichtigung der Berechnung der

theoretischen Lebensdauer (L10)
2'in 100mm Schritten

Leistungsdiagramme

F. [N]
80 000

60 000
40 000

20 000

0 10 100

244

1000 10 000

100 000

Lebensdauer [km]

3 Backlash elimination up to stroke 600 mm. For longer strokes s

4 Mit Verdrehsicherung IP44

=0,02 mm

backlash

— SVSA-3201

—— SVSA-4001

SVSA-5001




Produktpalette

Mal3zeichnung
SVSA-U-3201
(x4) 26,6
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@22 k6 9%
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EWELLIX

Hochleistungsantriebe

Bestellschlissel

| - [oT2]o]o] - [TR[A]F] - [N]

Lineareinheit

Typ

R Planetenrollengewindetrieb

\% Planetenrollengewindetrieb mit Rollenrtickfiihrung

Nur Lineareinheit

Spindeldurchmesser

Spindelsteigung

Hub

I

Hintere Befestigung

T Schwenkzapfen
z Sonderlésung
N Keine Befestigung

Vordere Befestigung

R Gelenkauge

F Gabelkopf

z Sonderlésung

N keine Befestigung (Innengewinde)

Verdrehsicherung

A Verdrehsicherung
N Keine Verdrehsicherung

Endschalter

2 Endschalter und 1 Referenzschalter
2 Endschalter

1 Endschalter und 1 Referenzschalter
1 Endschalter

1 Referenzschalter

Keine Sensoren

ZIrzonmT

Motorschnittstelle

N Keine Schnittstelle
L Inline-Schnittstelle (auf Anfrage)
P Parallele Schnittstelle (auf Anfrage)
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Hochleistungsantriebe

SRSA-5-39xx

Aktuator Servomotor,

Inline-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Inline-Adapter

L30 L70 L30

LAG6 LC1 LD3
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 41,1 69,5 42,6
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 30,1 47,4 32,3
Spitzenhaltekraft Fro kN 88,5 145,7 68,7
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 63,3 671 38,2
Dynamische Tragzahl C kN 129 153 168
Haltekraft (Option Motorbremse) - kN 58 115 32
Max. lineare Geschwindigkeit . mm/s 113 77 219
Max. Beschleunigung A m/s? 5,5 4,2 7
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d, e mm 39 39 39
Spindelsteigung Pecrew mm 5 10 15
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? S mm 100...900 100...900 100...900
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5
Umkehrspiel? Sirepireg mm 0 0 0
Getriebeubersetzung i 3 7 3
Tragheit bei 0 mm Hub J 10*kgm? 15,36 23,05 72,65
A Trégheit pro 100 mm AJ 104 kgm? 0,2 0,04 0,20
Tragheit der optionalen Bremse Jorake 10-* kgm? 1,07 3,20 3,20
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 66,1 88,4 101,9
A Gewicht pro 100 mm Am kg 4,3 4,3 4,3
Gewicht der optionalen Bremse M, e kg 0,9 1,9 1,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m_ o kg -0,3 -0,3 -0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 0,5 0,5 0,5
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom | A 12,4 16,5 28,3
Spitzenstrom Ipeak A 31,2 39,6 56
Nennleistung B kW 4,67 4,73 9,07
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur T mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse® - 54 54 54

Yin 100 mm Schritten

2 spielfrei bis zu Hiiben von 500 mm. Fur langere Hibe betragt das Spiel = 0,02 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

Mit Verdrehsicherung

l @50 f7:50%
T M56x2
|
W
22
B
M62x2
@147 )
m l @105 Tiefe 40
= |
I N
1 il
@ — — — % 075
| kj N
— U
; T 20 |
L A 1945 187,5 + Hub
Bezeichnung A L B Zusatzlange bei gewéahlter Zusatzlange bei gewéahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”

- mm
L30LA6 186 415 185 20 49
L70LC1 216 455 185 28 50
L30LD3 216 584 185 28 50

Leistungsdiagramme

Axialkraft [N] F,. [N]
L0 QOO [rrvevegeessossgrsessos s 120 000
L0 e N 100 000
1 00 e R SR
100 000 80 000
80 000 60 000
60 000 40000
40 000
20 000 ................ 20 000
0 : = i i : 0 : : : : :
0 50 100 150 200 250 10 100 1000 10000 100000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
L30LA6 — F_. L70LC1 — F_, L30LD3 Feom —— SRSA-3905 —— SRSA-3910 SRSA-3915
--- F --- F

peak

peak

peak

Bestellschlissel
Siehe Seite 270

249



Hochleistungsantriebe

SRSA-5-39xx

Aktuator Servomotor,
Parallel-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Paralleladapter

P30 P70 P30

LAG6 LC1 LD3
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 39,9 67,4 41,3
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 29,2 46 31,3
Spitzenhaltekraft Fro kN 85,8 141,3 66,7
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 61,4 65,1 37
Dynamische Tragzahl C kN 129 153 168
Haltekraft (Option Motorbremse) - kN 60 118 33
Max. lineare Geschwindigkeit . mm/s 113 77 219
Max. Beschleunigung a m/s? 1,6 0,5 4,3
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d, e mm 39 39 39
Spindelsteigung Pecrew mm 5 10 15
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? S mm 100...900 100...900 100...900
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5
Umkehrspiel? Sirepireg mm 0 0 0
Getriebeubersetzung i 3 7 3
Tragheit bei 0 mm Hub J 10*kgm? 54,85 213,66 72,65
A Trégheit pro 100 mm AJd 104 kgm? 0,2 0,04 0,20
Tragheit der optionalen Bremse Jorake 10-* kgm? 1,07 3,20 3,20
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 76,3 97,6 101,9
A Gewicht pro 100 mm Am kg 4,3 4,3 4,3
Gewicht der optionalen Bremse M, e kg 0,9 1,9 1,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m_ o kg -0,3 -0,3 -0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 0,5 0,5 0,5
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom | A 12,4 16,5 28,3
Spitzenstrom Ipeak A 31,2 39,6 56
Nennleistung B kW 4,67 4,73 9,07
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur T mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse® - 54 54 54

Yin 100 mm Schritten

2 spielfrei bis zu Hiiben von 500 mm. Fur langere Hibe betragt das Spiel = 0,02 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

Mit Verdrehsicherung

L
M56x2
] PUHID Tiefe 40
g H——— 1]
q
d ]
M62x2
147
420 max gl @105 Tiefe 40
T \@50 738 | h i
© QF == il —
@ [ gso | C) ors
S * B Sy
102,5 & g 0 ‘
1 : \ 20 |
150 .22 — 102 ——— 1945 187,5 + Hub
205
Bezeichnung L Zusatzlange bei gewéahlter Zusatzlange bei gewéahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
P30LA6 403 20 49
P70LC1 483 28 50
P30LD3 584 28 50
Leistungsdiagramme
Axialkraft [N] F. [N]
LB0 Q00  rooeerssvgeeessssoegrsssosss oo e 120 000
140 000 oot b 100 000
120 000 |orrrdorsssosdostnsss s i
100 000 e 80000
80000 [ 60 000
60 000 |+ szt bienssdis M b 40 000
40000 .............
20 000 fovoeriormsdndide e 20 000
O H H H H H H H : O H H H H H
0 50 100 150 200 250 10 100 1000 10000 100000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
P30LA6 — F_. P70LC1 — F_, P30LD3 Feont —— SRSA-3905 —— SRSA-3910 SRSA-3915

F --- F

peak peak

peak

Bestellschlissel
Siehe Seite 270

251



Hochleistungsantriebe

SRSA-5-48xXx

Aktuator Servomotor,
Inline-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Inline-Adapter

L40 L50 L10 L70

LD1 LD2 LD6 LD7
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 81,6 82,5 28,9 109,7
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 731 61 17,8 54,8
Spitzenhaltekraft Fro kN 156,8 145 51,8 259,6
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp KN 84,5 80,6 29,3 117,4
Dynamische Tragzahl C kN 198 232 258 261
Haltekraft (Option Motorbremse) E= - kN 150 84 18 95
Max. lineare Geschwindigkeit Vo mm/s 58 100 713 143
Max. Beschleunigung A m/s? 3,5 41 13 3,6
Einschaltdauer D % 100 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d,en mm 48 48 48 48
Spindelsteigung Pecrew mm 5 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5 G5
Hub? S mm 100...1 200 100...1 200 100...1 200 100...1 200
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5 5
Umkehrspiel? Spackiash mm 0 0 0 0
Getriebetlbersetzung i 4 5 1 7
Tragheit bei 0 mm Hub J 10-4kgm? 24,98 46,45 279,8 191,98
A Tragheit pro 100 mm AJ 10-* kgm? 0,26 0,16 412 0,08
Tragheit der optionalen Bremse Jrake 10~ kgm? 3,20 3,20 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 109,1 126,6 128,8 168,2
A Gewicht pro 100 mm Am kg 57 5,7 57 57
Gewicht der optionalen Bremse M, ke kg 1,9 19 31 31
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m, .o kg 3,6 3,6 3,6 3,6
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 0,7 0,7 0,7 0,7
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo Servo
Nennspannung U VAC 400 400 400 400
Nennstrom | A 16,5 26,7 447 34,9
Spitzenstrom Ipeak A 39,6 56 94 94
Nennleistung P kW 5,96 8,01 15,82 10,05
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse® P - 54 54 54 54

Y1in 100 mm Schritten

2 spielfrei bis zu Hiben von 600 mm. Fir langere Hube betragt das Spiel = 0,02 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

Mit Verdrehsicherung

M58x2

@60 f7:3:533 Tiefe 40

g © © \ T
- \% [ ‘ Qf70
© < © [ U»T

B
180 |32
M82x2
177
_ =T |
— — — @ 095
N/
i Wi
{ 20 ) |
L A 224,5 213,5 + Hub
Bezeichnung A L B Zusatzlange bei gewéahlter Zusatzlange bei gewéahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
L40LD1 206 476 192 28 50
L50LD2 239 544 192 28 50
L10LD6 178 427 192 44 49
L70LD7 247 529 192 44 49
Leistungsdiagramme
Axialkraft [N] F [N]
300 000 180 000
160 000 |
250 000 140 000 |
200 000 120 000
100 000
150 000 80 000
60 000
100 000
40 000
50 000 20 000
0
o . . . : : : : H H H H HEF o et HE
0 100 200 300 400 500 600 700 800 10 100 1 000 10000 100 000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
L40LD1 — F_, L50LD2 — F_ .
I e — SRSA-4805 - SRSA-4810
Fpeak Fpeak
L10LD6 Feont L70LD7 Foont SRSA-4815 SRSA-4820
F F

peak peak
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Hochleistungsantriebe

SRSA-5-48xXx

Aktuator Servomotor,
Parallel-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Paralleladapter

P40 P50 P10 P70

LD1 LD2 LD6 LD7
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 79,2 80,1 28,1 106,4
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 70,9 59,2 17,3 58,2
Spitzenhaltekraft Fro kN 1521 140,6 50,3 251,8
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp KN 81,9 78,2 28,4 113,8
Dynamische Tragzahl C kN 198 232 258 261
Haltekraft (Option Motorbremse) E= - kN 155 86 18 98
Max. lineare Geschwindigkeit Vo mm/s 58 100 713 143
Max. Beschleunigung a . m/s? 0,9 1,4 10,1 1
Einschaltdauer D % 100 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d,en mm 48 48 48 48
Spindelsteigung Pecrew mm 5 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5 G5
Hub? S mm 100...1 200 100...1 200 100...1 200 100...1 200
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5 5
Umkehrspiel? Spackiash mm 0 0 0 0
Getriebetlbersetzung i 4 5 1 7
Tragheit bei 0 mm Hub J 10-4kgm? 98,33 137,82 360,05 711,85
A Tragheit pro 100 mm AJ 10-* kgm? 0,26 0,16 412 0,08
Tragheit der optionalen Bremse Jrake 10~ kgm? 3,20 3,20 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 114,6 126,3 134,6 174,6
A Gewicht pro 100 mm Am kg 57 5,7 57 57
Gewicht der optionalen Bremse M, ke kg 1,9 19 31 31
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m, .o kg 3,6 3,6 3,6 3,6
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 0,7 0,7 0,7 0,7
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo Servo
Nennspannung U VAC 400 400 400 400
Nennstrom | A 16,5 26,7 447 34,9
Spitzenstrom Ipeak A 39,6 56 94 94
Nennleistung P kW 5,96 8,01 15,82 10,05
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse?® IP - 54 54 54 54

Y1in 100 mm Schritten

2 spielfrei bis zu Hiben von 600 mm. Fir langere Hube betragt das Spiel = 0,02 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

Mit Verdrehsicherung

M58x2
Tiefe 40

I @ ° ﬂ‘ o)
F M82x2
470 max \ @177 @125 Tiefe 40
@60 7 468 5 =
i —
)L @ N 1
©) © ¥
105 % I 1
l @)
f 20 | |
180 | -32 122 2245 213,5 + Hub
210
Bezeichnung L Zusatzlange bei gewéahlter Zusatzlange bei gewéahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
P40LD1 476 28 50
P50LD2 544 28 50
P10LD6 427 44 49
P70LD7 529 44 49
Leistungsdiagramme
Axialkraft [N] F_IN]
160 000 |
250 Q00 - mem e G b 140000 |
200 000 B T T R P TP 120 000
100 000
150 000 80 000
60 000
100 000
40 000
50 000 20 000
0
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0 100 200 300 400 500 600 700 800 10 100 1000 10000 100 000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
P40LD1 I Fcom P50LD2 — Fcont
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== Fpeak - Fpeak
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F F
peak peak
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Hochleistungsantriebe

SRSA-5-60xx

Aktuator Servomotor,
Inline-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Inline-Adapter

L50 L30 L70

LD5 LD6 LD7
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 120,6 83,3 109,7
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 68,6 51,3 54,8
Spitzenhaltekraft Fro kN 199,7 149,2 259,6
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp KN 145,5 84,2 117,4
Dynamische Tragzahl C kN 339 373 395
Haltekraft (Option Motorbremse) o kN 144 55 95
Max. lineare Geschwindigkeit . mm/s 100 238 143
Max. Beschleunigung a m/s? 2 52 3,5
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d.en mm 60 60 60
Spindelsteigung Pecrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? S mm 100...1 300 100...1 300 100...1 300
Hubreserve (beidseitig) S, mm 10 10 10
Umkehrspiel? Spackiash mm 0 0 0
Getriebetubersetzung i 5 3 7
Tragheit bei 0 mm Hub J 10-4kgm? 134,01 236,18 194,51
A Tragheit pro 100 mm AJ 10-* kgm? 0,40 1,12 0,21
Tragheit der optionalen Bremse — 10~ kgm? 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 165,1 181,1 197,2
A Gewicht pro 100 mm Am kg 8,9 8,9 8,9
Gewicht der optionalen Bremse M, ke kg 31 31 31
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m, .o kg 52 52 52
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 0,8 0,8 0,8
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung U VAC 400 400 400
Nennstrom | A 30,5 447 34,9
Spitzenstrom oeat A 56 94 94
Nennleistung P kW 9,11 15,82 10,05
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse?® IP - 54 54 54

Y1in 100 mm Schritten

2 Spielfrei bis zu einem Hub von 800 mm. Fir langere Hilbe betragt das Umkehrspiel: 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm & 20 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

[@70 £7 993

Mit Verdrehsicherung

T M68x2
@80 Tiefe 40
'
32
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H@ - 2150 Tiefe 40
iy 1 [ l ‘
— T
an o115
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tH D i \
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Bezeichnung A L B Zusatzlange bei gewéahlter Zusatzlange bei gewéahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
L50LD5 240 435 192 44 49
L30LD6 240 602 192 44 49
L70LD7 248 529 192 44 49

Leistungsdiagramme

Axialkraft [N] F..[NI]
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250 000
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L50LD5 — F_ = L30LD6 — F_  L70LD7 Foon
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Hochleistungsantriebe

SRSA-5-60xx

Aktuator Servomotor,
Parallel-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Paralleladapter

P50 P30 P70

LD5 LD6 LD7
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 117 80,8 106,4
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 66,5 49,8 53,2
Spitzenhaltekraft Fro kN 193,7 1447 251,8
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp KN 1411 81,7 113,8
Dynamische Tragzahl C kN 339 373 395
Haltekraft (Option Motorbremse) - kN 149 57 98
Max. lineare Geschwindigkeit . mm/s 100 238 143
Max. Beschleunigung A m/s? 0,6 22 1
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d.en mm 60 60 60
Spindelsteigung Pecrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? S mm 100...1 300 100...1 300 100...1 300
Hubreserve (beidseitig) S, mm 10 10 10
Umkehrspiel? Spackiash mm 0 0 0
Getriebetubersetzung i 5 3 7
Tréagheit bei 0 mm Hub J 10-4kgm? 463,12 557,95 714,38
A Tragheit pro 100 mm AJ 10-* kgm? 0,40 1,12 0,21
Tréagheit der optionalen Bremse Jrake 10~ kgm? 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 173,3 187 206
A Gewicht pro 100 mm Am kg 8,9 8,9 8,9
Gewicht der optionalen Bremse M, ke kg 31 31 31
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m, .o kg 52 52 52
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 0,8 0,8 0,8
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung U VAC 400 400 400
Nennstrom | A 30,5 447 34,9
Spitzenstrom | ek A 56 94 94
Nennleistung P kW 9,11 15,82 10,05
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse?® IP - 54 54 54

Y1in 100 mm Schritten

2 Spielfrei bis zu einem Hub von 800 mm. Fir langere Hilbe betragt das Umkehrspiel: 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm & 20 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

Mit Verdrehsicherung

L M68x2
Tiefe 40
of =
It %0 ° ¢ o
© = 8
© © L
Gl ) - MO8x2
490 max ®1203 @150 Tiefe 40
m @70 £7 388 B | ‘
AT . ax ol
T U 280 2115
HENSZ)A x \LJ ]
P N[ E B
1 Q0 © r
f 20 )|
——204—— 32 122 267 267,5 + Hub
210
Bezeichnung L Zusatzlange bei gewéahlter Zusatzlange bei gewéahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
P50LD5 435 44 49
P30LD6 602 44 49
P70LD7 529 44 49

Leistungsdiagramme

Axialkraft [N] F [N]
300 000 250 000
225 000
250 000
200 000
200 000 175 000
150 000
150 000
125 000
100 000 100 000
75 000
50 000
50 000
0 50 100 150 200 250 10 100 1000 10 000 100 000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
P50LD5 — F__ P30LD6 — F_  P70LD7 F
L F L . — SRSA-6010 —— SRSA-6015 SRSA-6020

peak peak peak

Bestellschlissel
Siehe Seite 270
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Hochleistungsantriebe

SRSA-S-75xX

Aktuator Servomotor,
Inline-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Inline-Adapter

L70 L30 L70

LD7 LD6 LD6
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 207 82,3 145,7
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 103,5 50,7 89,8
Spitzenhaltekraft Fro kN 490 147,5 2611
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp KN 221,5 83,3 147,4
Dynamische Tragzahl C kN 505 561 572
Haltekraft (Option Motorbremse) - kN 210 56 96
Max. lineare Geschwindigkeit . mm/s 71 238 136
Max. Beschleunigung A m/s? 1,7 4,3 3,4
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d..en mm 75 75 75
Spindelsteigung Pecrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
HubY S mm 100...1 500 100...1 500 100...1 500
Hubreserve (beidseitig) S, mm 10 10 10
Umkehrspiel? S\ackiash mm 0 0 0
Getriebelbersetzung i 7 3 7
Tragheit bei 0 mm Hub J 10-4kgm? 263,61 285,71 203,61
A Tragheit pro 100 mm AJ 10-* kgm? 0,50 2,73 0,44
Tragheit der optionalen Bremse — 10 kgm? 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 2921 2778 298,1
A Gewicht pro 100 mm Am kg 11,3 11,3 11,3
Gewicht der optionalen Bremse M, ke kg 31 31 31
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m, o kg 75 7,5 75
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 2,7 2,7 2,7
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung U VAC 400 400 400
Nennstrom | A 34,9 447 447
Spitzenstrom | e A 94 94 94
Nennleistung P kW 10,05 15,82 15,82
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse® IP - 54 54 54

Y1in 100 mm Schritten

2 Spielfrei bis zu einem Hub von 1000 mm. Fir langere Hibe betragt das Umkehrspiel: 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm & 20 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

@90 75053

Mit Verdrehsicherung

M90x2
[ Tiefe 58
2103
l \
I H>
42 Uj
B
@257 M125x2
l @180 Tiefe 58
. 5 : |
~ l
I — — w @140
U T
it . |
W 20 ||
L A 334 309 + Hub
Bezeichnung A L B Zusatzlange bei gewahlter Zusatzlange bei gewahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
L70LD7 247 529 264 44 49
L30LD6 239 602 264 44 49
L70LD6 247 636 264 44 49

Leistungsdiagramme

Axialkraft [N] F. [N]

500 000 450 000
450 000 400 000 |
400 000 350 000
350 000
300 000 200 000
250 000 250 000
200 000 150 000
150000 100 000
100 000

50 000 ; 50 000

0 H H H H H 0 : : : :
0 50 100 150 200 250 10 100 1000 10000 100 000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
L70LD7 — F__ L30LD6 — F__ L70LD6 Foom
F F F —— SRSA-7510 —— SRSA-7515 SRSA-7520

peak

peak

peak

Bestellschlissel

Siehe Seite 270
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Hochleistungsantriebe

SRSA-S-75xX

Aktuator Servomotor,
Parallel-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Paralleladapter

P70 P30 P70

LD7 LD6 LD6
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 200,8 79,8 141,3
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 100,4 49,2 871
Spitzenhaltekraft Fro kN 475,3 1431 253,2
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp KN 214,9 80,8 143
Dynamische Tragzahl C kN 505 561 572
Haltekraft (Option Motorbremse) - kN 216 58 99
Max. lineare Geschwindigkeit . mm/s 71 238 136
Max. Beschleunigung a m/s? 0,5 2 1
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d..en mm 75 75 75
Spindelsteigung Pecrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
HubY S mm 100...1 500 100...1 500 100...1 500
Hubreserve (beidseitig) S, mm 10 10 10
Umkehrspiel? S\ackiash mm 0 0 0
Getriebelbersetzung i 7 3 7
Tragheit bei 0 mm Hub J 10-4kgm?  723,5 607,59 723,5
A Tragheit pro 100 mm AJ 10-* kgm? 0,50 2,73 0,44
Tréagheit der optionalen Bremse Jrake 10 kgm? 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 303,5 284.,6 309,5
A Gewicht pro 100 mm Am kg 11,3 11,3 11,3
Gewicht der optionalen Bremse M, ke kg 31 31 31
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m, o kg 75 7,5 75
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 2,7 2,7 2,7
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung U VAC 400 400 400
Nennstrom | A 34,9 447 447
Spitzenstrom | e A 94 94 94
Nennleistung P kW 10,05 15,82 15,82
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse® P - 54 54 54

Y1in 100 mm Schritten

2 spielfrei bis zu einem Hub von 1000 mm. Fir langere Hibe betragt das Umkehrspiel: 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm & 20 mm

3 mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpalette

Mal3zeichnung

640 max

‘ @90 f799%

et

Mit Verdrehsicherung

M90x2

Tiefe 58

-t

a

@257 M125%2
l @180 Tiefe 58

|
2103
s | -
0 T !
20|
42 T
260 — +—130 334 309 + Hub
280
Bezeichnung L Zusatzlange bei gewahlter Zusatzlange bei gewahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
P70LD7 529 44 49
P30LD6 602 44 49
P70LD6 636 44 49

Leistungsdiagramme

Axialkraft [N] F. [N]

500 000 450 000
450 000 400 000
400 000
350 000 350 000
300 000 200 000
250 000 250 000
200000 150 000
150 000
100 000 100 000

50 000 : 50 000

0 50 100 150 200 250 10 100 1000 10000 100 000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
P70LD7 — F_, P30LD6 — F__ P70LD6 Feont
- F e F F —— SRSA-7510 —— SRSA-7515 SRSA-7520

peak

peak

peak

Bestellschlissel

Siehe Seite 270
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Hochleistungsantriebe

SVSA-5-xx01

Aktuator Servomotor,
Inline-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol  Einhet Servomotor und Inline-Adapter

L10 L10 L10

LC7 LAL1 LAS
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fo kN 13,8 19,2 40
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 10,2 16,5 36
Spitzenhaltekraft Fro kN 42,8 54,1 93
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp KN 18,7 18,3 45,3
Dynamische Tragzahl C kN 64 79 174
Haltekraft (Option Motorbremse) - kN 64 79,0 174
Max. lineare Geschwindigkeit . mm/s 10,4 8,3 6,7
Max. Beschleunigung a m/s? 0,6 0,6 0,6
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d.en mm 32 40 50
Spindelsteigung Pecrew mm 1 1 1
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? s mm 100...600 100...800 100...900
Hubreserve (beidseitig) S, mm 5 5 5
Umkehrspiel® Spackiash mm 0 0 0
Getriebetubersetzung i 1 1 1
Tragheit bei 0 mm Hub J 10-4kgm? 8,88 19,95 40,82
A Tragheit pro 100 mm AJ 10-* kgm? 0,31 0,64 1,8
Tragheit der optionalen Bremse — 10~ kgm? 1,07 1,07 1,07
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 19,1 30,1 62,4
A Gewicht pro 100 mm Am kg 2,4 3,2 4,8
Gewicht der optionalen Bremse M, ke kg 0,8 0,9 0,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m, .o kg 2,6 -0,3 -0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub  Am_ kg 0,3 0,2 0,4
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung U VAC 400 400 400
Nennstrom | A 3 2,7 6,2
Spitzenstrom Ipeak A 12,8 10 26,8
Nennleistung P kW 1,22 112 2,76
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse? P - 54 54 54

Y1in 100 mm Schritten
2 mit Verdrehsicherung IP44

3 Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Fiir langere Hiibe betréagt das Umkehrspiel 0,02 mm
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Produktpalette

Mal3zeichnung

SVSA-S-3201 Mit Verdrehsicherung
@35 f738% M35x1,5
| Tiefe 22
il
@245 |
|
B— ‘ ‘
M42x1,5
m (3J108 a75 Tiefe 22
j i { \
— - (@h)
‘ W @50
‘ a2 ]
{ 7]
L A 63 257 + Hub
Bezeichnung A L B Zusatzlange bei gewéhlter Zusatzlange bei gewéhlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
L10LC7 97 203 91 20 51
SVSA-S-4001

@40 7 3%

Mit Verdrehsicherung

/“\ | M44x2
RITN Tiefe 30
N
‘ @50 -
|
R —
131 17 I
@125 M48x2
@85 Tiefe 30
- i i A
D _ S
— s T
17 |
L A 79 252 + Hub
Bezeichnung A L B Zusatzlange bei gewéhlter Zusatzlange bei gewéhlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
L10LAL 111 188 116 20 49
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Hochleistungsantriebe

SVSA-S-5001

@50 f7 308

Mit Verdrehsicherung

© © M56x2
AN & Tiefe 40
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~——150— 22
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147
iz 2 l @105 Tiefe 40
— i = l
D o7
| \J — |
—
- T r 20| |
L A 194,5 187,5 + Hub
Bezeichnung A L B Zusatzlange bei gewéhlter Zusatzlange bei gewéhlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
L10LAS 134 268 185 20 49

Leistungsdiagramme

Axialkraft [N] F.. [N]
100 000 80 000
90 000
80 000
70 000 60 000
60 000
50 000 |- 40 000
40 000
30 000
20000 20 000
10 000
0 2 4 6 8 10 12 0 10 100 1000 10000 100 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
L10LC7 — F_, L10LA1 — F_ . L10LA5 Foont
e F R - — SVSA-3201 - SVSA-4001 SVSA-5001

Bestellschlissel
Siehe Seite 270
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Produktpalette

SVSA-S-3201

Aktuator Servomotor,
Parallel-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Inline-Adapter

P10 P10 P10

LC7 LAl LAS
Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Feo kN 13,4 18,7 38,8
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 9,9 16 34,9
Spitzenhaltekraft FPO kN 41,5 52,5 90,2
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit F kN 18,2 17,8 43,9
Dynamische Tragzahl C kN 64 79 174
Haltekraft (Option Motorbremse) . kN 64 79 174
Max. lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 10,4 8,3 6,7
Max. Beschleunigung a .. m/s? 0,6 0,6 0,6
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser d, e mm 32 40 50
Spindelsteigung Pecrew mm 1 1 1
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5
Hub? 5 mm 100...600 100...800 100...900
Interner Mehrhub auf jeder Seite S, mm 5 5 5
Umkehrspiel® ST mm 0 0 0
Getriebeubersetzung i 1 1 1
Tragheit bei 0 mm Hub J 10-*kgm? 7,70 17,25 47,65
A Tréagheit pro 100 mm AJ 10~ kgm? 0,31 0,64 1,80
Tragheit der optionalen Bremse Jorake 10-* kgm? 1,07 1,07 1,07
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 24 34,9 70,3
A Gewicht pro 100 mm Am kg 2,4 3,2 4.8
Gewicht der optionalen Bremse m, e kg 0,8 0,9 0,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub m,.o kg 2,6 -0,3 -0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub Am kg 0,3 0,2 0,4
Elektrische Daten
Motorentyp - - Servo Servo Servo
Nennspannung ] VAC 400 400 400
Nennstrom | A 8 2,7 6,2
Spitzenstrom Ipeat A 12,8 10 26,8
Nennleistung P kW 1,220 1,120 2,760
Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur ambient °C 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse? IP - 54 54 54

Yin 100 mm Schritten
2 mit Verdrehsicherung IP44

3 Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Fir langere Hibe betragt das Umkehrspiel 0,02 mm
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Hochleistungsantriebe

Mal3zeichnung

SVSA-S-3201 With anti-rotation option
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Tiefe 22

|
|
L Uﬁ
b i \
\
M42x1,5
‘ @108 75 Tiefe 22
@35 17 392 g is; i \
220 max | A \ J
W (NI ] m 250
! W \)|u 8 L%J
60 |
| — | gus g [ ]
17 |
L _ L1z
113 —77 63 257 + Hub
—120 —
Bezeichnung L Zusatzlange bei gewéahlter Zusatzlange bei gewéahlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
P10LC7 203 20 51
SVSA-S-4001
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Bezeichnung L Zusatzlange bei gewéhlter Zusatzlange bei gewéhlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
P10LA1 188 20 49
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Produktpalette

SVSA-S-5001

M56x2
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205
Bezeichnung L Zusatzlange bei gewéhlter Zusatzlange bei gewéhlter
Option "Bremse” Option "Encoder”
- mm
P10LA5 268 20 49

Leistungsdiagramme

Axialkraft [N] F_[N]
100 000 80 000
90 000
80 000
701000 60 000
60 000
50 000 40 000
40 000
30 000
20 000 20 000
10 000 ;
2 6 8 10 12 0 10 100 1000 10000 100 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
PI0LCT — Fe PIOLAY T i‘ P10LAS i‘ —— SVSA-3201  —— SVSA-4001 SVSA-5001
peak peak peak

Bestellschlissel

Siehe Seite 270
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EW E LL >< Hochleistungsantriebe

Bestellschlissel

Actuator with servo motors

[SIRISIA] - [5] - (3 e[2[0) - [o[z[0[0) - [TIRIATF) - [0 2 [o[ LT[z 3 [E[vIATL]

L 1

Typ
R Planetenrollengewindetrieb
V  Planetenrollengewindetrieb mit Rollenriickfihrung

Servomotor

Spindeldurchmesser

Spindelsteigung

Hub

Hintere Befestigung
T Schwenkzapfen

Z Sonderldsung

N Keine Befestigung

Vordere Befestigung
R Gelenkauge

F Gabelkopf

Z Sonderldsung

N keine Befestigung (Innengewinde)

Verderehsicherung
A mit Verdrehsicherung
N ohne Verdrehsicherung

Endschalter
2 Endschalter und 1 Referenzschalter
2 Endschalter

1 Endschalter und 1 Referenzschalter
1 Endschalter

1 Referenzschalter

Keine Sensoren

zIrzonm
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Produktpalette EW E LL ><

[SIR[S[A] - [s] - [4]e]2]o] - [o[2]0]o] - [T[R[A[F] - [Lo[1[0]L[A[21[B]V]A]1]

Schnittstelle und Ubersetzungsverhéltnis
siehe Seiten 233 und 234

Motor
siehe Seiten 233 und 234

Feedback

1 Resolver

2 Absolutwertgeber Hiperface
3 Absolutwertgeber Endat
EM-Bremse

B Bremse 24 V DC

N Keine Bremse

Motorregler
Y Regler enthalten
N kein Regler

Feldbus
CanOpen
DeviceNet
EtherCAT

Ethernet
Powerlink MN / CN
Powerlink CN
Profbus

Profnet

kein Feldbus

ZIOmTmMmoOw>»

Strom- und Signalkabel
5m

10m

15m

20m

Kein Kabel

Z A WN R
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Hochleistungsantriebe

Vordere Befestigung

l
5 .
D

—L

.7M4.
Type F AY B C D E F G H L M N P
- kN mm
SVSA-x-32xx 25 @25 17 20 . 60 22 15 33 264 21 41 30H9 50
SVSA-x-40xx 33 @30 19 22 4 71 24 15 37,5 @73 23 45 35H9 60
SRSA-x-39xx/SVSA-X-50xx 46 @40 23 28 01 89 30 15 48 @92 29 58 45H9 75
SRSA-x-48xx 77 @50 30 35 g 110 38 15 59 @112 36 71 55H9 95
SRSA-x-60xx 117 260 38 44 8, 122 46 15 72,5 @135 43 83 65H9 115
SRSA-X-75xx 192 @80 47 55 6.2 168 50 15 98 2180 50 95 85H9 140

Y Innendurchmesser A des Gelenkauges Toleranz: mé6.
Die Toleranz der Achse, die in das Gelenkauge eingefiihrt wird muss den Empfehlungen aus dem SKF Katalog "Gelenklager und Gelenkkopfe” entsprechen. Katalog -
Verdfentlichung PUB BU / P1 06116/1 DE.

272









Sonderlésungen

Servo-Hubsaule CPSM

Eigenschaften

Servomotor oder biirstenloser
Gleichstrommotor flr hohe
Geschwindigkeiten bis 100 mm/s

Hochleistungskugelgewindetrieb fiir bis
zu 5kN Tragzahl

Gezogenes Aluminiumprofl fir ein
robustes Design

Manuell eingestellte Gleitelemente fir

hohe Steifgkeit trotz hoher Vorteile

exzentrischer Lasten

Hohe Motorleistung fir eine hohe Einschalt-
Motordrehgeber und hochwertiges dauer

Getriebe fur eine hohe Positionier- und Anpassbarer Motoradapter fiir hohe Flexibilitat
Wiederholgenauigkeit (0,1 mm) (bis @90 mm)

Obere und untere Montageplatte sowie Farbe
des Aluminiumprofis (eloxiert) nach Kunden-
wunsch

Bremse zum Ldsen des Motors nach Erreichen
der gewilinschten Position zur Erh6hung der
Einschaltdauer (optional)

Vorgespanntes Lagerset fir Deckenmontage
(nur ohne Dampfungssystem verfiigbar)




Hochleistungsantriebe

Produktbeschreibung

Die Teleskopséaulen der Baureihe CPSM sind eine ideale
Kombination aus leistungsstarken Fiihrungsmechanismen und
kraftvollen Linearbewegungen. Die robusten, manuell verstell-
baren und praktisch spielfreien Aluminium-Strangpressprofle
kénnen sowohl in Zug- als auch in Druckrichtung hohe exzentri-
sche Lasten tragen. Die Saulen sind dank birstenloser
Gleichstrommotoren bzw. Servomotoren in der Lage, auch
schwere Gewichte rasch anzuheben und abzusenken. Daneben
unterstitzt Ewellix Motion Technologies nattrlich auch die
Verwendung von Motoren mit kundenspezifscher
Motorschnittstelle.

Optionale Bremsen und Dampfungselemente schafen die
Voraussetzungen fir eine efziente Nutzung im industriellen
Hochleistungsbereich.

Motoradapter (standard/individuell)
Motor (DC oder AC, Servomotoren)
Prazisionskugelgewindetrieb

optionales Dampfersystem

Abdeckplatte

spielfreie ,Long Life* Fihrungselemente
2 oder 3-fach Aluminium Teleskopauszug

vorgespannte Lagerung

© ® N o g ks~ NP

optional: elektromechanische Bremse
10. Grundplatte
11. reibungsoptimiertes Schneckengetriebe
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Sonderlésungen

CPSM

Servo-Hubsaule

Technische Daten

Bezeichnung Symbol Einhet ohne Motor BG75 1FK7034
Leistungsdaten

Kontinuierliche Haltekraft Feo kN 5 4,013 5
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit F. kN 5 4,013 4,013
Spitzenhaltekraft Fs kN 5 5 5
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 5 5 5
Dynamische Tragzahl c kN 21 21 21
Haltekraft (Option Motorbremse) Frodme kN N/A 5 5
Haltekraft (externe Bremse) ey kN 5 5 5

Max. lineare Geschwindigkeit Vi mm/s - 62 100
Max. Beschleunigung a . m/s? 6 6 6
Einschaltdauer D % 100 100 100
Mechanische Daten

Spindeltyp - - Kugelgewindetrieb Kugelgewindetrieb Kugelgewindetrieb
Spindeldurchmesser d.en mm 20 20 20
Spindelsteigung Pecrew mm 10 10 10
Steigungsgenauigkeit - - G7 G7 G7
HubY S mm 100...700 100...700 100...700
Hubreserve (beidseitig) S, mm 1 1 1
Umkehrspiel SN mm 0,07 0,07 0,07
Getriebetbersetzung i - 10 10 10
Wirkungsgrad n % 58 52 51
Elektrische Daten

Motorentyp - - N/A Brushless DC Servo
Nennspannung U VvV DC N/A 40 N/A
Nennstrom | A N/A 12,7 1,3
Spitzenstrom Ipeak A N/A 10,8 1,9
Nennleistung P kW N/A 0,45 0,6
Umwelt

Umgebungstemperatur J— °C 0...+50 0...+50 0...+50
Max. Feuchtigkeit % 95 95 95

%1in 100 mm Schritten

Zusatzliche Informationen Gber Motoren: Katalog Hochleistungsantriebe, Abschnitt CASM 32 - 63
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Hochleistungsantriebe

Maf3zeichnung

Leistungsdiagramme

Lineargeschwindigkeit (Ausgangsgeschwindigkeit) [mm/s]

120
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20

0

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000
Motordrehzahl (Eingangsdrehzahl) [r/min]
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Leistungsdiagramme

Last [N] Last [N]
5000 5000
4750 4750
4 500 4 500
4 250 4 250
4 000 4 000
3750 3750
3500 3500
3250 3250
3000 3000
2 750 2 750
2 500 2 500
2 250 2 250
2 000 2 000
1750 1750
1500 1500
1250 1250
1 000 1000
750 750
500 500
250 250
0 : : : : : : ! 0
0 100 200 300 400 500 600 700 0O 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000 2200
Entfernung der Last vom Mittelpunkt Entfernung der Last vom Mittelpunkt
der Hubsaule [mm] der Hubsaule [mm]

—— Uberlast bei Hub 200 ——  Uberlast bei Hub 400 — Uberlast bei Hub 600

— — Unterlast bei Hub 200 — — Unterlast bei Hub 400 — — Unterlast bei Hub 600

—— Uberlast bei Hub 300 Uberlast bei Hub 500 — Uberlast bei Hub 700

— — Unterlast bei Hub 300 Unterlast bei Hub 500 — — Unterlast bei Hub 700
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Adapter fur Drittanbieter

Um einen Motor |hrer Wahl an unsere Teleskopséaule zu montie-
ren bietet Ewellix individuelle Lésungen innerhalb der unten auf-
gefuhrten Spezifkationen. Fir Motoren auBerhalb dieser kon-
taktieren sie bitte Ewellix.

A —C—|

@ ‘ S

|
} B
S o l =|

Bezeichnung Symbol Einhet Min. Max.
Motorgeh&use OL mm 60 95
Zentrierfansch b mm a7 95
Flanschhéhe B mm 1 5
Bohrungsteilkreis DA mm 52 103
Wellendurchmesser dc mm 11 19
Wellenlange C mm 15 48

280



Sonderlésungen EWE LL ><

Bestellschliissel

Lineareinheit
lc[p[s[m[1]o]-[B[N|-[1]0]|-[Dfo[3]ofo]-[o]ofo]|-[A[m]|-[ofo]0]
| I || L 1 || ||

Typ

Rohrquerschnitt
10 RohrgroRe LY

Gewindetrieb
BN Kugelgewindetrieb 20x10
-- andere auf Anfrage

Schneckentrieb
10 Schneckengetriebetbersetzung 10:1
-- andere auf Anfrage

Teleskoprohr
A 2-fach Teleskoprohr
D 3-fach Teleskoprohr

Hub
100 mm
200 mm
300 mm
400 mm
500 mm
600 mm
700 mm
-- Andere, auf Anfrage

Dampfungselement
0 ohne Dampfungselement (eingefahrene Lange= Hub + 160 mm)
W mit Dampfungselement (eingefahrene Lange= Hub + 212 mm)

Zusatzbremse, extern
00 ohne elektromechanische Bremse

24 mit elektromechanischer Haltebremse 24vdc
-- kundenspezifsche Bremse auf Anfrage

Motor und Adapter
AA Motor, Adapter separat geliefert
AM Motor, Adapter vormontiert

U 3-fach Teleskoprohr: [0 163 mm / 2-fach Teleskoprohr [J 146 mm

281



Hochleistungsantriebe

Lineareinheit SEMC

Eigenschaften

Leistungsstarker Rollengewindetrieb
fir hohe Geschwindigkeit (bis zu

600 mm/s) und starke Beschleunigung
(bis zu 9,5 m/s?)

Hochdynamischer Servomotor fiir hohe

Geschwindigkeit und starke

Beschleunigung mit Sicherheitsbremse

(optional) und Absolutdrehgeber

(optional) Vorteile

Verdrehsicherung und einstellbare
externe Naherungsschalter (jeweils

e Lange Lebensdauer dank Rollengewindetrieb-

. Technologie
optional)
Rollengewindetrieb mit . glum|n|tljmgghre]atuse zur Reduzierung des
Rollenriickfiihrung und kleiner Steigung esamigewichts
(bis zu 1 mm) auf Anfrage verfiigbar » Kundenspezifscher Motoradapter fur hochste
Flexibilitat

* Kompakte L6sung mit hoher Leistungsdichte




Sonderlésungen

Produktbeschreibung

Neben dem Standardsortiment an Elektrozylindern umfasst das
Angebot von Ewellix Motion Technologies auch ein umfangrei-
ches Programm zur individuellen Produktanpassung fur spezif-
sche Anwendungen.

Der Aktuator der Baureihe SEMC ist ein kompakter und leichter
Elektrozylinder mit Rollengewindetrieb, der sich durch eine
lange Lebensdauer sowie eine hohe Geschwindigkeit und
Beschleunigung auszeichnet.

Der spielfreie Rollengewindetrieb (15%5 oder 15x8) und das
Gehause aus Vollaluminium machen ihn zu einer extrem platz-
sparenden Losung, die inklusive Motor weniger als 7 kg wiegt.

Dieses Produkt ist die ideale Wahl, wenn eine hohe
Leistungsdichte auf kleinstem Raum gefordert wird.

AuBengewinde auf Schubrohr (andere auf Anfrage)
Fronmontagefansch

Abstreifer gegen groben Schmutz

Nachschmierofnung

Praziser Ewellix Rollengewindetrieb in spielfreier Ausfiihrung
Prazise SKF Stehlagereinheit

Riementrieb 1:1

Servomotor

© ®@ N s 0N

Aluminiumgehéause
10. Schubrohr aus Stahl

283



Hochleistungsantriebe

SEMC

Lineareinheit

Technische Daten

Bezeichnung Symbol Einhet SEMC1505 ohne Motor SEMC1508 ohne Motor
P10 interface L10 interface P10 interface L10 interface
Leistungsdaten
Max. dynamische Axialkraft F oo kN 74 10 4.5 6,2
Max. dynamische Axialkraft L10" Fia kN 7.4 9 4,5 6,2
Max. statische Axialkraft Fomax kN 74 10 4.5 6,2
Dynamische Tragzahl (] kN 26 26 27,4 27,4
Max. erreichbares Drehmoment F M Nm 7,5 10 75 10
Max. lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 375 375 600 600
Max. Drehzahl N 1/min 4500 4500 4500 4500
Max. Beschleunigung a . m/s? 6 6 9,5 9,5
Einschaltdauer D e % 100 100 100 100
Mechanische Daten
Spindeltyp - - Rollengewindetrieb - Rollengewindetrieb -
Spindeldurchmesser d,en mm 15 15 15 15
Spindelsteigung Pecrew mm 5 5 8 8
Steigungsgenauigkeit - - G5 G5 G5 G5
Hub S mm Bis zu 125 Bis zu 125 Bis zu 125 Bis zu 125
Hubreserve (beidseitig) S, mm 2 2 2 2
Umkehrspiel SN mm 0 0 0 0
Wirkungsgrad N % 78 80 7 79
Getriebelbersetzung 1 - 1 1 1 1
Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 3,7 3,7 3,7 3,7
A Gewicht pro 100 mm Am kg 0,4 0,4 0,4 0,4
Umwelt
Umgebungstemperatur mbient °C 0...+40 0...+40 0...+40 0...+40
Schutzart/ -klasse P - 54S 54S 54S 54S

U Maximale dynamische Axialkraft unter Berticksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)

Lebensdauer

F. NI
10 000

\
9000 \\ \\
8 000

\
7 000 \

6 000

4000

N \
5000
N \\

3 000

2000

1000

0

10 100

1000

10 000

100 000 1 000 000

Lebensdauer [km]

Steigung 5 mm

Steigung 8 mm
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Mal3zeichnung, Parallel-Kon guration

M6 (x4)
on @100

M5 (x4)
Gewinde 12 mm

265

90°
‘/ Endschalterposition

—— 60—

— 49 4

N

Mal3zeichnung, lineare Kon guration

M5 (x4)

Gewinde 12 mm

—— 89 max —

265
90°
Endschalterposition

Bestellschlissel
Siehe Seite 290

Offnung fiir Luftstrom M12x1,3
150 max @59\
1
g -
I @ ————- o of | ] 25840 273
—
@2 || N \
Nachschmieréffnung
259 max
8 /L | 26-Hub“0"
83,3
M12x1,5
@59
****************** ] 7’2 @i} 2585, 273
Nachschmierdffnung
Offnung fiir Luftstrom des Gewindetriebes 8 -
293,3
_ 26 - Hub "0”
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SEMC

Servomotor, lineare Kon guration

Technische Daten

Yt R

Bezeichnung Symbol Einhet SEMC1505 Lenze MCS SEMC1508 Lenze MCS
L10 interface L10 interface

Leistungsdaten

Kontinuierliche Haltekraft Feo kN 3,2 2,0

Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit  F_ kN 2,4 1,5

Spitzenhaltekraft ch kN 7.9 4.8

Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 4,7 2,9

Dynamische Tragzahl C kN 26 27,4

Haltekraft (Option Motorbremse) - kN 10 71

Max. lineare Geschwindigkeit Vi mm/s 300 480

Max. Beschleunigung a .. m/s? 6 9,5

Einschaltdauer D e % 100 100

Mechanische Daten

Spindeltyp - - Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb

Spindeldurchmesser d. e mm 15 15

Spindelsteigung Pecrew mm 5 8

Steigungsgenauigkeit - - G5 G5

Hub s mm up to 125 up to 125

Hubreserve (beidseitig) S, mm 2 2

Umkehrspiel SN— mm 0 0

Getriebelbersetzung i - 1 1

Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 8 8

A Gewicht pro 100 mm Am kg 04 0,4

Umwelt und Standards

Umgebungstemperatur | —— °C 0...+40 0...+40

Schutzart/ -klasse - 54S 54S

286



Sonderlésungen

Mal3zeichnung

M5 (x4)
Gewinde 12 mm

Zeichnung gultig far einen Hub von 125 mm (den max. Hub des SEMC)
fur die Option "Bremse”, zusatzlich 20 mm zur Motorlange addieren
fur die Option "Bremse”, 0,85 kg addieren

keine zusatzlich Lange fiir einen Absolutwertgeber notig
Motoranschlusse sind drehbar

M12x1,5
QSQ}
265 a
e — e - © —— @ {12585, 973
/ r
£ ] N
90° » Offnung fiir Nachschmieréffnung
Endschalterposition Luftstrom des Gewindetriebes 8 | |
! 174,2 293,3 26 - Hub 0"

Standardmotor
Motor Lenze servo motor Lenze 9400 Highline Frequenzumrichter
LEG MCS09D41 E94ASHE0034
Leistungsdiagramm
Axialkraft [N] F. [N]

9 000 10 000

8 000 9000 |-

7 000 8 000

6000 7 000

5000 6 000

5000 |-
4000
4000 |-

3000 3000

2000 2000

1000 1000 |-

; ; ; ; ; ; ; ; ; H 0 i ; HE . ; ;
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 10 100 1000 10000 100000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
—— Spindelsteigung 5 mm —— Spindelsteigung 8 mm —— Spindelsteigung 5 mm —— Spindelsteigung 8 mm

Bestellschlissel
Siehe Seite 290
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SEMC

Servomotor, Parallel-Kon guration

Technische Daten

Bezeichnung Symbol Einhet SEMC1505 Lenze MCS SEMC1508 Lenze MCS
P10 interface P10 interface

Leistungsdaten

Kontinuierliche Haltekraft Fe kN 31 19

Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit ~ F_ kN 2,4 1,5

Spitzenhaltekraft Fro kN 7,4 4,5

Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 4.6 2,8

Dynamische Tragzahl C kN 26 27,4

Haltekraft (Option Motorbremse) E- kN 10 6,7

Max. lineare Geschwindigkeit Vax mm/s 300 480

Max. Beschleunigung a . m/s? 6 €5

Einschaltdauer D e % 100 100

Mechanische Daten

Spindeltyp - - Roller screw Roller screw

Spindeldurchmesser Ao mm 15 15

Spindelsteigung Pecrew mm 5 8

Steigungsgenauigkeit - - G5 G5

Hub s mm up to 125 up to 125

Hubreserve (beidseitig) S, mm 2 2

Umkehrspiel SN, mm 0 0

Getriebelbersetzung i - 1 1

Gewicht bei 0 mm Hub m, kg 8 8

A Gewicht pro 100 mm Am kg 0,4 0,4

Umwelt und Standards

Umgebungstemperatur S °C 0...+40 0...+40

Schutzart/ -klasse P - 54S 54S
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Sonderlésungen

Mal3zeichnung

.49 154,1

M5 (x4) 150 max
Gewinde 12 mm

265

0 M12x1,5

?@ ,,,,,,,,, @ of-— =] 2580, @73

|~ Endschalterposition
—— 60

Offnung fiir Nachschmieréffnung ‘ :
"~ Luftstrom des Gewindetriebes

259 max

Zeichnung gultig fur einen Hub von 125 mm (den max. Hub des SEMC)
fur die Option "Bremse”, zuséatzlich 20 mm zur Motorlange addieren
fur die Option "Bremse”, 0,8 kg addieren

keine zusatzlich Lange fur einen Absolutwertgeber notig
Motoranschliisse sind drehbar

i 26 - Hub“0*

Standardmotor
Motor Lenze servo motor Lenze 9400 Highline Frequenzumrichter
LEG MCS09D41 E94ASHE0034
Leistungsdiagramm
Axialkraft [N] F. [N]

9 000 10 000

8 000 9 000

7 000 8 000

6 000 7 000

5000 6 000

5000
4000
4000

3000 3000

2000 2000

1000 | 1000

B : : : : : : B B B 0 H H e S H H
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 10 100 1000 10000 100000 1 000 000
Lineare Geschwindigkeit [mm/s] Lebensdauer [km]
—— Spindelsteigung 5 mm —— Spindelsteigung 8 mm —— Spindelsteigung 5 mm —— Spindelsteigung 8 mm

Bestellschlissel
Siehe Seite 290
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Bestellschlissel

Lineareinheit
[s[EIm[c] - [s]-[1]5]o]8]-[2]2]5] [FIm[A[F]-[P[2]o[LET6]1[B]Y[A]1]
LT L LT
Typ
Design
U Lineareinheit
S mit Motor
Spindeldurchmesser

Spindelsteigung

05 5mm
08 8 mm
Hub (mm)

hintere Befestigung
F Frontplatte
4 kundenspezifsch

vordere Befestigung

M AuBengewinde
N keine Befestigung (Innengewinde)
z kundenspezifsch

Verdrehsicherung
A keine Verdrehsicherung
N keine Verdrehsicherung

Endschalter?
2 Endschalter und 1 Referenzschalter
2 Endschalter

1 Endschalter und 1 Referenzschalter
1 Endschalter

Referenzschalter

keine Endschalter?

zIrzonmn

U Die Konfguration der Endschalter kann durch den Hub eingeschrénkt sein
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[s[Em[c] - [s] - [1]5]o]8] - [1]2]s] [FIM[A[F]-[p[1]ofL]El6]a]B]V A 1]

I

Lineareinheit Interface
L lineare Konfguration
P Parallel-Konfguration

Interface und Getriebe
10 Ubersetzung 1:1

Motorbezeichnung

Feedback

1 Resolver

2 Absolutwertgeber Hiperface
EM Bremse

B Bremse 24VDC

N keine Bremse

Motorregler
Y Regler inklusive
N ohne Regler

Regler Bussystem
canOpen
devicenet
ethercat

ethernet
Powerlink MN/CN
Powerlink CN
profbus

profnet

ohne Feldbus

ZIOTmmOoOoOm>»

Strom- und Signalkabel

1 5m

2 10m

3 15m

4 20m

N kein Kabel
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Glossar und Zeichenerklarung

Glossar

A
Absolute Eine Bewegung, die von einer festen absoluten Nullposition referenziert wird.
Bewegung
Aktuator Ein Aktuator ist ein Gerét, das fur das Bewegen oder Steuern eines Mechanismus oder eines Systems verantwortlich ist,
der auch als Zylinder, elektromechanischer Zylinder oder Linearantrieb bezeichnet wird.
Axiallast Last, bei der die Kraft in beliebiger Richtung entlang der Achse des Antriebs (Lagers) wirkt.
B
Beschleunigung Die Geschwindigkeitsanderung als Funktion der Zeit von einer niedrigeren Geschwindigkeit zu einer héheren Geschwin-
digkeit.
Bewegungsprofl Eine Methode zur Beschreibung einer Bewegung in Bezug auf Zeit, Position und Geschwindigkeit. Typischerweise wird die
Geschwindigkeit charakterisiert als eine Funktion der Zeit oder Entfernung, die zu einem dreieckigen oder trapezférmigen
Profl fuhrt.
Birstenloser Gleich- Synchronmotoren, die iber einen Wechselrichter mit Gleichstrom versorgt werden der ein AC-Signal zum Antrieb des Mo-
strommotor tors erzeugen.
Buchse Eine zylindrische Hilse, die in ein Maschinenteil eingesetzt wird, um die Reibung zwischen beweglichen Teilen zu verrin-
gern.
D
Drehmoment Ein MaR fir die Winkelkraft, die eine Drehbewegung erzeugt.
Dynamische Konstante, mit der die Lebensdauer eines Gewindetriebs berechnet wird. Der Wert fiir die dynamische Tragzahl stellt die
Tragzahl Belastung dar, unter der 90% einer ausreichend groRen Anzahl identischer Gewindetriebe eine Standzeit von einer Million
Umdrehungenerreichen kénnen.
E
Einheiten (metrisch) Ein Dezimalsystem von Gewichten und MaReinheiten basierend auf Kilogramm und Meter.
Einschaltdauer Das Verhaltnis von Motor-Einschaltzeit und Gesamtzykluszeit innerhalb eines bestimmten Betriebszyklus (unter idealen
Betriebsbedingungen).
Elektrozylinder Ein in sich geschlossenes System, das die Drehbewegung (von einem Motor) in eine lineare Bewegung umwandelt.
Elektrode Der Teil einer Widerstandsschwei3zange, der den Hochspannungsstrompfad zu den zu verschweiBenden Teilen herstellt.
Eloxierung Ein chemischer Prozess, bei dem das Metall elektrolytisch in einem chemischen Bad behandelt wird, um einen Schutzflm
aus Aluminiumoxid mit einer sehr glatten Oberféache aufzubringen.
Endschalter Ein Schalter, der durch einen Teil einer Maschine oder Ausrustung betatigt wird, um den damit verbundenen Stromkreis zu
schlieen.
F
FuBbefestigung Montageplatten, die an der Vorderseite und am Ende eines Zylinders befestigt sind, um den Zylinder parallel auf eine Fl&-
che zu montieren.
G
Genauigkeit Eine absolute Messung, die den Unterschied zwischen erwarteter und tatsachlicher Position bestimmt.
Gewicht ist die durch die Wirkung eines Schwerefeldes verursachte Kraft auf einen Korper.

Gleichwertige,
dynamische,
axiale Belastung

Last von konstanten Grof3e Uiber einen vollen Bewegungszyklus, der den gleichen Einfuss auf die Lebensdauer der Linear-
einheit hat wie die tatsachliche, schwankende Last.
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Gleitspindel

Eine Spindel, die eine Gewindeschraubkonstruktion (z. B. mit trapezférmigem Gewinde) mit Gleitfachen zwischen der
Spindel und der Mutter verwendet.

Hall-Efekt-Sensor

Haltekraft

Hublange

Ein magnetisch gesteuerter Transistorschalter, der Gleichstrom steuert. Er hat keine beweglichen Teile und eine theore-
tisch unbegrenzte Kontaktlebensdauer.

Maximale externe Kraft, die auf einen stillstehenden Aktuator ausgetibt werden kann, ohne dass eine lineare Bewegung
verursacht wird. Diese Kraft wird ublicherweise durch das Haltemoment einer am Motor anliegenden elektromechani-
schen Bremse vorgegeben.

Der lineare Abstand, um den das Schubrohr eines Zylinders aus- oder eingefahren werden kann.

Keilnut

Kraft
Konfgurator (Pro-

dukt)

Kontinuierliches
Drehmoment

Kugellager

Kugelgewindetrieb

Eine axial angeordnete Nut langs einer Welle, entlang der sich ein Keil befnden kann.

Die Aktion eines Kdrpers auf einen anderen, die dazu fiihrt, den Bewegungszustand dieses Kdrpers zu veréandern. Typi-
scherweise beschrieben in Bezug auf GroRe, Richtung und Angrifspunkt.

System bzw. Software das automatisch alle Produktdaten wie 3D-CAD-Daten, Zeichnungen, Stiicklisten, und Grafken zu-
sammengestellter Antriebe erzeugt.

Ist das Drehmoment, das der Motor kontinuierlich und ohne zeitliche Begrenzung liefern kann.

Eine Stutzvorrichtung, mit Kugeln als rollenden Elementen, die eine reibungsarme Bewegung zwischen zwei gegeneinan-
der belastete Flachen ermdglicht.

Ein (KGT) ist ein Schraubgetriebe mit zwischen Schraube und Mutter eingefiigten Kugeln in meist mehreren Kreislaufen
angeornet sind. Er dient der Umsetzung einer Drehbewegung in eine Ladngsbewegung oder umgekehrt.

Lager

Lebensdauer

Lineare Geschwin-
digkeit

Lineare Geschwin-
digkeit max.

Leistung

Luftfeuchtigkeit (re-
lativ)

Eine Stutzvorrichtung, die eine reibungsarme Bewegung zwischen zwei gegeneinander belastete Flachen ermdglicht.

Die nominelle Lebensdauer wird ausgedrtckt durch die Anzahl der Umdrehungen (oder die Anzahl der Betriebsstunden
bei konstanter Geschwindigkeit), die von 90% einer ausreichend grof3en Anzahl identischer Gewindetriebe zuvor erreicht
oder Uberschritten wurde bis erste Anzeichen von Materialermiidung deutlich werden.

Die lineare Geschwindigkeit ist die Anderung der Position als Funktion der Zeit.

Maximale lineare Geschwindigkeit, die eine Lineareinheit oder ein Zylinder erreichen kdnnen, ohne das mechanische Sys-
tem zu beschadigen. Begrenzende Faktoren kdnnen das Umwalzsystem der Kugeln oder Rollen oder die Warmeableitung
bei der Verwendung von Gleitspindeln. Wenn der Motor am Zylinder schneller drehen kénnte, muss dieser in seiner maxi-
malen Drehzahl begrenzt werden.

Wie viel Arbeit in einer bestimmten Zeit verrichtet wird.

Die Luftfeuchtigkeit bezeichnet den Anteil des Wasserdampfs am Gasgemisch der Luft. Es wird normalerweise als Pro-
zentsatz ausgedriickt. Bei jeder Temperatur es ist die Menge an Wasserdampf in der Luft geteilt durch die Sattigungs-
menge.

Masse

Maximales Drehmo-
ment

Moment

Motor

Die Menge an Materie, die ein Objekt enthalt.

das maximale Drehmoment, das ein Motor fiir kurze Zeit (Spitze) bereitstellen kann, ohne dabei mechanisch beschéadigt zu
werden oder zu tiberhitzen.

Drehkréafte, die auf eine lineare Achse wirken, die typischerweise als Gieren, Nicken und Rollen ausgedriickt werden.

Ein Gerét, das elektrische Energie in mechanische Energie umwandelt.

Néherungssensor

Ein Gerat zum Erfassen einer Position eines Aktuators oder einer Anwendung. Naherungssensoren liefern entweder ein
HIGH oder ein LOW Signal an ein Geréat wie beispielsweise eine SPS.

O-Ring

Ein Ring aus synthetischem Gummi mit einem kreisférmigen Querschnitt, der als Dichtung oder Abstreifer verwendet wird.




Glossar und Zeichenerklarung

Positioniergenauig-
keit

Ist die maximale Abweichung zwischen der tatsachlichen Position und der Zielposition, wie in VDI / DGQ 3441 festgelegt.

Radiale Belastung

Resolver

Reibung
RMS

Rollengewindetrieb

Last, bei der die Kraft senkrecht zur Achse des Antriebs wirkt.

Ein Feedback-Gerat, das aus einem Stator und einem Rotor besteht und dem Antrieb Positions- und Geschwindigkeitsin-
formationen fir die Motorkommutierung liefert.

Der Bewegungswiderstand zweier Oberfachen, die in direktem Kontakt stehen.
Root Mean Square (RMS) steht fur: Quadratisches Mittel. das quadratische Mittel in der Elektrotechnik.

Eine Schraubenanordnung, die eine Mutter mit gefihrten Stahlrollen enthélt, die sich um die Spindelachse drehen (Plane-
tenrollen).

Schragkugellager

Spindelsystem

Spitzenkraft

SPS

Stabzylindert
Steigung

Servomotor

Stirnradgetriebe
Strom
Statische Axialkraft

Steifgkeit

Schragkugellager haben Laufbahnen in den inneren und &uBeren Ringen, die relativ zueinander und gegenléufg zur La-
gerachse verschoben sind. Dies bedeutet, dass sie fir kombinierte Lasten ausgelegt sind, d.h. gleichzeitig wirkende radi-
ale und axiale Belastungen.

ein System das eine Drehbewegung in eine lineare Bewegung umwandelt.

Die Spitzenkraft ist die maximale Kraft, die ein Aktuator fur eine kurze Zeit (Spitze) driicken oder ziehen kann, ohne dass
dieser mechanisch beschédigt wird oder Gberhitzt.

(Speicherprogrammierbare Steuerung) Ein industrieller Digitalcomputer, der Maschinen und Prozesse durch kontinuierli-
che Uberwachung Analoger und Digitaler Eingénge steuert.

Ein Zylinder der zur Kraftiibertragung eine Kolbenstange verwendet.
Beschreibt den axialen Abstand einer Mutter auf einem Gewinde bei einer vollen Umdrehung der Spindel oder der Mutter.

Ein Motor, der in Systemen mit geschlossenem Regelkreis verwendet wird, bei denen eine Ruckmeldung zur Steuerung
der Geschwindigkeit, der Position oder des Drehmoments Motors verwendet wird.

Ist ein Getriebe oder ein Getriebesystem mit radialen Zahnradern parallel zur Achse.
Als Strom bezeichnet fieBende elektrische Ladung in einer Leitung.
Maximale Axialkraft, die nur auf eine Lineareinheit ausgelibt werden kann, wenn sie sich nicht bewegt.

ist eine GroRe in der Technischen Mechanik. Sie beschreibt den Widerstand eines Kérpers gegen elastische Verformung
durch eine Kraft oder ein Moment.

Thermische Belas-
tung

Tragheit

Die thermische Belastung beschreibt die Kraft, die der Antrieb dauerhaft ohne Uberhitzung austiben kann. Die Thermische
Belastung wird durch eine Formel in Bezug auf wechselnde Lastbedingungen lber verschiedene Zeitphasen eines vollen
Bewegungszyklus berechnet.

Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsanderung widersteht. Es ist abhangig von der Masse und Form des Ob-
jekts. Je groRer die Masse eines Objekts ist, desto grofer ist seine Tragheit und desto mehr Kraft ist notwendig, um es zu
beschleunigen und abzubremsen.

Umkehrspiel

Umgebungstempera-
tur

Ein Fehler bei der Positionierung, der durch die Umkehrung der Fahrtrichtung verursacht wird. Es wird durch ein Spiel zwi-
schen den Elementen des mechanischen Systems verursacht.

Die Temperatur des Kihimediums, tGblicherweise Luft, die den Aktuator oder ein anderes Gerat unmittelbar umgibt.

Volt

Diferenz des elektrischen Potentials zwischen zwei Punkten Verzégerung Die Anderung der Geschwindigkeit als eine
Funktion der Zeit, die von einer h6heren Geschwindigkeit zu einer niedrigeren Geschwindigkeit geht

Wirkungsgrad

Verhaltnis von Ausgangsleistung zu Eingangsleistung.
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Watt

Wiederholbarkeit

Eine Einheit der Leistung oder einer Menge Arbeit die verrichtet wird. Die Verlustleistung die durch einen 1-Ohm-Wider-
stand mit einem Ampere Strom verbraucht wird als ein Watt defniert.

Die Fahigkeit eines Positionierungssystems, wahrend des Betriebs zu einer exakten Position zuriickzukehren (aus der glei-
chen Richtung, mit der gleichen Last und Geschwindigkeit).

Zz
Zyklus Eine komplette Bewegung eines Aktuators von der Startposition (iber Zwischenpositionen und wieder zuriick zur Startpo-
sition
Zykluszeit Zeit fur einen vollstandigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des nachsten Zyklus.
Zylinder Eine mechanische Vorrichtung, die eine lineare Kraft erzeugt, um eine lineare Hin- und Her Bewegung zu erreichen. Es gibt
drei verschiedene
Arten: pneumatisch, hydraulisch und elektromechanisch (oder elektrisch). Die ersten beiden erzeugen die Kraft aus kom-
primierten Medien (Gas oder Flissigkeit), wahrend letztere eine mechanische Vorrichtung (Gewindespindel) verwenden,
um eine rotative Eingangsbewegung in eine lineare Bewegung zu transformieren.
0
Ubersetzungsver- Dies bezieht sich auf die Ubertragung und Umwandlung von Bewegungen, lineare Geschwindigkeiten, Drehzahlen, Krafte
haltnis und Drehmomente in einen Getriebemechanismus. Das Ubersetzungsverhéltnis (auch als Untersetzungsverhaltnis be-

Uberhitzung

zeichnet) ist das Verhéltnis zwischen der Eingangs- und der Ausgangsvariable, z.B. das Verhéltnis von Eingangsgeschwin-
digkeit zu Ausgangsgeschwindigkeit.

Die Warme in einem System wird gréRtenteils an die Umgebungsluft abgegeben. Die Abgabe kann durch Beluftung be-
schleunigt werden. Falls die Verlustleistung niedriger als die Warmeerzeugung ist, fndet eine Uberhitzung statt.
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Zeichenerklarung

A
a m/s? Beschleunigung Die Geschwindigkeitsénderung als Funktion der Zeit von einer niedrigeren Geschwindigkeit zu ei-
ner hdheren Geschwindigkeit.
Q. m/s? Maximale Beschleunigung Die maximal zulassige Anderung der Geschwindigkeit als Funktion der Zeit von einer niedrigeren
Geschwindigkeit zu einer héheren Geschwindigkeit. Eine Uberschreitung dieses Wert kann zu
Schéaden fuhren.
©
C kN Dynamische Tragzahl Konstante, die verwendet wird, um die Lebensdauer eines Kugel- oder Rollengewindetriebes zu
berechnen. Der Wert fur die dynamische Tragzahl stellt die Belastung dar, unter der 90% einer
ausreichend groBen Anzahl identischer Spindeln eine Lebensdauer von einer Million Umdehungen
erreichen kénnen.
D
D % Einschaltdauer des Das Verhaltnis von aktiver Zeit bei Volllast und Gesamtzykluszeit innerhalb eines gegebenen Be-
Zylinders triebszyklus.
D, % Einschaltdauer der Das Verhaltnis von aktiver Zeit und Gesamtzykluszeit innerhalb eines gegebenen Betriebszyklus.
Lineareinheit
ccrew mm Spindelgewindedurchmes- Beschreibt den AuRendurchmesser des Spindelgewindes.
ser
E
n % Wirkungsgrad Verhaltnis von Ausgangsleistung zu Eingangsleistung.
Ny % Wirkungsgrad der Verhaltnis der Ausgangsleistung zur Eingangsleistung der Lineareinheit.
Lineareinheit
F
F N Kraft (Zylinder) oder Die Wirkung eines Kérpers auf einen anderen, die ihn dazu bringt, den Bewegungszustand dieses
Last (Anwendung) Korpers zu veréandern. Typischerweise beschrieben.
In Bezug auf Grof3e, Richtung und Angrifspunkt. Die Kraft bezeichnet die Leistungsféhigkeit des
Zylinders, wahrend die Last auf die Masse oder das Gewicht einer Anwendung bezogen ist, die in
axialer Richtung auf das Schubrohr einwirkt.
F pmax N Maximale Dynamik Maximale axiale Druck- oder Zuglast, die bendétigt wird, um die Anforderungen der Anwendung zu
Axiallast der Anwendung erfillen.
F. N Kontinuierliche Die kontinuierliche Kraft bei maximaler Geschwindigkeit beschreibt die Kraft, mit der sich der Zy-
Kraft bei Hochst- linder maximal dauerhaft bewegen kann ohne zu tberhitzen.
geschwindigkeit
Feo N Haltekraft Die Haltekraft beschreibt die Kraft, die der Zylinder (auch Motor) dauerhaft halten kann, ohne zu
Uberhitzen und ohne eine Bremse zu benutzen.
cont Kontinuierliche Eine Kurve, die die kontinuierliche Kraft darstellt, mit der sich ein Aktuator dauerhaft maximal be-
Kraftkurve wegen kann, ist linear zulassig Geschwindigkeit, ohne Uberhitzung.
Fro kN Haltekraft der Beschreibt die maximale Axiallast, die die Bremse (optionale Motorbremse) halten kann, wenn der
Bremse Motor abgeschalten ist. Dieser Wert darf die maximale Axialkraft des Zylinders nicht Giberschreiten.
Fo N Aquivalent dynamisch Last von konstanter GroRe Uber einen vollen Bewegungszyklus, der den gleichen Einfuss auf die
axiale Belastung Lebensdauer der Lineareinheit hat Wie die tatsachlich schwankende Last.
F o N Maximale dynamische, Die maximale dynamische Axialkraft beschreibt die maximale Kraft, die ein elektrischer Zylinder
axiale Kraft bei Bewegungen liefern kann ohne Teile zu beschéadigen. Die Beschleunigung / Verzégerung von
Massen muss bertcksichtigt werden.
Frouo N max. statisch axial Kraft Maximale Axialkraft, die auf eine Lineareinheit wirken darf, wenn sie sich nicht bewegt.
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F oo N Spitzenkraft Die Spitzenkraft beschreibt die maximale Kraft, die der Zylinder fir eine kurze Zeit driicken oder
ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstdrt wird oder tberhitzt. Die Dauer der hangt von
der Temperatur des Systems ab dem die Spitzenkraft wirkt.

F N Spitzenkraft Die Spitzenkraft beschreibt die maximale Kraft, die der Zylinder fiir eine kurze Zeit driicken oder
ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstort wird oder tiberhitzt. Die Dauer der hangt von
der Temperatur des Systems ab dem die Spitzenkraft wirkt.

Fpo N Haltekraft Die Spitzenkraft bei der Geschwindigkeit Null ist die maximale Kraft, die der Zylinder fir eine kurze
Zeit halten kann, ohne eine Bremse zu verwenden

Fpeak Kurve der Spitzenkraft Eine Kurve, die die kontinuierliche Kraft darstellt, die ein Aktuator fiir eine kurze Zeit driicken oder
ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstért wird oder Uberhitzt. Die Dauer der Spitzen-
kraft hdngt von der Temperatur des Systems ab wenn die Spitzenkraft ausgeldst wird.

|

i # Getriebeintersetzung Beschreibt den Faktor zwischen der Anzahl der Umdrehungen des Eingangszahnrads dividiert
durch die Anzahl der Umdrehungen des Ausgangszahnrades. Eine Untersetzung von 2 bedeutet,
dass der Ausgang des Getriebes (Lineareinheitsseite) mit halber Geschwindigkeit im Vergleich
zum Eingang des Getriebes (Motorseite) dreht. Die Verwendung einer Untersetzung erlaubt den
Einsatz kleinerer Motoren mit weniger Drehmoment, um die gleiche Kraft, aber mit geringerer Ge-
schwindigkeit zu leisten.

| A Nennstrom Ist der Nennstromverbrauch des Motors.

ek Spitzenstrom Ist die maximale Stromaufnahme des Motors fir kurze Zeit.

IP Schutzklasse Internationaler Schutz (auch Ingress Protection) beschreibt den Schutz eines Produkts mit zwei
Zifern. Der erste Zifer beschreibt den Schutz gegen Staub, die zweite gegen Wasser. Je hdher
der Wert, desto besser Schutz.

J
J 10 Tragheit Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsénderung widersteht. Es ist abhéngig von der
kgm? Masse und Form des Objekts. Je groRRer die Masse eines Objekts ist, desto groRer ist seine Trag-
heit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen. Da ein elektri-
scher Zylinder in verschiedenen Langen erhéltlich ist, wird die Tragheit typischerweise fur den Hub
0 angegeben, gefolgt von einem Tragheitswert AJ pro zusatzliche 100 mm Hub.
Jprake 10 Tragheit der Bremse Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsanderung widersteht. Es ist abhangig von der
kgm? Masse und Form des Objekts. Das Je groRer die Masse eines Objekts ist, desto gréRer ist seine
Tragheit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen. Da die
Bremse in der Regel eine Option ist, muss dieser Wert zum Tragheitsmoment des elektrischen Zy-
linders addiert werden.
J 10 Tragheit der Lineareinheit  Eigenschaft eines Objekts, das einer Anderung der Bewegung widersteht. Es ist abhangig von der
kgm? Masse und Form des Objekts. Je grof3er die Masse eines Objekts ist, desto groRer ist seine Trag-
heit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen. Da die Linear-
einheit in verschiedenen Langen erhaltlich ist, wird die Tragheit typischerweise fiir den Hub 0 an-
gegeben, gefolgt von einem Tragheitswert AJ pro zusatzliche 100 mm Hub.
L

Lo aist km Lebensdauer Wegstrecke in km, die von 90 % einer ausreichend groBen Gruppe scheinbar identischer Zylinder

erwartet erreicht oder uberschritten wird.
M

m kg Gewicht Schwerkraft wirkt auf einen Kérper. Bestimmt wird das Gewicht durch Multiplikation der Masse
des Objekts mit der Erdbeschleunigung.

Am kg Gewichtsdiferenz Da Elektrozylinder in verschiedenen Langen erhéltlich sind, wird das Gewicht typischerweise fur
Hub 0 angegeben, gefolgt von einer Gewichtsangabe Am pro zusatzliche 100 mm Hub.

m, .o kg Gewicht der Das Gewicht der optionalen Verdrehsicherung muss zum Gewicht des Zylinders addiert werden.

Verdrehsicherung
m .. kg Gewicht der Bremse Das Gewicht der optionalen Bremse muss zum Gewicht des Zylinders addiert werden.
m, kg Gewicht der Lineareinheit Da die Lineareinheit in verschiedenen Langen erhéltlich ist, wird das Gewicht typischerweise fir
Hub 0 angegeben, gefolgt von einer Gewichtsangabe Am pro zusatzliche 100 mm Hub.
M Nm Drehmoment Ein MaR der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgeibt wird, um eine Drehbewegung zu er-
zeugen.
M, Nm Erforderliches Ein MaR fur die kontinuierliche Winkelkraft (Drehmoment), die ein Motor ohne Uberhitzung aufbrin-
Dauerdrehmoment gen muss.

M e NM Erforderliches maximales Maximale Winkelkraft (Drehmoment) eines Motors, die erforderlich ist, damit der Zylinder die ma-
Drehmoment des Motors ximale Last aus der Anwendung resultierend schieben oder ziehen kann.

M Nm Maximales Drehmoment Das maximale Drehmoment ist die obere Begrenzung des Drehmoments. Ein Uberschreiten die-
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N
Nyees # Anzahl der Zyklen Die Anzahl der Bewegungszyklen, die ein Zylinder wahrend der erwarteten Lebensdauer in der An-
wendung unbeschadet Uiberstehen muss.
N 1/min Max Drehzahl Beschreibt die maximal zulassige Anzahl von vollen Umdrehungen einer Achse. Ein Uberschreiten
dieses Wertes kann zu Schaden fiihren.
P
P w Nennleistung Nennleistung des Motors, Produkt aus der Nennspannung und dem Nennstrom.
Pocrew mm Spindelsteigung Beschreibt den axialen Abstand, um den sich eine Mutter bei einer vollen Umdrehung der Spindel
oder der Mutter auf einer Spindel bewegt.
R
R Q Widerstand Der elektrische Widerstand eines Bauteils gibt an, wie stark der elektrische Strom in ihm behindert
wird.
S
s mm Hub Der lineare Abstand, den das Schubrohr eines Zylinders aus- oder einfahren kann.
Sy mm Interner Uberhub Zusatzhub, der nicht zur angegebenen Hublange des Zylinders gehért. Er wird verwendet, um die
zu verhindern das die Mutter, mechanisch in der Endlage beschéadigt wird.
Spackiasn MM Umkehrspiel Axiales Spiel, das das Zylinder Schubrohr hat, ohne die Spindel selbst dabei zu drehen. Es ent-
spricht dem Spiel entlang der inneren Teile des Zylinders.
Seycle m zuruckgelegte Strecke pro Zuriuickgelegte Entfernung eines Schubrohrs fur einen vollstandigen Bewegungszyklus vom Start
Bewegungszyklus bis zum nachsten Start in beide Richtungen.
S nax mm Maximaler Hub Der maximale Hub beschreibt die mechanische Begrenzung, die ein Zylinder aus- oder einfahren
kann. Begrenzende Faktoren sind Seitenlasten (Knicken), Geschwindigkeit (Aufschwingen der
Spindel innen), Einschréankungen im Herstellungsprozess (Harteverfahen).
T
t s Zeit Zeit in Sekunden, die fur eine bestimmte Aktivitat benétigt wird.
teyee s Zykluszeit Zeit fur einen vollstandigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des nachs-
ten Zyklus.
t h Bendtigte Lebensdauer in  Die Lebensdauer eines Zylinders in Stunden, die benétigt wird, um eine Anwendung ohne Bescha-
Std. digung wahrend der erwarteten bzw. vorgegebenen Lebensdauer der Anwendung.
T Nm Drehmoment Ein MaR der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgeiibt wird, um eine Drehbewegung zu er-
zeugen.
TomieneC Umgebungs- Temperatur der Umgebung um das Objekt herum.
temperatur
U
U Y Nennspannung Ist die vom Elektromotor bendétigte Versorgungsspannung.
\Y
v mm/s Lineare Geschwindigkeit Die lineare Geschwindigkeit ist die Anderung der Position als Funktion der Zeit.
Viax mm/s Max. Linear- Die maximale Lineargeschwindigkeit, eine Lineareinheit oder ein Zylinder kann erreicht werden,
geschwindigkeit ohne das mechanische System zu beschadigen. Begrenzung Faktoren kénnen das Umwalzsystem
der Kugeln oder Rollen oder die Warmeableitung bei der Verwendung von Blei sein Schrauben
oder andere. Wenn der Motor des Zylinders schneller drehen kdnnte, muss er begrenzt werden
Vi mm/s Min. Linear- Minimale Lineargeschwindigkeit eines LEMC-ein Zylinders, mit einstellbarem Asynchronmotor die
geschwindigkeit durch den integrierte Frequenzumrichter vorgegeben ist.
R
R Q Widerstand Der elektrische Widerstand eines Bauteils gibt an, wie stark der elektrische Strom in ihm behin-
dert wird
S
S mm Hub Der lineare Abstand, den das Schubrohr eines Zylinders aus- oder einfahren kann.
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Sy mm Interner Uberhub Zusatzhub, der nicht zur angegebenen Hublénge des Zylinders gehdort. Er wird verwendet, um die
zu verhindern das die Mutter, mechanisch in der Endlage beschéadigt wird.
Spackiasn MM Umkehrspiel Axiales Spiel, das das Zylinder Schubrohr hat, ohne die Spindel selbst dabei zu drehen. Es ent-
spricht dem Spiel entlang der inneren Teile des Zylinders.
Seycle m zurtickgelegte Strecke pro Zuriickgelegte Entfernung eines Schubrohrs fir einen vollstandigen Bewegungszyklus vom Start
Bewegungszyklus bis zum né&chsten Start in beide Richtungen.
Simax mm Maximaler Hub Der maximale Hub beschreibt die mechanische Begrenzung, die ein Zylinder aus- oder einfahren
kann. Begrenzende Faktoren sind Seitenlasten (Knicken), Geschwindigkeit (Aufschwingen der
Spindel innen), Einschrankungen im Herstellungsprozess (Harteverfahen).
T
t s Zeit Zeit in Sekunden, die fur eine bestimmte Aktivitat bendtigt wird.
toyere s Zykluszeit Zeit fir einen vollstandigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des néchs-
ten Zyklus.
t h Benotigte Lebensdauer in  Die Lebensdauer eines Zylinders in Stunden, die benétigt wird, um eine Anwendung ohne Be-
Std. schadigung wahrend der erwarteten bzw. vorgegebenen Lebensdauer der Anwendung.
T Nm Drehmoment Ein MaR der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgeiibt wird, um eine Drehbewegung zu er-
zeugen.
mbient °C Umgebungs- Temperatur der Umgebung um das Objekt herum.
temperatur
U
U \ Nennspannung Ist die vom Elektromotor benétigte Versorgungsspannung.
V
v mm/s  Lineare Geschwindigkeit  Die lineare Geschwindigkeit ist die Anderung der Position als Funktion der Zeit.
Vi mm/s  Max. Linear- Die maximale Lineargeschwindigkeit, eine Lineareinheit oder ein Zylinder kann erreicht werden,
geschwindigkeit ohne das mechanische System zu beschadigen. Begrenzung Faktoren kénnen das Umwalzsys-
tem der Kugeln oder Rollen oder die Warmeableitung bei der Verwendung von Blei sein Schrau-
ben oder andere. Wenn der Motor des Zylinders schneller drehen kdnnte, muss er begrenzt wer-
den
Y mm/s  Min. Linear- Minimale Lineargeschwindigkeit eines LEMC-ein Zylinders, mit einstellbarem Asynchronmotor die

geschwindigkeit

durch den integrierte Frequenzumrichter vorgegeben ist.
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