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Asynchronmotor

Spindeldurchmesser

Spindelsteigung

Hub

Hintere Befestigung
T Schwenkzapfen
F Frontplatte
B Rückenplatte
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
F 2 Endschalter und 1 Referenzschalter
S 2 Endschalter
M 1 Endschalter und 1 Referenzschalter
L 1 Endschalter
H Nur Referenzschalter
N Keine Sensoren

Schmierung
1 Standardfett
2 lebensmittelverträgliches Fett
3 Hochdruckfett
4 Fett für Kurzhubanwendungen

Schnittstelle und Übersetzungsverhältnis
Siehe Seite 172- Tabelle: Leistungsübersicht der Aktuatoren mit Asynchronmotoren

Motor selection
Siehe Seite 172 - Tabelle: Leistungsübersicht der Aktuatoren mit Asynchronmotoren

Smart motor
S Smart asynchronous motor

Feedback
N kein Feedback

EM-Bremse
B Standard-EM-Bremse
M Bremse mit Handlüftung
N keine Bremse

Motor Einbaulage
Siehe Seiten 212 und 213

Bestellschlüssel

Aktuatoren mit Asynchronmotor

L E M C - A - 2 1 0 5 - 0 1 0 0 - T R A F 1 - P 1 2 9 L B A 2 S N B A 2
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Zubehör

End / Referenz-Schalter

Sensortyp: magnetisch
Technologie: DC PNP

Endschalter: NC (Öffner)
Referenzschalter: NO (Schließer)

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

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

1

1
4

3
L+

L–

4
3
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Kompaktzylinder 

CEMC

Eigenschaften
•	 Sehr kompakt durch vollintegriertes Design
•	 Invertierter Rollengewindetrieb
•	 Leichtbau
•	 Hohe Effizienz
•	 Hochauflösende Positionsrückmeldung
•	 Hohe Geschwindigkeit und 

Beschleunigung
•	 Geringe Wartungsanforderungen
•	 Hohe Qualität

Vorteile
•	 Platzsparend
•	 Hohe Lastaufnahme 
•	 Erlaubt höhere Geschwindigkeiten 

des Roboterarms (durch geringes  
Gewicht)

•	 Reduziert den Energieverbrauch im 
Vergleich zu pneumatischen Lösungen 
um bis zu 90 %

•	 Bessere Produktionsqualität durch 
hohe Genauigkeit

•	 Schnellere Produktionszyklen
•	 Kostenreduktion und deutlich weniger 

Ausfall
•	 Geräuscharm
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Produktbeschreibung
Der invertierte Planetenrollengewindetrieb ist die Basis aller 
CEMC-Antriebe. Die Verwendung dieser Terchnologie ermög-
licht die Integration des Servomotors direkt auf der Mutter, was 
zu einer sehr kompakten und zugleich leistungsstarken Lösung 
führt. Dieses Design minimiert nicht nur Abmessungen sondern 
auch die Trägheit und erlaubt somit hervorragende Kontrolle bei 
kürzeren Zykluszeiten zur Steigerung der Produktivität in 
Automationsanwendungen. 
Das kompakte Gehäuse des Antriebs vereint eine hohe 
Leistungsdichte mit gleichzeitig geringem Gewicht. Dies ist vor-

teilhaft bei Anwendungen an Roboterarmen. Obwohl heute 
Schweißroboter oft noch mit pneumatischen und hydraulischen 
Antrieben ausgestattet sind, gibt es einen wachsenden Trend 
zum elektromechanischen Schweißprozess. Das ist nicht nur 
auf die Energieeinsparungen sondern auch auf erhöhte 
Geschwindigkeiten und Qualität des Schweißvorgangs, den 
CEMC-Aktuatoren liefern können, ausgerichtet.

1.	 Schmiernippel
2.	 Schubrohr
3.	 Hochwertige Schrägkugellager
4.	 Invertierter Planetenrollengewindetrieb für höchste 

Axiallasten, geringes Spiel und hohen Wirkungsgrad
5.	 Integrierter Hohlwellenservomotor
6.	 Motorenanschlüsse
7.	 Sicherheitsbremse
8.	 Positionsrückmeldesensoren kompatibel zu den meisten 

Steuerungen wichtiger Roboterhersteller
9.	 Abstreifer zum Schutz vor Verunreinigungen

1
2

3 4

5

6

7

8

9
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Automobilindustrie
Die Automobilindustrie setzt eine große Anzahl von 
Industrierobotern mit durchschnittlich 300 Schweißrobotern pro 
Produktionslinie ein. Der CEMC ist die beste Lösung, um die 
Qualitätsstandards, Leistungsanforderungen und 
Energieeinsparungen zu erfüllen. 
Mit 20 Jahren Erfahrung in der Automobilindustrie antizipiert die 
nächste CEMC-Generation die zukünftigen 
Marktanforderungen, indem sie mehrere Konfigurationen anbie-
tet, um die Kundenanforderungen zu erfüllen und die besten 
Leistungen auf dem Gebiet zu erbringen. Bevorstehende 
Optionen wie integrierte Anti-Rotations- und eingebettete IoT-
fähige Sensoren werden die Leistung und Produktivität der 
Geräte weiter verbessern. 

CEMC-Feedback 
Die nächste CEMC-Generation ist mit verschiedenen Arten von 
Positionsrückmeldesensoren erhältlich, um die Kompatibilität 
mit den wichtigsten Roboter- und Antriebsherstellern zu 
gewährleisten.

Wert im Vergleich zum Vorgänger

Ausgelegt für eine Lebensdauer/Hohe Anzahl an Schweißpunkte > 20 Mio. Punkte +100 %

Leichtbauweise zur Dynamiksteigerung des Schweißroboters 12,5 kg -10 %

Hohe Zuverlässigkeit und geringer Wartungsaufwand 10 Mio. Punkte ohne Nachschmierung +500 %

Modulares Design mit große Auswahl an Rückmeldesensoren 336 Konfigurationen stark begrenzte 
Rückmeldeoptionenh

Haupvorteile für Punktschweißanwendungen
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3D Konfigurator

Bedienungsanleitung
Weitere Unterlagen stehen unter folgenden Links zur Verfügung.
ewellix.com

3D Modelle
Ein Produktkonfigurator zum Erstellen und herunterladen von 3D 
Modellen steht unter ewellix.com zur Verfügung. 

Electric cylinders 
CEMC

INSTALL ATION, OPERATION AND 
MAINTENANCE MANUAL

 

Bedienungsanleitung
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CEMC-2105
Passivkühlung

1) Niedrige Geschwindigkeit: < 1 % der max. Aktuatorgeschwindigkeit
2) Zwischen Phasen
3) Werte gültig bis zu einer Wicklungstemperatur von 130°C 
4) Wert kann bis zu +/-10% abweichen

Beschreibung Symbol Einheit A3N B3N A5N B5N

Leistungsdaten
Max. kontinuierliche Axialkraft Fc0 kN 6,9 6,8 10,4 10,4
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 14,0 13,7 25 25
Dynamische Tragzahl C kN 59 59 59 59
Haltekraft (mit Option Bremse) Fhold kN 15,8 15,8 15,8 15,8
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 300 300 300 300
Max. lineare Beschleunigung amax m/s2 7 7 7 7
Einschaltdauer D % 100 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – IRS IRS IRS IRS
Spindeldurchmesser dscrew mm 21 21 21 21
Spindelsteigung pscrew mm 5 5 5 5
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5 G5
Hub s mm 180 180 180 180
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 1 1 1 1
Umkehrspiel sbacklash mm 0,04 0,04 0,04 0,04
Getriebeübersetzung i – 1 1 1 1
Massenträgheitsmoment J 10–4 kgm2 8 8 8 8
Massenträgheitsmoment der Motorbremse Jbrake 10–4 kgm2 0,6 0,6 0,6 0,6
Gewicht m kg 11,4 11,4 12,8 12,8
Gewicht der Motorbremse mbrake kg 1,1 1,1 1,1 1,1

Elektrische Daten
Motortyp – – Servo Servo Servo Servo
Versorgungspannung des Servocontrollers (nominell) U VAC 400 230 400 230
DC Bus Spannungsversorgung (min.) U VDC 540 325 540 325
Nenndrehzahl nnom rpm 3 600 3 430 3 485 3 600
max. Motordrehzahl nmax rpm 3 600 3 600 3 600 3 600
Nennmoment @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) Tc0 Nm 7,8 7,7 11,8 11,8
Nennstrom @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) I0 Arms 5,1 8 7,3 12,5
Spitzenmoment @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) Tp0 Nm 15,9 15,6 28,4 28,4
Spitzenstrom @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) Ipeak Arms 11 17 19 32
Nennleistung P kW 2,7 2,6 3,9 4,0
kontinuierliches Drehmoment (Kt  bei 25 °C)4) Kt Nm/Arms 1,67 1,06 1,76 1,02
Gegen-EMK bei 1000 rpm (Ke  bei 25 °C)2) Ke Vrms 0,96 0,61 1,02 0,59
Widerstand der Windungen (bei 20 °C)2) R Ω 4,33 1,74 2,41 0,81
Induktivität der Windungen (bei 20 °C)2) 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 Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzklasse IP – 54S 54S 54S 54S

Technische Daten
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Leistungsdiagramme

Maßzeichnung
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Bestellschlüssel
Siehe Seite 228

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

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

30 000

25 000

15 000

10 000

5 000

0
10 102 103 104 105 106 107 

Fm [N]

Lebensdauer [km]

NOTE:
Das Diagramm zeigt die Lebensdauerkurve bei einer mittleren 
Last und über einen gesamten Zyklus.
Für Anwendungen, wie z.B. bei Servopressen oder beim 
Schweißen mit einer Spitzenlast über einen kurzen Hub 
(weniger als 2x Steigungswert der Spindel), kann die Standard 
Lebensdauerberechnung nicht angewandt werden. In diesen 
Fällen wenden Sie sich bitte an Ewellix für die Berechnung der 
Lebensdauer.

Leistungsdiagramme
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CEMC-2105
Wasserkühlung

Beschreibung Symbol Einheit A3W B3W A5W B5W

Leistungsdaten
Max. kontinuierliche Axialkraft Fc0 kN 10,3 10,3 18,2 18,4
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 20,1 20,1 25 25
Dynamische Tragzahl C kN 59 59 59 59
Haltekraft (mit Option Bremse) Fhold kN 15,8 15,8 15,8 15,8
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 300 300 300 300
Max. lineare Beschleunigung amax m/s2 7 7 7 7
Einschaltdauer D % 100 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – IRS IRS IRS IRS
Spindeldurchmesser dscrew mm 21 21 21 21
Spindelsteigung pscrew mm 5 5 5 5
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5 G5
Hub s mm 180 180 180 180
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 1 1 1 1
Umkehrspiel sbacklash mm 0,04 0,04 0,04 0,04
Getriebeübersetzung i – 1 1 1 1
Massenträgheitsmoment J 10–4 kgm2 8 8 8 8
Massenträgheitsmoment der Motorbremse Jbrake 10–4 kgm2 0,6 0,6 0,6 0,6
Gewicht m kg 12,8 12,8 14,2 14,2
Gewicht der Motorbremse mbrake kg 1,1 1,1 1,1 1,1

Elektrische Daten
Motortyp – – Servo Servo Servo Servo
Versorgungspannung des Servocontrollers (nominell) U VAC 400 230 400 230
DC Bus Spannungsversorgung (min.) U VDC 540 325 540 325
Nenndrehzahl nnom rpm 3 275 3 110 3 090 3 230
max. Motordrehzahl nmax rpm 3 600 3 600 3 600 3 600
Nennmoment @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) Tc0 Nm 11,7 11,7 20,7 20,9
Nennstrom @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) I0 Arms 7,8 12,3 13,2 23,1
Spitzenmoment @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) Tp0 Nm 22,8 22,8 28,4 28,4
Spitzenstrom @ niedrige Geschwindigkeit1) 3) Ipeak Arms 18 28 19 32
Nennleistung P kW 4,0 3,8 6,6 7,0
kontinuierliches Drehmoment (Kt  bei 25 °C)4) Kt Nm/Arms 1,67 1,06 1,76 1,02
Gegen-EMK bei 1000 rpm (Ke  bei 25 °C)2) Ke Vrms 0,96 0,61 1,02 0,59
Widerstand der Windungen (bei 20 °C)2) R Ω 4,33 1,74 2,41 0,81
Induktivität der Windungen (bei 20 °C)2) L mH 14,97 6 10,01 3,35
Wasserdurchflussmenge (max. Druck 5 bar) – l/min 2 2 2 2
Kühlwassertemperatur – °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 Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzklasse IP – 54S 54S 54S 54S

Technische Daten

1) niedrige Geschwindigkeit: < 1 % der max. Aktuatorgeschwindigkeit
2) Zwischen Phasen
3) Werte gültig bis zu einer Wicklungstemperatur von 130°C
4) Wert kann bis zu +-10% abweichen
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Maßzeichnung
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Bestellschlüssel
Siehe Seite 228

Leistungsdiagramme

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

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

Leistungsdiagramme
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NOTE:
Das Diagramm zeigt die Lebensdauerkurve bei einer mittleren 
Last und über einen gesamten Zyklus.
Für Anwendungen, wie z.B. bei Servopressen oder beim 
Schweißen mit einer Spitzenlast über einen kurzen Hub 
(weniger als 2x Steigungswert der Spindel), kann die Standard 
Lebensdauerberechnung nicht angewandt werden. In diesen 
Fällen wenden Sie sich bitte an Ewellix für die Berechnung der 
Lebensdauer.
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CEMC 

Standard Anschluss Stromversorgung, gültig für alle Resolvertypen und S1-H1 Encoder

Standard Positionsrückmeldung R1-R2-S1-H1
M23-Anschluss, 6 Pins Daten/Signal

1 U
2 V
3 PE
4 Bremse+
5 Bremse-
6 W
Gehäuse SchirmungIntercontec BEDC106 MR 14 00 1216

Optional

Positionsrückmeldeoptionen des CEMC

Kompatibilität zu Steuerung

Liste der Positionsrückmeldeoptionen und Kurzbeschreibungen

Option Bremse, technische Daten

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

1) Die angegebene Reaktionszeit ist gültig wenn der Luftspalt den Nennwert entspricht. 
Der hier angegebene Wert ist der resultierende Durchschnittswert. Einzelwerte resultieren aus der Wicklungstemperatur und Versorgungsleistung.

Hersteller - Roboter 
oder Steuerung

Resolver 
Tamagawa (R1)

Resolver 
LTN (R2)

Absolutencoder  
Sick-Stegmann (S1)

Absolutencoder 
Heidenhain (H1)

Absolutencoder 
Fanuc (F1)

Absolutencoder 
Yaskawa (Y1)

Lenze (L1) L1R1 L1R2 L1S1 L1H1 – –
Siemens (S1) S1R1 S1R2 S1S1 S1H1 – –
Kuka (K1) K1R1 – – – – –
Comau (C1) C1R1 – – – – –
ABB (A1) – A1R2 – – – –
Fanuc (F1) – – – – F1F1 –
Yaskawa (Y1) – – – – – Y1Y1
Parker (P1) P1R1 P1R2 P1S1 P1H1 – –

HINWEIS: weitere Informationen finden Sie in den Datenblätter der Sensoren des jeweiligen Herstellers

R1 Standardresolver von Tamagawa - Baureihe 15, 2-polig
R2 Standardresolver von LTN - Baureihe 15, 2-polig

S1 Multi-turn Absolutencoder von Sick Stegmann - Baureihe SKM36, 128 sinus/cosinus Perioden pro Umdrehung, mit Hiperface 
Schnittstelle

H1 Multi-turn Absolutencoder von Heidenhain - Baureihe EQN1325, 2048 Pulse pro Umdrehung, mit EnDat2.2/01 Schnittstelle
F1 Multi-turn Absolutencoder von Fanuc - Baureihe Alpha iAR128
Y1 Multi-turn Absolutencoder von Yaskawa

Permanentmagnet Bremse – –
Nennleistung (at 20 °C) W 18
Versorgungspannung (standard) VDC 24 (–10 % / +6 %)
Versorgungspannung (optional) VDC 90 (–10 % / +6 %)
Haltemoment (bei 20°C) Nm 9
Haltemoment (bei 100°C) Nm 8
Reaktionszeit (öffnen/schließen) ms 7/40

HINWEIS: Die obige Tabelle zeigt die Kompatibilität von Ewellix CEMC zu Steuerungen der genannten Hersteller 
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Standard Anschluss Positionsrückmeldung (gültig für Resolver, S1 und H1 Encoder)

Standard Positionsrückmeldung R1 
M23-Anschluss, 12 Pins Daten/Signal

1 Sin (S2)
2 Sin (S4)
3 –
4 –
5 –
6 –
7 Err + (R1)
8 PT1000
9 PT1000
10 Err – (R2)
11 Cos (S1)
12 Cos (S3)
Gehäuse Schirmung

Standard Positionsrückmeldung R2
M23-Anschluss, 12 Pins Daten/Signal

1 Sin (S2)
2 Sin (S4)
3 –
4 –
5 –
6 –
7 Err + (R1)
8 PT1000
9 PT1000
10 Err – (R2)
11 Cos (S3)
12 Cos (S1)
Gehäuse Schirmung

Standard Positionsrückmeldung H1
M23-Anschluss, 17 Pins Daten/Signal

1 Sensor Up
2 –
3 –
4 Sensor 0V
5 PT1000
6 PT1000
7 Up
8 Clock
9 Clock
10 0V
11 –
12 B +
13 B –
14 Data
15 A +
16 A –
17 Data
Gehäuse Schirmung

Intercontec AEDC110 MR 04 00 1215 (um 20° versetzt 
eingesetzt)

Intercontec AEDC110 MR 04 00 1215 (um 20° versetzt 
eingesetzt)

Intercontec AEDC139 MR 04 00 1215 (um 0° versetzt 
eingesetzt)

Standard Positionsrückmeldung S1
M23-Anschluss, 12 Pins Daten/Signal

1 Sin +
2 Sin –
3 VCC (+8V)
4 GND (VCC)
5 –
6 –
7 Datafbk +
8 PT1000
9 PT1000
10 Datafbk –
11 Cos +
12 Cos –
Gehäuse Schirmung 

Intercontec AEDC110 MR 04 00 1215 (um 20° versetzt 
eingesetzt)

HINWEIS: 
Für F1 (Fanuc Encoder) und Y1 (Yaskawa) kontaktieren Sie bitte Ewellix für weitere 
Informationen
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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) erwähnt.
Die von Ewellix verwendeten Standardmotoren werden mit 
3x400VAC betrieben. Aufgrund dieser Versorgungspannung 
sind die Standardkonfigurationen mit Lenze-Servocontroller, 
Motortyp Axx und Wicklungsart gewählt worden.
Servocontroller mit anderen Bus-Schnittstellen können auch 
angeboten werden. Bitte beachten Sie auch den 
Bestellschlüssel  (⮑ Seiten 222 und 223).

Lineareinheit Motorbezeichnung Lenze Controller Bezeichnung

CEMC2105-180-… A3N E94ASHE0074
CEMC2105-180-… A5N E94ASHE0134
CEMC2105-180-… A3W E94ASHE0134
CEMC2105-180-… A5W E94ASHE0174

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

Table 1
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 Ø20

55

27

73 1) 2)

69

52

Maßbilder der möglichen vorderen und hinteren Anbindungsoptionen

hintere Befestigung

Innengewinde Gelenkkopf

1) Mit Bremse addieren Sie 44mm
2) �Gesamtlänge variiert je nach Auswahl der 

Positionsrückmeldung: 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 Positionsrückmeldung 
kontaktieren Sie bitte Ewellix.

24,8

106

Schmiernippel

Ml 6×1,5-6g 

20° Verdrehsicherung 
Schmiernippel Ø61 f7 -0,03

-0,06

Ø23

44 14
6

38

21

Ø60 f7 -0,03
-0,06

6

20 43

21

M16×1,5-6H 

Schmiernippel

25

20

Ø60 f7 -0,03
-0,06

Ø54

Schmiernippel

6

46

Ø20

1416

Hinweis: Bei Option mit Verdrehsicherung müssen 0,7k g an 
Zusatzgewicht eingeplant werden.

Optional anti-rotation drawing
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Bestellschlüssel

Aktuator

Type
CEMC

Spindelnenndurchmesser
21 mm

Spindelsteigung
5 mm

Hub
180 mm

Befestigungsoptionen
Gehäuse und hintere Befestigung

F Frontplatte
T Schwenkzapfen
B Gabelbefestigung
(Z) (Kundespezifisch)

Vordere Befestigung
R Gelenkkopf

 M Außengewinde
F Innengewinde
(Z) (Kundespezifisch)

Verdrehsicherung
N Ohne Verdrehsicherung
A Mit Verdrehsicherung1)

Motor
Erste Ziffer - DC Spannungsversorgung

A 540 VDC Spannung
B 325 VDC Spannung1)

Zweite Ziffer - Anzahl der Motorreihen
3 3 Reihen
5 5 Reihen

Dritte Ziffer - Kühlungsoption
N Passivkühlung
W Wasserkühlung

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

1) Auf Anfrage erhältlich. Bitte kontaktieren Sie Ewellix.

C E M C 2 1 0 5 - 1 8 0 - - - - - 0 0
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Hersteller und Baureihe der Steuerung/des Roboters
L1 Lenze 9400
S1 Siemens Sinamics S120
K1 Kuka
C1 Comau
A1 ABB
F1 Fanuc
Y1 Yaskawa
P1 Parker Compax3
Sollte der Hersteller oder Baureihe hier nicht genannt sein, kontaktieren Sie bitte Ewellix

Positionsrückmeldung
R1 Standard resolver (Tamagawa) 
R2 Resolver (LTN)
S1 Sick Absolutencoder
H1 Heidenhain Absolutencoder
F1 Fanuc Absolutencoder
Y1 Absolutencoder konform zu Spezifikationen von YASKAWA

kundenspezifischer Schlüssel

Servocontroller (nur wenn Option L1 gewählt wurde)
Y mit
N ohne

Kabellänge
1 5 m
2 10 m
3 15 m
4 20 m
N kein Kabel

Bus-Schnittstelle
A CanOpen
B Devicenet
C Ethercat
D Ethernet
E Powerlink MN/CN
F Powerlink CN
G Profibus
H Profinet
N No fieldbus

Kundespezifischer Schlüssel

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

C E M C 2 1 0 5 - 1 8 0 - - - - - 0 0

Für ein komplettes Lenze System (nur -Axx- Motorauswahl) bitte auch den  in rot notierten Bestellschlüssel mit angeben
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Elektrozylinder  
SRSA und SVSA

Eigenschaften

•	 Rollengewindetrieb (SRSA)
•	 Schub- und Schutzrohr aus Stahl
•	 Modulares Konzept
•	 Verdrehsicherung mit Profilschiene
•	 direkte Nachschmiermöglichkeit der Mutter
•	 Geringe Steigungen mit Gewindetrieben 
mit Rollenrückführung (SVSA) oder hohe 
Steigungen (SLSA) verfügbar

•	 Servomotoren und kundenspezifische Mo-
toradapter verfügbar

Vorteile

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

•	 Hohe Steifigkeit, extrem robust
•	 sehr variabel für eine große Zahl An-
wendungen einsetzbar

•	 extreme Sicherheit gegen verdrehen
•	 geringe Wartungsanforderungen mit 
geringer Wartungszeit

•	 optimale Lösung für eine Vielzahl von 
Anwendung mit hoher Geschwindigkeit 
und präziser Positionierung
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Produktbeschreibung
Die elektromechanischen Zylinder SRSA sind eine direkte 
Kombination von Ewellix´s hochwertigen 
Planetenrollengewindetrieben und Schrägkugellagern von SKF. 
Diese können die Last- und Antriebsmomente tragen, so dass 
trotzdem effiziente lineare Bewegungen mit voller Steuerbarkeit 
möglich sind. Das SRSA-Gehäuse besteht aus Stahl für hohe 
Steifigkeit und Robustheit. Die große Auswahl aus Zylindern mit 
Spindeldurchmessern von 39 mm bis 75 mm 
ermöglicht den Einsatz von elektrischen SRSA-Zylindern in 
Anwendungen mit Spitzenlasten bis 500 kN in dem früher aus-
schließlich Hydraulik verwendet werden konnte.
Bei langen Hüben ist das freie Ende der Gewindespindel abge-
stützt und zusätzlich im Schubrohr geführt, um Vibrationen zu 
vermeiden. Die optionale Verdrehsicherung besteht aus vorge-
spannten Profilschienenführungen für eine sehr hohe 
Torsionssteifigkeit und Haltbarkeit.

Zwei interne Stoßdämpfer schützen die Mechanik während der 
Inbetriebnahmephase und die Mutter vor Schäden durch hartes 
einschlagen in die mechanischen Endlagen. Für sehr hohe 
Positioniergenauigkeit bietet Ewellix die ”Slow-Moving” SVSA-
Reihe mit hochpräzisen Rollengewindetrieben mit 
Rollenrückführung. 
Dank Steigungen bis 1 mm, ist es einfacher, sehr genau und 
langsam zu positionieren. Allerdings bietet Ewellix auch für 
Hochgeschwindigkeitsanwendungen eine Lösung 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 Sonderlösungen).
Die gesamte Palette von SRSA und SVSA ist sowohl in Inline-
Konfigurationen als auch als parallele Konfiguratione verfügbar und 
deckt somit ein sehr großes Anwendungsspektrum ab.

1.	 Gelenkauge
2.	 Schubrohr aus Stahl
3.	 Abstreifer Dichtung gegen Verunreinigungen
4.	 Gleitlagerung/ Führung
5.	 Referenz-/ Endlagensensorik
6.	 Schutzrohr aus Stahl
7.	 Hochwertiger Ewellix-Planetenrollengewindetrieb für höchste Axialkräfte bei  Spiel und hohem Wirkungsgrad
8.	 Sinterfilter für hohen Luftdurchlass
9.	 Servomotor
10.	Kupplung
11.	Servomotor

1
2

64
7

8 9 10
11

5

3
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Leistungsübersicht der Lineareinheiten

Lineareinheit Fmax Fmax0 Vmax

kN mm/s

SRSA-U-3905 150 150 342
SRSA-U-3910 150 150 683
SRSA-U-3915 150 150 1 025
SRSA-U-4805 260 260 278
SRSA-U-4810 260 260 556
SRSA-U-4815 260 260 833
SRSA-U-4820 260 260 1 111
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

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-
ausgewählt, die der Leistung am besten entsprechen. Zur 
Erweiterung können mehrere Optionen ausgewählt werden, wie 
zum Beispiel der Absolutwertgeber (EnDat, Hyperface), 
Sicherheitsbremse oder zugehöriger Servoregler. Der SRSA 
kann aber auch mit einem Servomotor ihrer Wahl ausgestattet 
werden, damit derAntrieb sich bessser in Ihre bestehende 
Anlage integrieren lässt. Bitte wenden Sie sich an Ewellix und 
überprüfen Sie die Machbarkeit Ihrer Konfiguration.
Für mehr Informationen siehe folgende Links: 
Motoren
https://www.lenze.com/de-de/produkte/motoren/
Umrichter
https://www.lenze.com/de-de/produkte/umrichter/

Regleroptionen
Die Leistungkennzahlen, die in der Tabelle auf der vorherigen 
Seite gezeigt werden sind das Ergebnis spezifischer 
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 Effekt eine andere Auswahl 
auf die Leistung des Antriebs haben kann. Im Falle einer nach-
folgend nicht aufgeführter Kombination wenden Sie sich bitte 
an Ewellix um die Leistungsveränderungen des Aktuators prü-
fen zu lassen. 
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Leistungsübersicht von Aktuatoren mit Servomotoren

Lineareinheit Schnittstelle und 
Übersetzung

Motor Fc Fc0 Fp Fp0 Vmax

– – – 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 / 53,1 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 47,9 104,1 / 100,9 108
SRSA3910 L70/ P70 LC1 47,4 69,5 / 67,4 67,1 145,7 / 141,3 77
SRSA3915 L10/ P10 LB6 7,1 12 / 11,7 9,1 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 / 111,1 131

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 / 114,1 77
SRSA4805 L40/ P40 LD1 73,1 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 / 28,1 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 / 187,1 107
SRSA4820 L10/ P10 LD6 13,4 21,7 / 21,1 20,2 38,9 / 37,7 950
SRSA4820 L50/ P50 LD7 39,2 78,3 / 76 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 / 47,5 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 / 117 145,5 199,7 / 193,7 100
SRSA6015 L30/ P30 LD6 51,3 83,3 / 80,8 84,2 149,2 / 144,7 238
SRSA6015 L50/ P50 LD7 51,6 103,3 / 100,2 110,5 244,4 / 237,1 150
SRSA6015 L70/ P70 LD7 72,3 144,6 / 140,2 154,7 342,2 / 331,9 107
SRSA6020 L10/ P10 LD6 13,4 21,7 / 21,1 22 38,9 / 37,7 889
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 / 200,8 221,5 490 / 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 / 141,3 147,4 261,1 / 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 LA1 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 79,1 / 79,1 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



234

Hochle istungsantr iebe

Standard motor types

Motor Lenze Servomotor Lenze 9400 Highline Frequenzumrichter

LA1 MCS12D20 E94ASHE0044
LA3 MCS12H15 E94ASHE0074
LA4 MCS12H35 E94ASHE0134
LA5 MCS12L20 E94ASHE0074
LA6 MCS12L41 E94ASHE0134
LB6 MCS14P32 E94ASHE0244
LC1 MCS14H32 E94ASHE0174
LC7 MCS09F38 E94ASHE0044
LC9 MCS14L32 E94ASHE0244
LD1 MCS14H28 E94ASHE0174
LD2 MCS14L30 E94ASHE0324
LD3 MCS14P26 E94ASHE0324
LD5 MCS19J30 E94ASHE0324
LD6 MCS19P29 E94ASHE0474
LD7 MCS19P30 E94ASHE0474
LD9 MCS09L41 E94ASHE0074
LE3 MCS14L15 E94ASHE0134
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Anleitungen 
Dokumentationen und Anleitungen stehen zum Download unter 
ewellix.com zur Verfügung.

3D Modelle 
Ein Produktkonfigurator zum Erstellen und herunterladen von 
3D Modellen steht unter ewellix.com zur Verfügung.

3D Modelle

SRSA, SVSA und SLSA Bedienungsanleitung

CATEGORY

MAX 2 L INESINSTALLATION, OPERATION AND MAINTENANCE MANUAL

Electric cylinders 
SRSA, SVSA and 
SLSA
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Bezeichnung Symbol Einhet SRSA-U-3905 SRSA-U-3910 SRSA-U-3915

Leistungsdaten
Max. dynamische Axialkraft Fmax kN 150 150 150
Max dynamische Axialkraft L101) FL10 kN 90 90 90
Max. statische Axialkraft Fmax0 kN 150 150 150
Dynamische Tragzahl C kN 129 153 168
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax Mmax Nm 159 301 446
Max lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 342 683 1 025
Max. Drehzahl nmax 1/min 4 100 4 100 4 100
Maximale Beschleunigung amax m/s2 9,5 19,1 28,6
Einschaltdauer Dunit % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 39 39 39
Spindelsteigung pscrew mm 5 10 15
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub2) s mm 100…900 100…900 100…900
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5
Umkehrspiel3) sbacklash mm 0 0 0
Wirkungsgrad ηlu % 75 79 80
Trägheit bei 0 mm Hub Jlu 10–4 kgm2 21,3 21,3 21,3
Δ Trägheit pro 100 mm Hub ∆J 10–4 kgm2 1,8 1,8 1,8
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 33,8 33,8 33,8
Δ Gewicht pro 100 mm Hub ∆m kg 4,3 4,3 4,3
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg –0,3 –0,3 –0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,5 0,5 0,5

Umgebung
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart IP4) IP – 54 54 54

SRSA-U-39xx
Lineareinheit

Technische Daten

1) Maximale dynamische Axialkraft unter Berücksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)
2) in 100mm Schritten
3) Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Für längere Hübe beträgt 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 IP44
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Leistungsdiagramme
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Bestellschlüssel

Siehe Seite 246
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Bezeichnung Symbol Einhet SRSA-U-4805 SRSA-U-4810 SRSA-U-4815 SRSA-U-4820

Leistungsdaten
Max. dynamische Axialkraft Fmax kN 260 260 260 260
Max dynamische Axialkraft L101) FL10 kN 140 140 140 140
Max. statische Axialkraft Fmax0 kN 260 260 260 260
Dynamische Tragzahl C kN 198 232 258 266
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax Mmax Nm 283 527 773 1 031
Max lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 278 556 833 1 111
Max. Drehzahl nmax 1/min 3 333 3 333 3 333 3 333
Maximale Beschleunigung amax m/s2 9,5 19,1 28,6 38,2
Einschaltdauer Dunit % 100 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 48 48 48 48
Spindelsteigung pscrew mm 5 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5 G5
Hub2) s mm 100…1 200 100…1 200 100…1 200 100…1 200
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5 5
Umkehrspiel3) sbacklash mm 0 0 0 0
Wirkungsgrad ηlu % 73 79 80 80
Trägheit bei 0 mm Hub Jlu 10–4 kgm2 54,3 54,3 54,3 54,3
Δ Trägheit pro 100 mm Hub ∆J 10–4 kgm2 4,1 4,1 4,1 4,1
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 53,2 53,2 53,2 53,2
Δ Gewicht pro 100 mm Hub ∆m kg 5,7 5,7 5,7 5,7
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 3,6 3,6 3,6 3,6
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,7 0,7 0,7 0,7

Umgebung
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart IP4) IP – 54 54 54 54

SRSA-U-48xx
Lineareinheit

Technische Daten

1) Maximale dynamische Axialkraft unter Berücksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)
2) in 100mm Schritten
3) Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Für längere Hübe beträgt 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 IP44
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Bezeichnung Symbol Einhet SRSA-U-6010 SRSA-U-6015 SRSA-U-6020

Leistungsdaten
Max. dynamische Axialkraft Fmax kN 370 370 370
Max dynamische Axialkraft L101) FL10 kN 250 250 250
Max. statische Axialkraft Fmax0 kN 370 370 370
Dynamische Tragzahl C kN 339 373 395
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax Mmax Nm 759 1 112 1 467
Max lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 444 667 889
Max. Drehzahl nmax 1/min 2 667 2 667 2 667
Maximale Beschleunigung amax m/s2 19,1 28,6 38,2
Einschaltdauer Dunit % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 60 60 60
Spindelsteigung pscrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub2) s mm 100…1 300 100…1 300 100…1 300
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 10 10 10
Umkehrspiel3) sbacklash mm 0 0 0
Wirkungsgrad ηlu % 78 79 80
Trägheit bei 0 mm Hub Jlu 10–4 kgm2 178 178 178
Δ Trägheit pro 100 mm Hub ∆J 10–4 kgm2 10,1 10,1 10,1
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 83,6 83,6 83,6
Δ Gewicht pro 100 mm Hub ∆m kg 8,9 8,9 8,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 5,2 5,2 5,2
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,8 0,8 0,8

Umgebung
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart IP4) IP – 54 54 54

SRSA-U-60xx
Lineareinheit

Technische Daten

1) Maximale dynamische Axialkraft unter Berücksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)
2) in 100mm Schritten
3) Spielfrei bis zu einem Hub von 800 mm. Für längere Hübe beträgt 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 IP44
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Bezeichnung Symbol Einhet SRSA-U-7510 SRSA-U-7515 SRSA-U-7520

Leistungsdaten
Max. dynamische Axialkraft Fmax kN 500 500 500
Max dynamische Axialkraft L101) FL10 kN 450 450 450
Max. statische Axialkraft Fmax0 kN 500 500 500
Dynamische Tragzahl C kN 505 561 572
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax Mmax Nm 1 050 1 521 2 004
Max lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 356 533 711
Max. Drehzahl nmax 1/min 2 133 2 133 2 133
Maximale Beschleunigung amax m/s2 19,1 28,6 38,2
Einschaltdauer Dunit % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 75 75 75
Spindelsteigung pscrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub2) s mm 100…1 500 100…1 500 100…1 500
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 10 10 10
Umkehrspiel3) sbacklash mm 0 0 0
Wirkungsgrad ηlu % 76 79 79
Trägheit bei 0 mm Hub Jlu 10–4 kgm2 625 625 625
Δ Trägheit pro 100 mm Hub ∆J 10–4 kgm2 24,6 24,6 24,6
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 156,5 156,5 156,5
Δ Gewicht pro 100 mm Hub ∆m kg 11,3 11,3 11,3
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 7,5 7,5 7,5
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 2,7 2,7 2,7

Umgebung
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart IP4) IP – 54 54 54

SRSA-U-75xx
Lineareinheit

Technische Daten

1) Maximale dynamische Axialkraft unter Berücksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)
2) in 100mm Schritten
3) spielfrei bis zu einem Hub von 1000 mm. Für längere Hübe beträgt das Umkehrspiel: 0,04 mm bei Steigung 10 mm, 0,07 mm bei Steigung 15 mm & 20 mm
4) Mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpa lette
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Bestellschlüssel

Siehe Seite 246

Leistungsdiagramme

Mit VerdrehsicherungMit Verdrehsicherung
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Hochle istungsantr iebe

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

Leistungsdaten
Max. dynamische Axialkraft Fmax kN 60 80 175
Max dynamische Axialkraft L101) FL10 kN 40 50 60
Max. statische Axialkraft Fmax0 kN 60 80 175
Dynamische Tragzahl C kN 64 79 174
Maximal erreichbares Drehmoment Fmax Mmax Nm 18,3 26,6 65,7
Max lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 10 8 7
Max. Drehzahl nmax 1/min 625 500 400
Maximale Beschleunigung amax m/s2 0,6 0,6 0,6
Einschaltdauer Dunit % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 32 40 50
Spindelsteigung pscrew mm 1 1 1
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub2) s mm 100…600 100…800 100…900
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5
Umkehrspiel3) sbacklash mm 0 0 0
Wirkungsgrad ηlu % 52 48 42
Trägheit bei 0 mm Hub Jlu 10–4 kgm2 3,4 6,8 21,3
Δ Trägheit pro 100 mm Hub ∆J 10–4 kgm2 0,31 0,64 1,8
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 10,8 17,4 34,2
Δ Gewicht pro 100 mm Hub ∆m kg 2,4 3,2 4,8
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 2,6 –0,3 –0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,3 0,2 0,4

Umgebung
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart IP4) IP – 54 54 54

SVSA-U-xx01
Lineareinheit

Technische Daten

Leistungsdiagramme

1) Maximale dynamische Axialkraft unter Berücksichtigung der Berechnung der 
theoretischen Lebensdauer (L10)
2) in 100mm Schritten

3) Backlash elimination up to stroke 600 mm. For longer strokes sbacklash = 0,02 mm
4) Mit Verdrehsicherung IP44
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SVSA-5001
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Produktpa lette
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Bestellschlüssel

Siehe Seite 246

Mit Verdrehsicherung

Mit Verdrehsicherung

Mit Verdrehsicherung

Maßzeichnung
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Hochle istungsantr iebe

Typ
R Planetenrollengewindetrieb
V Planetenrollengewindetrieb mit Rollenrückführung

Nur Lineareinheit

Spindeldurchmesser

Spindelsteigung

Hub

Hintere Befestigung
T Schwenkzapfen
Z Sonderlösung
N Keine Befestigung

Vordere Befestigung
R Gelenkauge
F Gabelkopf
Z Sonderlösung
N keine Befestigung (Innengewinde)

Verdrehsicherung
A Verdrehsicherung
N Keine Verdrehsicherung

Endschalter
F 2 Endschalter und 1 Referenzschalter
S 2 Endschalter
M 1 Endschalter und 1 Referenzschalter
L 1 Endschalter
H 1 Referenzschalter
N Keine Sensoren

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

Bestellschlüssel

Lineareinheit

S R S A - U - 4 8 1 0 - 0 2 0 0 - T R A F - N
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Hochle istungsantr iebe

Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Inline-Adapter
L30 L70 L30
LA6 LC1 LD3

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 41,1 69,5 42,6
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 30,1 47,4 32,3
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 88,5 145,7 68,7
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 63,3 67,1 38,2
Dynamische Tragzahl C kN 129 153 168
Haltekraft (Option Motorbremse) FHold kN 58 115 32
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 113 77 219
Max. Beschleunigung amax m/s2 5,5 4,2 7,7
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 39 39 39
Spindelsteigung pscrew mm 5 10 15
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…900 100…900 100…900
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 3 7 3
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 15,36 23,05 72,65
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,2 0,04 0,20
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 1,07 3,20 3,20
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 66,1 88,4 101,9
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 4,3 4,3 4,3
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 0,9 1,9 1,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg –0,3 –0,3 –0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,5 0,5 0,5

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 12,4 16,5 28,3
Spitzenstrom Ipeak A 31,2 39,6 56
Nennleistung P kW 4,67 4,73 9,07

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54

Technische Daten

SRSA-S-39xx
Aktuator Servomotor,  
Inline-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) spielfrei bis zu Hüben von 500 mm. Für längere Hübe beträgt das Spiel = 0,02 mm
3) mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpa lette

Maßzeichnung

M56×2
Tiefe 40

Ø75

M62×2
Tiefe 40

20

Ø147

22

Ø59

150
B

187,5 + Hub194,5AL

Ø105

Ø50 f7-0,025
-0,050

Bezeichnung A L B Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

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

Mit Verdrehsicherung

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Leistungsdiagramme
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Hochle istungsantr iebe

Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Paralleladapter
P30 P70 P30
LA6 LC1 LD3

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 39,9 67,4 41,3
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 29,2 46 31,3
Spitzenhaltekraft Fp0 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) FHold kN 60 118 33
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 113 77 219
Max. Beschleunigung amax m/s2 1,6 0,5 4,3
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 39 39 39
Spindelsteigung pscrew mm 5 10 15
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…900 100…900 100…900
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 3 7 3
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 54,85 213,66 72,65
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,2 0,04 0,20
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 1,07 3,20 3,20
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 76,3 97,6 101,9
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 4,3 4,3 4,3
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 0,9 1,9 1,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg –0,3 –0,3 –0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,5 0,5 0,5

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 12,4 16,5 28,3
Spitzenstrom Ipeak A 31,2 39,6 56
Nennleistung P kW 4,67 4,73 9,07

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54

 

Technische Daten

SRSA-S-39xx
Aktuator Servomotor, 
Parallel-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) spielfrei bis zu Hüben von 500 mm. Für längere Hübe beträgt das Spiel = 0,02 mm
3) mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpa lette

M56×2
Tiefe 40

Ø75

M62×2
Tiefe 40

20

Ø147

22

Ø59

150

102,5

420 max

205
187,5 + Hub194,5102

L

Ø105
Ø50 f7 -0,025

-0,050

Bezeichnung L Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

P30LA6 403 20 49
P70LC1 483 28 50
P30LD3 584 28 50

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Maßzeichnung

Leistungsdiagramme

Mit Verdrehsicherung
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Hochle istungsantr iebe

Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Inline-Adapter
L40 L50 L10 L70
LD1 LD2 LD6 LD7

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 81,6 82,5 28,9 109,7
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 73,1 61 17,8 54,8
Spitzenhaltekraft Fp0 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) FHold kN 150 84 18 95
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 58 100 713 143
Max. Beschleunigung amax m/s2 3,5 4,1 13 3,6
Einschaltdauer D % 100 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 48 48 48 48
Spindelsteigung pscrew mm 5 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…1 200 100…1 200 100…1 200 100…1 200
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5 5
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0 0
Getriebeübersetzung i 4 5 1 7
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 24,98 46,45 279,8 191,98
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,26 0,16 4,12 0,08
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 3,20 3,20 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 109,1 126,6 128,8 168,2
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 5,7 5,7 5,7 5,7
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 1,9 1,9 3,1 3,1
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 3,6 3,6 3,6 3,6
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,7 0,7 0,7 0,7

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400 400
Nennstrom I A 16,5 26,7 44,7 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 Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54 54

Technische Daten

SRSA-S-48xx
Aktuator Servomotor,  
Inline-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) spielfrei bis zu Hüben von 600 mm. Für längere Hübe beträgt das Spiel = 0,02 mm
3) mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpa lette

Ø95

M82×2
Tiefe 40

20
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Ø125

213,5 + Hub224,5AL

B
180 32

Ø70

M58×2
Tiefe 40Ø60 f7 -0,030

-0,060

Bezeichnung A L B Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
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

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Maßzeichnung

Leistungsdiagramme

Mit Verdrehsicherung
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Hochle istungsantr iebe

Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Paralleladapter
P40 P50 P10 P70
LD1 LD2 LD6 LD7

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 79,2 80,1 28,1 106,4
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 70,9 59,2 17,3 53,2
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 152,1 140,6 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) FHold kN 155 86 18 98
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 58 100 713 143
Max. Beschleunigung amax m/s2 0,9 1,4 10,1 1
Einschaltdauer D % 100 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 48 48 48 48
Spindelsteigung pscrew mm 5 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…1 200 100…1 200 100…1 200 100…1 200
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5 5
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0 0
Getriebeübersetzung i 4 5 1 7
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 98,33 137,82 360,05 711,85
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,26 0,16 4,12 0,08
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 3,20 3,20 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 114,6 126,3 134,6 174,6
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 5,7 5,7 5,7 5,7
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 1,9 1,9 3,1 3,1
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 3,6 3,6 3,6 3,6
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,7 0,7 0,7 0,7

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400 400
Nennstrom I A 16,5 26,7 44,7 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 Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54 54

Technische Daten

SRSA-S-48xx
Aktuator Servomotor, 
Parallel-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) spielfrei bis zu Hüben von 600 mm. Für längere Hübe beträgt das Spiel = 0,02 mm
3) mit Verdrehsicherung IP44
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Produktpa lette
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Tiefe 40
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Ø70

Bezeichnung L Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

P40LD1 476 28 50
P50LD2 544 28 50
P10LD6 427 44 49
P70LD7 529 44 49

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Maßzeichnung

Leistungsdiagramme

Mit Verdrehsicherung
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Hochle istungsantr iebe

Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Inline-Adapter
L50 L30 L70
LD5 LD6 LD7

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 120,6 83,3 109,7
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 68,6 51,3 54,8
Spitzenhaltekraft Fp0 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) FHold kN 144 55 95
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 100 238 143
Max. Beschleunigung amax m/s2 2 5,2 3,5
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 60 60 60
Spindelsteigung pscrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…1 300 100…1 300 100…1 300
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 10 10 10
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 5 3 7
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 134,01 236,18 194,51
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,40 1,12 0,21
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 165,1 181,1 197,2
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 8,9 8,9 8,9
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 3,1 3,1 3,1
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 5,2 5,2 5,2
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,8 0,8 0,8

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 30,5 44,7 34,9
Spitzenstrom Ipeak A 56 94 94
Nennleistung P kW 9,11 15,82 10,05

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54

Technische Daten

SRSA-S-60xx
Aktuator Servomotor,  
Inline-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) Spielfrei bis zu einem Hub von 800 mm. Für längere Hübe beträgt 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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Produktpa lette
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Bezeichnung A L B Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

L50LD5 240 435 192 44 49
L30LD6 240 602 192 44 49
L70LD7 248 529 192 44 49

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Maßzeichnung

Leistungsdiagramme

Mit Verdrehsicherung
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Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Paralleladapter
P50 P30 P70
LD5 LD6 LD7

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 117 80,8 106,4
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 66,5 49,8 53,2
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 193,7 144,7 251,8
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 141,1 81,7 113,8
Dynamische Tragzahl C kN 339 373 395
Haltekraft (Option Motorbremse) FHold kN 149 57 98
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 100 238 143
Max. Beschleunigung amax m/s2 0,6 2,2 1
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 60 60 60
Spindelsteigung pscrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…1 300 100…1 300 100…1 300
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 10 10 10
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 5 3 7
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 463,12 557,95 714,38
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,40 1,12 0,21
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 173,3 187 206
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 8,9 8,9 8,9
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 3,1 3,1 3,1
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 5,2 5,2 5,2
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,8 0,8 0,8

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 30,5 44,7 34,9
Spitzenstrom Ipeak A 56 94 94
Nennleistung P kW 9,11 15,82 10,05

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54

Technische Daten

SRSA-S-60xx
Aktuator Servomotor, 
Parallel-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) Spielfrei bis zu einem Hub von 800 mm. Für längere Hübe beträgt 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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Ø115

M98×2
Tiefe 40

20

Ø203 Ø150

267,5 + Hub267122204

Ø80

32

105

490 max

210

M68×2
Tiefe 40

Ø70 f7 -0,030
-0,060

L

Bezeichnung L Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

P50LD5 435 44 49
P30LD6 602 44 49
P70LD7 529 44 49

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Maßzeichnung

Leistungsdiagramme

Mit Verdrehsicherung
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Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Inline-Adapter
L70 L30 L70
LD7 LD6 LD6

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 207 82,3 145,7
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 103,5 50,7 89,8
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 490 147,5 261,1
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 221,5 83,3 147,4
Dynamische Tragzahl C kN 505 561 572
Haltekraft (Option Motorbremse) FHold kN 210 56 96
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 71 238 136
Max. Beschleunigung amax m/s2 1,7 4,3 3,4
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 75 75 75
Spindelsteigung pscrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…1 500 100…1 500 100…1 500
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 10 10 10
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 7 3 7
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 263,61 285,71 203,61
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,50 2,73 0,44
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 292,1 277,8 298,1
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 11,3 11,3 11,3
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 3,1 3,1 3,1
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 7,5 7,5 7,5
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 2,7 2,7 2,7

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 34,9 44,7 44,7
Spitzenstrom Ipeak A 94 94 94
Nennleistung P kW 10,05 15,82 15,82

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54

Technische Daten

SRSA-S-75xx
Aktuator Servomotor,  
Inline-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) Spielfrei bis zu einem Hub von 1000 mm. Für längere Hübe beträgt 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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Bezeichnung A L B Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

L70LD7 247 529 264 44 49
L30LD6 239 602 264 44 49
L70LD6 247 636 264 44 49

Ø140

M125×2
Tiefe 58

20

Ø257
Ø180

309 + Hub334AL

B

42260

Ø103

M90×2
Tiefe 58

Ø90 f7 -0,036
-0,071

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Maßzeichnung

Leistungsdiagramme

Mit Verdrehsicherung

Fm [N]
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Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Paralleladapter
P70 P30 P70
LD7 LD6 LD6

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 200,8 79,8 141,3
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 100,4 49,2 87,1
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 475,3 143,1 253,2
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 214,9 80,8 143
Dynamische Tragzahl C kN 505 561 572
Haltekraft (Option Motorbremse) FHold kN 216 58 99
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 71 238 136
Max. Beschleunigung amax m/s2 0,5 2 1
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 75 75 75
Spindelsteigung pscrew mm 10 15 20
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…1 500 100…1 500 100…1 500
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 10 10 10
Umkehrspiel2) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 7 3 7
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 723,5 607,59 723,5
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,50 2,73 0,44
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 12,40 12,40 12,40
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 303,5 284,6 309,5
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 11,3 11,3 11,3
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 3,1 3,1 3,1
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 7,5 7,5 7,5
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 2,7 2,7 2,7

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 34,9 44,7 44,7
Spitzenstrom Ipeak A 94 94 94
Nennleistung P kW 10,05 15,82 15,82

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse3) IP – 54 54 54

Technische Daten

SRSA-S-75xx
Aktuator Servomotor,  
Parallel-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) spielfrei bis zu einem Hub von 1000 mm. Für längere Hübe beträgt 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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Bezeichnung L Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

P70LD7 529 44 49
P30LD6 602 44 49
P70LD6 636 44 49

M125×2
Tiefe 58

20

Ø257

L

Ø180

309 + Hub334130260

140

640 max

280

42

Ø103

M90×2
Tiefe 58

Ø90 f7-0,036
-0,071

Ø140

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Maßzeichnung

Leistungsdiagramme

Mit Verdrehsicherung

Fm [N]
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Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Inline-Adapter
L10 L10 L10
LC7 LA1 LA5

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 13,8 19,2 40
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 10,2 16,5 36
Spitzenhaltekraft Fp0 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) FHold kN 64 79,0 174
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 10,4 8,3 6,7
Max. Beschleunigung amax m/s2 0,6 0,6 0,6
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 32 40 50
Spindelsteigung pscrew mm 1 1 1
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…600 100…800 100…900
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 5 5 5
Umkehrspiel3) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 1 1 1
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 8,88 19,95 40,82
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,31 0,64 1,8
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 1,07 1,07 1,07
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 19,1 30,1 62,4
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 2,4 3,2 4,8
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 0,8 0,9 0,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 2,6 –0,3 –0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,3 0,2 0,4

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 3 2,7 6,2
Spitzenstrom Ipeak A 12,8 10 26,8
Nennleistung P kW 1,22 1,12 2,76

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse2) IP – 54 54 54

Technische Daten

SVSA-S-xx01
Aktuator Servomotor,  
Inline-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten 
2) mit Verdrehsicherung IP44
3) Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Für längere Hübe beträgt das Umkehrspiel 0,02 mm
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Ø50

M42×1,5
Tiefe 22

17

Ø108 Ø75

257 + Hub63AL

B
17113

Ø45

M35×1,5
Tiefe 22

Ø35 f7-0,025
-0,050

Maßzeichnung

Mit Verdrehsicherung

Mit Verdrehsicherung

Bezeichnung A L B Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

L10LA1 111 188 116 20 49

M44×2
Tiefe 30

B
131 17

Ø50

Ø40 f7 -0,025
-0,050

Ø60

M48×2
Tiefe 30

17

Ø125

252 + Hub79AL

Ø85

SVSA-S-3201

SVSA-S-4001

Bezeichnung A L B Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

L10LC7 97 203 91 20 51



266

Hochle istungsantr iebe

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Leistungsdiagramme
Fm [N]

Lebensdauer [km]

Axialkraft [N]

Lineare Geschwindigkeit [mm/s] 
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SVSA-S-5001

Bezeichnung A L B Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

L10LA5 134 268 185 20 49

Mit Verdrehsicherung
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Bezeichnung Symbol Einhet Servomotor und Inline-Adapter
P10 P10 P10
LC7 LA1 LA5

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 13,4 18,7 38,8
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 9,9 16 34,9
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 41,5 52,5 90,2
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 18,2 17,8 43,9
Dynamische Tragzahl C kN 64 79 174
Haltekraft (Option Motorbremse) FHold kN 64 79 174
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 10,4 8,3 6,7
Max. Beschleunigung amax m/s2 0,6 0,6 0,6
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 32 40 50
Spindelsteigung pscrew mm 1 1 1
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5 G5
Hub1) s mm 100…600 100…800 100…900
Interner Mehrhub auf jeder Seite s0 mm 5 5 5
Umkehrspiel3) sbacklash mm 0 0 0
Getriebeübersetzung i 1 1 1
Trägheit bei 0 mm Hub J 10–4

 kgm2 7,70 17,25 47,65
Δ Trägheit pro 100 mm ∆J 10–4 kgm2 0,31 0,64 1,80
Trägheit der optionalen Bremse Jbrake 10–4 kgm2 1,07 1,07 1,07
Gewicht bei 0 mm Hub m kg 24 34,9 70,3
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 2,4 3,2 4,8
Gewicht der optionalen Bremse mbrake kg 0,8 0,9 0,9
Gewicht der Verdrehsicherung bei 0 mm Hub marot0 kg 2,6 –0,3 –0,3
Gewicht der Verdrehsicherung pro 100 mm Hub ∆marot kg 0,3 0,2 0,4

Elektrische Daten
Motorentyp – – Servo Servo Servo
Nennspannung U V AC 400 400 400
Nennstrom I A 3 2,7 6,2
Spitzenstrom Ipeak A 12,8 10 26,8
Nennleistung P kW 1,220 1,120 2,760

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse2) IP – 54 54 54

Technische Daten

SVSA-S-3201
Aktuator Servomotor, 
Parallel-Konfiguration

1) in 100 mm Schritten
2) mit Verdrehsicherung IP44
3) Spielfrei bis zu einem Hub von 600 mm. Für längere Hübe beträgt das Umkehrspiel 0,02 mm



268

Hochle istungsantr iebe

M44x2
Tiefe 30

Ø60

M48x2
Tiefe 30

17

Ø125

252 + Hub7981

L

Ø85

131

67,5

280 max

135

17

Ø50

Ø40 f7 -0,025
-0,050

Bezeichnung L Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

P10LA1 188 20 49

Ø50

M42×1,5
Tiefe 22

17

Ø108 Ø75

257 + Hub6377

L

60

220 max

113 17

120

Ø45

M35×1,5
Tiefe 22

Ø35 f7 -0,025
-0,050

With anti-rotation optionSVSA-S-3201

SVSA-S-4001

Bezeichnung L Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

P10LC7 203 20 51

Maßzeichnung
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Bezeichnung L Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Bremse”

Zusatzlänge bei gewählter  
Option ”Encoder”

– mm

P10LA5 268 20 49

    

M56×2
Tiefe 40

Ø75

M62×2
Tiefe 40

20

Ø147

22

Ø59

150

102,5

420 max

205
187,5 + Hub194,5102

L

Ø105
Ø50 f7 -0,025

-0,050

SVSA-S-5001

Bestellschlüssel
Siehe Seite 270

Leistungsdiagramme

Fm [N]

Lebensdauer [km]

Axialkraft [N]

Lineare Geschwindigkeit [mm/s] 
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Bestellschlüssel
Actuator with servo motors

Typ
R Planetenrollengewindetrieb
V Planetenrollengewindetrieb mit Rollenrückführung

Servomotor

Spindeldurchmesser

Spindelsteigung

Hub

Hintere Befestigung
T Schwenkzapfen
Z Sonderlösung
N Keine Befestigung

Vordere Befestigung
R Gelenkauge
F Gabelkopf
Z Sonderlösung
N keine Befestigung (Innengewinde)

Verderehsicherung
A mit Verdrehsicherung
N ohne Verdrehsicherung

Endschalter
F 2 Endschalter und 1 Referenzschalter
S 2 Endschalter
M 1 Endschalter und 1 Referenzschalter
L 1 Endschalter
H 1 Referenzschalter
N Keine Sensoren

S R S A - S - 4 8 1 0 - 0 2 0 0 - T R A F - L 0 1 0 L A 2 1 B Y A 1
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Schnittstelle und Übersetzungsverhältnis
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
A CanOpen
B DeviceNet
C EtherCAT
D Ethernet
E Powerlink MN / CN
F Powerlink CN
G Profibus
H Profinet
N kein Feldbus

Strom- und Signalkabel
1 5m
2 10m
3 15m
4 20m
N Kein Kabel

S R S A - S - 4 8 1 0 - 0 2 0 0 - T R A F - L 0 1 0 L A 2 1 B Y A 1
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A

C

F

G H H

D

E

C

PN

BB

G
D

A

M
L

Vordere Befestigung

Type Fmax A1) B C D E F G H L M N P
– kN mm

SVSA-x-32xx 25 Ø25 17 20   0
–0,12 60 22 15 33 Ø64 21 41 30 H9 50

SVSA-x-40xx 33 Ø30 19 22   0
–0,12 71 24 15 37,5 Ø73 23 45 35 H9 60

SRSA-x-39xx/SVSA-x-50xx 46 Ø40 23 28   0
–0,12 89 30 15 48 Ø92 29 58 45 H9 75

SRSA-x-48xx 77 Ø50 30 35   0
–0,12 110 38 15 59 Ø112 36 71 55 H9 95

SRSA-x-60xx 117 Ø60 38 44   0
–0,12 122 46 15 72,5 Ø135 43 83 65 H9 115

SRSA-x-75xx 192 Ø80 47 55   0
–0,12 168 50 15 98 Ø180 50 95 85 H9 140

1) �Innendurchmesser A des Gelenkauges Toleranz: m6.	
Die Toleranz der Achse, die in das Gelenkauge eingeführt wird muss den Empfehlungen aus dem SKF Katalog ”Gelenklager und Gelenkköpfe” entsprechen. Katalog - 
Veröffentlichung PUB BU / P1 06116/1 DE.





Introduction

4
Sonderlösungen
Aktuatoren mit bis zu 
65 % Gewichtsersparnis, 
Hubsäulen mit hoher 
Geschwindigkeit bis 
100 mm/s
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Sonder lösungen

Servo-Hubsäule CPSM

Eigenschaften

•	 Servomotor oder bürstenloser 
Gleichstrommotor für hohe 
Geschwindigkeiten bis 100 mm/s

•	 Hochleistungskugelgewindetrieb für bis 
zu 5kN Tragzahl

•	 Gezogenes Aluminiumprofil für ein 
robustes Design

•	 Manuell eingestellte Gleitelemente für 
hohe Steifigkeit trotz hoher 
exzentrischer Lasten

•	 Motordrehgeber und hochwertiges 
Getriebe für eine hohe Positionier- und 
Wiederholgenauigkeit (0,1 mm)

Vorteile

•	 Hohe Motorleistung für eine hohe Einschalt-
dauer

•	 Anpassbarer Motoradapter für hohe Flexibilität 
(bis Ø90 mm)

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

•	 Bremse zum Lösen des Motors nach Erreichen 
der gewünschten Position zur Erhöhung der 
Einschaltdauer (optional)

•	 Vorgespanntes Lagerset für Deckenmontage 
(nur ohne Dämpfungssystem verfügbar)
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Produktbeschreibung
Die Teleskopsäulen der Baureihe CPSM sind eine ideale 
Kombination aus leistungsstarken Führungsmechanismen und 
kraftvollen Linearbewegungen. Die robusten, manuell verstell-
baren und praktisch spielfreien Aluminium-Strangpressprofile 
können sowohl in Zug- als auch in Druckrichtung hohe exzentri-
sche Lasten tragen. Die Säulen sind dank bürstenloser 
Gleichstrommotoren bzw. Servomotoren in der Lage, auch 
schwere Gewichte rasch anzuheben und abzusenken. Daneben 
unterstützt Ewellix Motion Technologies natürlich auch die 
Verwendung von Motoren mit kundenspezifischer 
Motorschnittstelle.
Optionale Bremsen und Dämpfungselemente schaffen die 
Voraussetzungen für eine effiziente Nutzung im industriellen 
Hochleistungsbereich.

1.	 Motoradapter (standard/individuell)
2.	 Motor (DC oder AC, Servomotoren)
3.	 Präzisionskugelgewindetrieb
4.	 optionales Dämpfersystem
5.	 Abdeckplatte
6.	 spielfreie „Long Life“ Führungselemente
7.	 2 oder 3-fach Aluminium Teleskopauszug
8.	 vorgespannte Lagerung
9.	 optional: elektromechanische Bremse
10.	Grundplatte
11.	reibungsoptimiertes Schneckengetriebe

1

2

3

4

5
6

7

8

9

10
11
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Bezeichnung Symbol Einhet ohne Motor BG75 1FK7034

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 5 4,013 5
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 5 4,013 4,013
Spitzenhaltekraft Fp0 kN 5 5 5
Spitzenkraft bei max. Geschwindigkeit Fp kN 5 5 5
Dynamische Tragzahl C kN 21 21 21
Haltekraft (Option Motorbremse) FHold-MB kN N/A 5 5
Haltekraft (externe Bremse) FHold-EB kN 5 5 5
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s – 62 100
Max. Beschleunigung amax m/s2 6 6 6
Einschaltdauer D % 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Kugelgewindetrieb Kugelgewindetrieb Kugelgewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 20 20 20
Spindelsteigung pscrew mm 10 10 10
Steigungsgenauigkeit – – G7 G7 G7
Hub1) s mm 100…700 100…700 100…700
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 1 1 1
Umkehrspiel sbacklash mm 0,07 0,07 0,07
Getriebeübersetzung i – 10 10 10
Wirkungsgrad ƞ % 58 52 51

Elektrische Daten
Motorentyp – – N/A Brushless DC Servo
Nennspannung U V DC N/A 40 N/A
Nennstrom I 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 Tambient °C 0…+50 0…+50 0…+50
Max. Feuchtigkeit φ % 95 95 95

Technische Daten

CPSM
Servo-Hubsäule

1) �in 100 mm Schritten	
Zusätzliche Informationen über Motoren: Katalog Hochleistungsantriebe, Abschnitt CASM 32 – 63
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Leistungsdiagramme
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Leistungsdiagramme
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Adapter für Drittanbieter 
Um einen Motor Ihrer Wahl an unsere Teleskopsäule zu montie-
ren bietet Ewellix individuelle Lösungen innerhalb der unten auf-
geführten Spezifikationen. Für Motoren außerhalb dieser kon-
taktieren sie bitte Ewellix.

ØA
L

Øb Øc

C

Øa

B

Bezeichnung Symbol Einhet Min. Max.

Motorgehäuse  L mm 60 95
Zentrierflansch Øb mm 47 95
Flanschhöhe B mm 1 5

Bohrungsteilkreis ØA mm 52 103
Wellendurchmesser Øc mm 11 19
Wellenlänge C mm 15 48
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Bestellschlüssel

Lineareinheit

Typ

Rohrquerschnitt
10 Rohrgröße L1)

Gewindetrieb
BN Kugelgewindetrieb 20×10
- - andere auf Anfrage

Schneckentrieb
10 Schneckengetriebeübersetzung 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

Dämpfungselement
0 ohne Dämpfungselement (eingefahrene Länge= Hub + 160 mm)
W mit Dämpfungselement (eingefahrene Länge= Hub + 212 mm)

Zusatzbremse, extern
00 ohne elektromechanische Bremse
24 mit elektromechanischer Haltebremse 24vdc
- - kundenspezifische Bremse auf Anfrage

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

C P S M 1 0 - B N - 1 0 - D 0 3 0 0 - 0 0 0 - A M - 0 0 0

1) 3-fach Teleskoprohr:  163 mm / 2-fach Teleskoprohr  146 mm
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Lineareinheit SEMC

Eigenschaften

•	 Leistungsstarker Rollengewindetrieb 
für hohe Geschwindigkeit (bis zu 
600 mm/s) und starke Beschleunigung 
(bis zu 9,5 m/s2)

•	 Hochdynamischer Servomotor für hohe 
Geschwindigkeit und starke 
Beschleunigung mit Sicherheitsbremse 
(optional) und Absolutdrehgeber 
(optional)

•	 Verdrehsicherung  und einstellbare 
externe Näherungsschalter (jeweils 
optional)

•	 Rollengewindetrieb mit 
Rollenrückführung und kleiner Steigung 
(bis zu 1 mm) auf Anfrage verfügbar

Vorteile

•	 Lange Lebensdauer dank Rollengewindetrieb-
Technologie

•	 Aluminiumgehäuse zur Reduzierung des 
Gesamtgewichts

•	 Kundenspezifischer Motoradapter für höchste 
Flexibilität

•	 Kompakte Lösung mit hoher Leistungsdichte
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Produktbeschreibung 
Neben dem Standardsortiment an Elektrozylindern umfasst das 
Angebot von Ewellix Motion Technologies auch ein umfangrei-
ches Programm zur individuellen Produktanpassung für spezifi-
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 15×8) und das 
Gehäuse aus Vollaluminium machen ihn zu einer extrem platz-
sparenden Lösung, die inklusive Motor weniger als 7 kg wiegt.
Dieses Produkt ist die ideale Wahl, wenn eine hohe 
Leistungsdichte auf kleinstem Raum gefordert wird.

1.	 Außengewinde auf Schubrohr (andere auf Anfrage)
2.	 Fronmontageflansch
3.	 Abstreifer gegen groben Schmutz
4.	 Nachschmieröffnung
5.	 Präziser Ewellix Rollengewindetrieb in spielfreier Ausführung
6.	 Präzise SKF Stehlagereinheit
7.	 Riementrieb 1:1
8.	 Servomotor
9.	 Aluminiumgehäuse
10.	Schubrohr aus Stahl

765432

1

10
9

8
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Bezeichnung Symbol Einhet SEMC1505 ohne Motor SEMC1508 ohne Motor
P10 interface L10 interface P10 interface L10 interface

Leistungsdaten
Max. dynamische Axialkraft Fmax kN 7,4 10 4,5 6,2
Max. dynamische Axialkraft L101) FL10 kN 7,4 9 4,5 6,2
Max. statische Axialkraft F0max kN 7,4 10 4,5 6,2
Dynamische Tragzahl C kN 26 26 27,4 27,4
Max. erreichbares Drehmoment Fmax Mmax Nm 7,5 10 7,5 10
Max. lineare Geschwindigkeit Vmax mm/s 375 375 600 600
Max. Drehzahl nmax 1/min 4 500 4 500 4 500 4 500
Max. Beschleunigung amax m/s2 6 6 9,5 9,5
Einschaltdauer Dunit % 100 100 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb – Rollengewindetrieb –
Spindeldurchmesser dscrew mm 15 15 15 15
Spindelsteigung pscrew 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) s0 mm 2 2 2 2
Umkehrspiel sbacklash mm 0 0 0 0
Wirkungsgrad ηlu % 78 80 77 79
Getriebeübersetzung ι – 1 1 1 1
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 3,7 3,7 3,7 3,7
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 0,4 0,4 0,4 0,4

Umwelt
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse IP – 54S 54S 54S 54S

Technische Daten

SEMC
Lineareinheit

Lebensdauer

Fm [N]

10 100 1 000 10 000 100 000 1 000 000

10 000
9 000
8 000
7 000
6 000
 5 000
4 000
3 000
2 000
 1 000

0 

Lebensdauer [km]

Steigung 5 mm Steigung 8 mm

1) Maximale dynamische Axialkraft unter Berücksichtigung der Berechnung der theoretischen Lebensdauer (L10)
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Öffnung für Luftstrom

Ø59

Nachschmieröffnung 
  des Gewindetriebes

83,3

293,3

M12×1,5

8

89 max

M5 (×4)
Gewinde 12 mm

90°
Endschalterposition

60

Ø65

26 - Hub ”0”

Ø73Ø58 0
-0,05

Nachschmieröffnung 

Öffnung für Luftstrom

90°
Endschalterposition

(2,2)

Ø73

M12×1,5

Ø58 0
-0,05

Ø59

Ø65

90 max

49

150 max

M6 (×4)
on Ø100

259 max
8 26 - Hub “0“

60

M5 (×4)
Gewinde 12 mm

Maßzeichnung, Parallel-Konfiguration

Maßzeichnung, lineare Konfiguration

Bestellschlüssel
Siehe Seite 290
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Bezeichnung Symbol Einhet SEMC1505 Lenze MCS SEMC1508 Lenze MCS
L10 interface L10 interface

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 3,2 2,0
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 2,4 1,5
Spitzenhaltekraft Fp0 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) Fhold kN 10 7,1
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 300 480
Max. Beschleunigung amax m/s² 6 9,5
Einschaltdauer Dunit % 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Rollengewindetrieb Rollengewindetrieb
Spindeldurchmesser dscrew mm 15 15
Spindelsteigung pscrew mm 5 8
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5
Hub s mm up to 125 up to 125
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 2 2
Umkehrspiel sbacklash mm 0 0
Getriebeübersetzung i – 1 1
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 8 8
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 0,4 0,4

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse IP – 54S 54S

Technische Daten

SEMC
Servomotor, lineare Konfiguration
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89 max

60 174,2 293,3
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-0,05

8

Ø59

M5 (×4)
Gewinde 12 mm

Öffnung für
Luftstrom

Nachschmieröffnung 
  des Gewindetriebes

90°
Endschalterposition

26 - Hub ”0”

Leistungsdiagramm

Maßzeichnung

Zeichnung gültig für einen Hub von 125 mm (den max. Hub des SEMC)
für die Option ”Bremse”, zusätzlich 20 mm zur Motorlänge addieren
für die Option ”Bremse”, 0,85 kg addieren
keine zusätzlich Länge für einen Absolutwertgeber nötig
Motoranschlüsse sind drehbar

Bestellschlüssel
Siehe Seite 290

Standardmotor
Motor Lenze servo motor Lenze 9400 Highline Frequenzumrichter

LE6 MCS09D41 E94ASHE0034
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Technische Daten

SEMC
Servomotor, Parallel-Konfiguration

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

Leistungsdaten
Kontinuierliche Haltekraft Fc0 kN 3,1 1,9
Dauerkraft bei max. Geschwindigkeit Fc kN 2,4 1,5
Spitzenhaltekraft Fp0 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) Fhold kN 10 6,7
Max. lineare Geschwindigkeit vmax mm/s 300 480
Max. Beschleunigung amax m/s² 6 9,5
Einschaltdauer Dunit % 100 100

Mechanische Daten
Spindeltyp – – Roller screw Roller screw
Spindeldurchmesser dscrew mm 15 15
Spindelsteigung pscrew mm 5 8
Steigungsgenauigkeit – – G5 G5
Hub s mm up to 125 up to 125
Hubreserve (beidseitig) s0 mm 2 2
Umkehrspiel sbacklash mm 0 0
Getriebeübersetzung i – 1 1
Gewicht bei 0 mm Hub mlu kg 8 8
Δ Gewicht pro 100 mm ∆m kg 0,4 0,4

Umwelt und Standards
Umgebungstemperatur Tambient °C 0…+40 0…+40
Schutzart/ -klasse IP – 54S 54S
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Ø65

90 max
49

41,5

150 maxM5 (×4)
Gewinde 12 mm

259 max
8 26 - Hub“0“

60

154,1

Öffnung für
Luftstrom

90°
Endschalterposition

(2,2)

Ø73

M12×1,5  

Ø58 0
-0,05

Ø59

Nachschmieröffnung 
  des Gewindetriebes

Zeichnung gültig für einen Hub von 125 mm (den max. Hub des SEMC)
für die Option ”Bremse”, zusätzlich 20 mm zur Motorlänge addieren
für die Option ”Bremse”, 0,8 kg addieren
keine zusätzlich Länge für einen Absolutwertgeber nötig
Motoranschlüsse sind drehbar

Bestellschlüssel
Siehe Seite 290

Maßzeichnung

Leistungsdiagramm

Standardmotor
Motor Lenze servo motor Lenze 9400 Highline Frequenzumrichter

LE6 MCS09D41 E94ASHE0034
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Bestellschlüssel
Lineareinheit

Typ

Design
U Lineareinheit
S mit Motor

Spindeldurchmesser

Spindelsteigung
05 5 mm
08 8 mm

Hub (mm)

hintere Befestigung
F Frontplatte
Z kundenspezifisch 

vordere Befestigung
M Außengewinde
N keine Befestigung (Innengewinde)
Z kundenspezifisch

Verdrehsicherung
A keine Verdrehsicherung
N keine Verdrehsicherung

Endschalter1)
F 2 Endschalter und 1 Referenzschalter
S 2 Endschalter
M 1 Endschalter und 1 Referenzschalter
L 1 Endschalter
H Referenzschalter
N keine Endschalter1)

S E M C - S - 1 5 0 8 - 1 2 5 F M A F - P 1 0 L E 6 1 B Y A 1

1) Die Konfiguration der Endschalter kann durch den Hub eingeschränkt sein
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Lineareinheit Interface
L lineare Konfiguration 
P Parallel-Konfiguration

Interface und Getriebe
10 Übersetzung 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
A canOpen
B devicenet
C ethercat
D ethernet
E Powerlink MN/CN
F Powerlink CN
G profibus
H profinet
N ohne Feldbus

Strom- und Signalkabel
1 5m
2 10m
3 15m
4 20m
N kein Kabel 

S E M C - S - 1 5 0 8 - 1 2 5 F M A F - P 1 0 L E 6 1 B Y A 1
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Glossar

A

Absolute  
Bewegung

Eine Bewegung, die von einer festen absoluten Nullposition referenziert wird.

Aktuator Ein Aktuator ist ein Gerät, das für 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 Geschwindigkeitsänderung als Funktion der Zeit von einer niedrigeren Geschwindigkeit zu einer höheren Geschwin-
digkeit.

Bewegungsprofil 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 trapezförmigen 
Profil führt.

Bürstenloser Gleich-
strommotor

Synchronmotoren, die über einen Wechselrichter mit Gleichstrom versorgt werden der ein AC-Signal zum Antrieb des Mo-
tors erzeugen.

Buchse Eine zylindrische Hülse, die in ein Maschinenteil eingesetzt wird, um die Reibung zwischen beweglichen Teilen zu verrin-
gern.

D

Drehmoment Ein Maß für die Winkelkraft, die eine Drehbewegung erzeugt.

Dynamische  
Tragzahl

Konstante, mit der die Lebensdauer eines Gewindetriebs berechnet wird. Der Wert für die dynamische Tragzahl stellt die 
Belastung dar, unter der 90% einer ausreichend großen Anzahl identischer Gewindetriebe eine Standzeit von einer Million 
Umdrehungenerreichen können.

E

Einheiten (metrisch) Ein Dezimalsystem von Gewichten und Maßeinheiten basierend auf Kilogramm und Meter.

Einschaltdauer Das Verhältnis 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 Widerstandsschweißzange, der den Hochspannungsstrompfad zu den zu verschweißenden Teilen herstellt.

Eloxierung Ein chemischer Prozess, bei dem das Metall elektrolytisch in einem chemischen Bad behandelt wird, um einen Schutzfilm 
aus Aluminiumoxid mit einer sehr glatten Oberfläche aufzubringen.

Endschalter Ein Schalter, der durch einen Teil einer Maschine oder Ausrüstung betätigt wird, um den damit verbundenen Stromkreis zu 
schließen.

F

Fußbefestigung Montageplatten, die an der Vorderseite und am Ende eines Zylinders befestigt sind, um den Zylinder parallel auf eine Flä-
che zu montieren.

G

Genauigkeit Eine absolute Messung, die den Unterschied zwischen erwarteter und tatsächlicher Position bestimmt.

Gewicht ist die durch die Wirkung eines Schwerefeldes verursachte Kraft auf einen Körper.

Gleichwertige,  
dynamische,
axiale Belastung

Last von konstanten Größe über einen vollen Bewegungszyklus, der den gleichen Einfluss auf die Lebensdauer der Linear-
einheit hat wie die tatsächliche, schwankende Last.
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Gleitspindel Eine Spindel, die eine Gewindeschraubkonstruktion (z. B. mit trapezförmigem Gewinde) mit Gleitflächen zwischen der 
Spindel und der Mutter verwendet.

H

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

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

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

K

Keilnut Eine axial angeordnete Nut längs einer Welle, entlang der sich ein Keil befinden kann.

Kraft Die Aktion eines Körpers auf einen anderen, die dazu führt, den Bewegungszustand dieses Körpers zu verändern. Typi-
scherweise beschrieben in Bezug auf Größe, Richtung und Angriffspunkt.

Konfigurator (Pro-
dukt)

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

Kontinuierliches 
Drehmoment

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

Kugellager Eine Stützvorrichtung, mit Kugeln als rollenden Elementen, die eine reibungsarme Bewegung zwischen zwei gegeneinan-
der belastete Flächen ermöglicht.

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

L

Lager Eine Stützvorrichtung, die eine reibungsarme Bewegung zwischen zwei gegeneinander belastete Flächen ermöglicht.

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

Lineare Geschwin-
digkeit

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

Lineare Geschwin-
digkeit max.

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

Leistung Wie viel Arbeit in einer bestimmten Zeit verrichtet wird.

Luftfeuchtigkeit (re-
lativ)

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

M

Masse Die Menge an Materie, die ein Objekt enthält.

Maximales Drehmo-
ment

das maximale Drehmoment, das ein Motor für kurze Zeit (Spitze) bereitstellen kann, ohne dabei mechanisch beschädigt zu 
werden oder zu überhitzen.

Moment Drehkräfte, die auf eine lineare Achse wirken, die typischerweise als Gieren, Nicken und Rollen ausgedrückt werden.

Motor Ein Gerät, das elektrische Energie in mechanische Energie umwandelt.

N

Näherungssensor Ein Gerät zum Erfassen einer Position eines Aktuators oder einer Anwendung. Näherungssensoren liefern entweder ein 
HIGH oder ein LOW Signal an ein Gerät wie beispielsweise eine SPS.

O

O-Ring Ein Ring aus synthetischem Gummi mit einem kreisförmigen Querschnitt, der als Dichtung oder Abstreifer verwendet wird.
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P

Positioniergenauig-
keit

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

R

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

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

Reibung Der Bewegungswiderstand zweier Oberflächen, die in direktem Kontakt stehen.

RMS Root Mean Square (RMS) steht für: Quadratisches Mittel. das quadratische Mittel in der Elektrotechnik.

Rollengewindetrieb Eine Schraubenanordnung, die eine Mutter mit geführten Stahlrollen enthält, die sich um die Spindelachse drehen (Plane-
tenrollen).

S

Schrägkugellager Schrägkugellager haben Laufbahnen in den inneren und äußeren Ringen, die relativ zueinander und gegenläufig zur La-
gerachse verschoben sind. Dies bedeutet, dass sie für kombinierte Lasten ausgelegt sind, d.h. gleichzeitig wirkende radi-
ale und axiale Belastungen.

Spindelsystem ein System das eine Drehbewegung in eine lineare Bewegung umwandelt.

Spitzenkraft Die Spitzenkraft ist die maximale Kraft, die ein Aktuator für eine kurze Zeit (Spitze) drücken oder ziehen kann, ohne dass 
dieser mechanisch beschädigt wird oder überhitzt.

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

Stabzylindert Ein Zylinder der zur Kraftübertragung eine Kolbenstange verwendet.

Steigung Beschreibt den axialen Abstand einer Mutter auf einem Gewinde bei einer vollen Umdrehung der Spindel oder der Mutter.

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

Stirnradgetriebe Ist ein Getriebe oder ein Getriebesystem mit radialen Zahnrädern parallel zur Achse.

Strom Als Strom bezeichnet fließende elektrische Ladung in einer Leitung.

Statische Axialkraft Maximale Axialkraft, die nur auf eine Lineareinheit ausgeübt werden kann, wenn sie sich nicht bewegt.

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

T

Thermische Belas-
tung

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

Trägheit Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsänderung widersteht. Es ist abhängig von der Masse und Form des Ob-
jekts. Je größer die Masse eines Objekts ist, desto größer ist seine Trägheit und desto mehr Kraft ist notwendig, um es zu 
beschleunigen und abzubremsen. 

U

Umkehrspiel 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.

Umgebungstempera-
tur

Die Temperatur des Kühlmediums, üblicherweise Luft, die den Aktuator oder ein anderes Gerät unmittelbar umgibt.

V

Volt Differenz des elektrischen Potentials zwischen zwei Punkten Verzögerung Die Änderung der Geschwindigkeit als eine 
Funktion der Zeit, die von einer höheren Geschwindigkeit zu einer niedrigeren Geschwindigkeit geht

W

Wirkungsgrad Verhältnis von Ausgangsleistung zu Eingangsleistung.
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Watt 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 definiert.

Wiederholbarkeit Die Fähigkeit eines Positionierungssystems, während des Betriebs zu einer exakten Position zurückzukehren (aus der glei-
chen Richtung, mit der gleichen Last und Geschwindigkeit).

Z

Zyklus Eine komplette Bewegung eines Aktuators von der Startposition über Zwischenpositionen und wieder zurück zur Startpo-
sition

Zykluszeit Zeit für einen vollständigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des nächsten 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 Flüssigkeit), während letztere eine mechanische Vorrichtung (Gewindespindel) verwenden, 
um eine rotative Eingangsbewegung in eine lineare Bewegung zu transformieren.

Ü

Übersetzungsver-
hältnis

Dies bezieht sich auf die Übertragung und Umwandlung von Bewegungen, lineare Geschwindigkeiten, Drehzahlen, Kräfte 
und Drehmomente in einen Getriebemechanismus. Das Übersetzungsverhältnis (auch als Untersetzungsverhältnis be-
zeichnet) ist das Verhältnis zwischen der Eingangs- und der Ausgangsvariable, z.B. das Verhältnis von Eingangsgeschwin-
digkeit zu Ausgangsgeschwindigkeit.

Überhitzung Die Wärme in einem System wird größtenteils an die Umgebungsluft abgegeben. Die Abgabe kann durch Belüftung be-
schleunigt werden. Falls die Verlustleistung niedriger als die Wärmeerzeugung ist, findet eine Überhitzung statt.
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Zeichenerklärung

A

a m/s2 Beschleunigung Die Geschwindigkeitsänderung als Funktion der Zeit von einer niedrigeren Geschwindigkeit zu ei-
ner höheren Geschwindigkeit.

amax m/s2 Maximale Beschleunigung Die maximal zulässige Änderung der Geschwindigkeit als Funktion der Zeit von einer niedrigeren 
Geschwindigkeit zu einer höheren Geschwindigkeit. Eine Überschreitung dieses Wert kann zu 
Schäden führen.

C

C kN Dynamische Tragzahl Konstante, die verwendet wird, um die Lebensdauer eines Kugel- oder Rollengewindetriebes zu 
berechnen. Der Wert für die dynamische Tragzahl stellt die Belastung dar, unter der 90% einer 
ausreichend großen Anzahl identischer Spindeln eine Lebensdauer von einer Million Umdehungen 
erreichen können.

D

D % Einschaltdauer des
Zylinders

Das Verhältnis von aktiver Zeit bei Volllast und Gesamtzykluszeit innerhalb eines gegebenen Be-
triebszyklus.

Dunit % Einschaltdauer der 
Lineareinheit 

Das Verhältnis von aktiver Zeit und Gesamtzykluszeit innerhalb eines gegebenen Betriebszyklus.

dscrew mm Spindelgewindedurchmes-
ser

Beschreibt den Außendurchmesser des Spindelgewindes.

E

η % Wirkungsgrad Verhältnis von Ausgangsleistung zu Eingangsleistung.

ηlu % Wirkungsgrad der 
Lineareinheit

Verhältnis der Ausgangsleistung zur Eingangsleistung der Lineareinheit.

F

F N Kraft (Zylinder) oder
Last (Anwendung)

Die Wirkung eines Körpers auf einen anderen, die ihn dazu bringt, den Bewegungszustand dieses 
Körpers zu verändern. Typischerweise beschrieben.
In Bezug auf Größe, Richtung und Angriffspunkt. Die Kraft bezeichnet die Leistungsfähigkeit des 
Zylinders, während die Last auf die Masse oder das Gewicht einer Anwendung bezogen ist, die in 
axialer Richtung auf das Schubrohr einwirkt.

FAmax N Maximale Dynamik
Axiallast der Anwendung

Maximale axiale Druck- oder Zuglast, die benötigt wird, um die Anforderungen der Anwendung zu 
erfüllen.

Fc N Kontinuierliche  
Kraft bei Höchst- 
geschwindigkeit

Die kontinuierliche Kraft bei maximaler Geschwindigkeit beschreibt die Kraft, mit der sich der Zy-
linder maximal dauerhaft bewegen kann ohne zu überhitzen.

Fc0 N Haltekraft Die Haltekraft beschreibt die Kraft, die der Zylinder (auch Motor) dauerhaft halten kann, ohne zu 
überhitzen und ohne eine Bremse zu benutzen.

Fcont Kontinuierliche  
Kraftkurve

Eine Kurve, die die kontinuierliche Kraft darstellt, mit der sich ein Aktuator dauerhaft maximal be-
wegen kann, ist linear zulässig Geschwindigkeit, ohne Überhitzung.

FHold kN Haltekraft der
Bremse

Beschreibt die maximale Axiallast, die die Bremse (optionale Motorbremse) halten kann, wenn der 
Motor abgeschalten ist. Dieser Wert darf die maximale Axialkraft des Zylinders nicht überschreiten.

Fm N Äquivalent dynamisch
axiale Belastung

Last von konstanter Größe über einen vollen Bewegungszyklus, der den gleichen Einfluss auf die 
Lebensdauer der Lineareinheit hat Wie  die tatsächlich schwankende Last.

Fmax N Maximale dynamische, 
axiale Kraft

Die maximale dynamische Axialkraft beschreibt die maximale Kraft, die ein elektrischer Zylinder 
bei Bewegungen liefern kann ohne Teile zu beschädigen. Die Beschleunigung / Verzögerung von 
Massen muss berücksichtigt werden.

FmaxL10 N max. statisch axial Kraft Maximale Axialkraft, die auf eine Lineareinheit wirken darf, wenn sie sich nicht bewegt.
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Fmax0 N Spitzenkraft Die Spitzenkraft beschreibt die maximale Kraft, die der Zylinder für eine kurze Zeit drücken oder 
ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstört wird oder überhitzt. Die Dauer der hängt von 
der Temperatur des Systems ab dem die Spitzenkraft wirkt.

Fp N Spitzenkraft Die Spitzenkraft beschreibt die maximale Kraft, die der Zylinder für eine kurze Zeit drücken oder 
ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstört wird oder überhitzt. Die Dauer der hängt von 
der Temperatur des Systems ab dem die Spitzenkraft wirkt.

Fp0 N Haltekraft Die Spitzenkraft bei der Geschwindigkeit Null ist die maximale Kraft, die der Zylinder für eine kurze 
Zeit halten kann, ohne eine Bremse zu verwenden

Fpeak Kurve der Spitzenkraft Eine Kurve, die die kontinuierliche Kraft darstellt, die ein Aktuator für eine kurze Zeit drücken oder 
ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstört wird oder überhitzt. Die Dauer der Spitzen-
kraft hängt von der Temperatur des Systems ab wenn die Spitzenkraft ausgelöst wird.

I

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.

I A Nennstrom Ist der Nennstromverbrauch des Motors.

Ipeak A Spitzenstrom Ist die maximale Stromaufnahme des Motors für kurze Zeit.

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

J

J 10–4 

kgm2
Trägheit Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsänderung widersteht. Es ist abhängig von der 

Masse und Form des Objekts. Je größer die Masse eines Objekts ist, desto größer ist seine Träg-
heit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen. Da ein elektri-
scher Zylinder in verschiedenen Längen erhältlich ist, wird die Trägheit typischerweise für den Hub 
0 angegeben, gefolgt von einem  Trägheitswert ΔJ pro zusätzliche 100 mm Hub.

Jbrake 10–4 
kgm2

Trägheit der Bremse Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsänderung widersteht. Es ist abhängig von der 
Masse und Form des Objekts. Das Je größer die Masse eines Objekts ist, desto größer ist seine 
Trägheit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen. Da die 
Bremse in der Regel eine Option ist, muss dieser Wert zum Trägheitsmoment des elektrischen Zy-
linders addiert werden.

Jlu 10–4 
kgm2

Trägheit der Lineareinheit Eigenschaft eines Objekts, das einer Änderung der Bewegung widersteht. Es ist abhängig von der 
Masse und Form des Objekts. Je größer die Masse eines Objekts ist, desto größer ist seine Träg-
heit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen. Da die Linear-
einheit in verschiedenen Längen erhältlich ist, wird die Trägheit typischerweise für den Hub 0 an-
gegeben, gefolgt von einem Trägheitswert ΔJ pro zusätzliche 100 mm Hub. 

L

L10 dist km Lebensdauer Wegstrecke in km, die von 90 % einer ausreichend großen Gruppe scheinbar identischer Zylinder 
erwartet erreicht oder überschritten wird.

M

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

Δm kg Gewichtsdifferenz Da Elektrozylinder in verschiedenen Längen erhältlich sind, wird das Gewicht typischerweise für 
Hub 0 angegeben, gefolgt von einer Gewichtsangabe Δm pro zusätzliche 100 mm Hub.

marot0 kg Gewicht der 
Verdrehsicherung

Das Gewicht der optionalen Verdrehsicherung muss zum Gewicht des Zylinders addiert werden.

mbrake kg Gewicht der Bremse Das Gewicht der optionalen Bremse muss zum Gewicht des Zylinders addiert werden.

mlu kg Gewicht der Lineareinheit Da die Lineareinheit in verschiedenen Längen erhältlich ist, wird das Gewicht typischerweise für 
Hub 0 angegeben, gefolgt von einer Gewichtsangabe Δm pro zusätzliche 100 mm Hub.

M Nm Drehmoment Ein Maß der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgeübt wird, um eine Drehbewegung zu er-
zeugen.

MAc Nm Erforderliches 
Dauerdrehmoment

Ein Maß für die kontinuierliche Winkelkraft (Drehmoment), die ein Motor ohne Überhitzung aufbrin-
gen muss.

MAmax Nm Erforderliches maximales 
Drehmoment des Motors

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

Mmax Nm Maximales Drehmoment Das maximale Drehmoment ist die obere Begrenzung des Drehmoments. Ein Überschreiten die-
ses Wertes kann zu Schäden führen.
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N

ncycles # Anzahl der Zyklen Die Anzahl der Bewegungszyklen, die ein Zylinder während der erwarteten Lebensdauer in der An-
wendung unbeschadet überstehen muss.

nmax 1/min Max Drehzahl Beschreibt die maximal zulässige Anzahl von vollen Umdrehungen einer Achse. Ein Überschreiten 
dieses Wertes kann zu Schäden führen.

P

P W Nennleistung Nennleistung des Motors, Produkt aus der Nennspannung und dem Nennstrom.

pscrew 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 Ω 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.

s0 mm Interner Überhub Zusatzhub, der nicht zur angegebenen Hublänge des Zylinders gehört. Er wird verwendet, um die 
zu verhindern das die Mutter, mechanisch in der Endlage beschädigt wird.

sbacklash 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.

scycle m zurückgelegte Strecke pro 
Bewegungszyklus

Zurückgelegte Entfernung eines Schubrohrs für einen vollständigen Bewegungszyklus vom Start 
bis zum nächsten Start in beide Richtungen.

smax 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), Einschränkungen im Herstellungsprozess (Härteverfahen).

T

t s Zeit Zeit in Sekunden, die für eine bestimmte Aktivität benötigt wird.

tcycle s Zykluszeit Zeit für einen vollständigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des nächs-
ten Zyklus.

tL h Benötigte Lebensdauer in 
Std.

Die Lebensdauer eines Zylinders in Stunden, die benötigt wird, um eine Anwendung ohne Beschä-
digung während der erwarteten bzw. vorgegebenen Lebensdauer der Anwendung.

T Nm Drehmoment Ein Maß der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgeübt wird, um eine Drehbewegung zu er-
zeugen.

Tambient °C Umgebungs- 
temperatur

Temperatur der Umgebung um das Objekt herum.

U

U V Nennspannung Ist die vom Elektromotor benötigte Versorgungsspannung.

V

v mm/s Lineare Geschwindigkeit Die lineare Geschwindigkeit ist die Änderung der Position als Funktion der Zeit.

vmax mm/s Max. Linear- 
geschwindigkeit 

Die maximale Lineargeschwindigkeit, eine Lineareinheit oder ein Zylinder kann erreicht werden, 
ohne das mechanische System zu beschädigen. Begrenzung Faktoren können das Umwälzsystem 
der Kugeln oder Rollen oder die Wärmeableitung bei der Verwendung von Blei sein  Schrauben 
oder andere. Wenn der Motor des Zylinders schneller drehen könnte, muss er begrenzt werden

vmin mm/s Min. Linear- 
geschwindigkeit 

Minimale Lineargeschwindigkeit eines LEMC-ein Zylinders, mit einstellbarem Asynchronmotor die 
durch den integrierte Frequenzumrichter vorgegeben ist.

R

R Ω 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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s0 mm Interner Überhub Zusatzhub, der nicht zur angegebenen Hublänge des Zylinders gehört. Er wird verwendet, um die 
zu verhindern das die Mutter, mechanisch in der Endlage beschädigt wird.

sbacklash 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.

scycle m zurückgelegte Strecke pro 
Bewegungszyklus

Zurückgelegte Entfernung eines Schubrohrs für einen vollständigen Bewegungszyklus vom Start 
bis zum nächsten Start in beide Richtungen.

smax 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), Einschränkungen im Herstellungsprozess (Härteverfahen).

T

t s Zeit Zeit in Sekunden, die für eine bestimmte Aktivität benötigt wird.

tcycle s Zykluszeit Zeit für einen vollständigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des nächs-
ten Zyklus.

tL h Benötigte Lebensdauer in 
Std.

Die Lebensdauer eines Zylinders in Stunden, die benötigt wird, um eine Anwendung ohne Be-
schädigung während der erwarteten bzw. vorgegebenen Lebensdauer der Anwendung.

T Nm Drehmoment Ein Maß der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgeübt wird, um eine Drehbewegung zu er-
zeugen.

Tambient °C Umgebungs- 
temperatur

Temperatur der Umgebung um das Objekt herum.

U

U V Nennspannung Ist die vom Elektromotor benötigte Versorgungsspannung.

V

v mm/s Lineare Geschwindigkeit Die lineare Geschwindigkeit ist die Änderung der Position als Funktion der Zeit.

vmax mm/s Max. Linear- 
geschwindigkeit 

Die maximale Lineargeschwindigkeit, eine Lineareinheit oder ein Zylinder kann erreicht werden, 
ohne das mechanische System zu beschädigen. Begrenzung Faktoren können das Umwälzsys-
tem der Kugeln oder Rollen oder die Wärmeableitung bei der Verwendung von Blei sein  Schrau-
ben oder andere. Wenn der Motor des Zylinders schneller drehen könnte, muss er begrenzt wer-
den

vmin mm/s Min. Linear- 
geschwindigkeit 

Minimale Lineargeschwindigkeit eines LEMC-ein Zylinders, mit einstellbarem Asynchronmotor die 
durch den integrierte Frequenzumrichter vorgegeben ist.
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