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Willkommen bei NTI AG

NTI AG ist ein weltweit tatiger Hersteller von
hochwertigen Linearmotoren und Linearmotor-
systemen und als solcher auf die Entwicklung,
Produktion und den Vertrieb von linearen Direkt-
antrieben fur den Einsatz im industriellen Umfeld
fokussiert.

NTI AG

NTI wurde 1993 als eigensténdige Ge-
schaftseinheit des weltweit tatigen Sulzer
Konzerns gegriindet.

Im Jahre 2000 wurden diese Aktivitaten in
die unabhangige Firma NTI AG Uberfuhrt.

Ziel und Zweck von NTI ist die Entwick-
lung industrieller Produkte, insbesondere
von linearen Direktantrieben fur hoch dy-
namische Positionieraufgaben.
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Die Zielsetzung ist, dem Kunden ein hoch entwi-
ckeltes und dediziertes lineares Antriebsystem
anzubieten, welches sich problemlos in alle
namhaften Steuersysteme einbinden lasst. Ein
hoher Grad an Standardisierung, Lieferung ab
Lager sowie ein weltweites Vertriebsnetz sichern
die sofortige Verfiigbarkeit und den Kundensup-
port vor Ort.

Unter dem Markennamen LinMot wird eine
komplette Produktpalette von industriellen
Linearmotoren mit den zugehdérigen Servo
Drives angeboten.

LinMot Produkte werden fur flexible und
hoch dynamische Positionieraufgaben mit
langer Lebensdauer eingesetzt.

Die Produktpalette von LinMot umfasst der-

zeit mehr als 1000 verschiedene Drive und
Linearmotoren.

www.LinMot.com

Der Hauptsitz von NTI AG befindet sich in Sprei-
tenbach, bei Zirich in der Schweiz. Neben zwei
Produktionsstandorten in der Std- und der Ost-
schweiz unterhélt NTI AG eine Verkaufsnieder-

lassung (LinMot Inc.) in den USA.

Unter dem Markennamen MagSpring pro-
duziert und vertreibt NTI AG eine zweite
Produktlinie von magnetischen Federn.

MagSpring wird als neues Konstruktions-
element uberall dort eingesetzt, wo eine
konstante Kraft Uber einen langeren Weg
bendtigt wird. Haufig werden MagSprings
bei Positionieraufgaben mit vertikaler Ein-
baurichtung zusammen mit den LinMot
Linearmotoren als Gewichtskraftkompen-
sation eingebaut.
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LinMot Produkte

@ Haupsitz

@ Verkaufsstitzpunkte

Amerika Europa
Kanada Deutschland
USA Frankreich
Brasilien England
Schweiz
Holland
Luxemburg
Belgien

LinMot und MagSpring Produkte sind
weltweit verfligbare und standardisierte
Produkte, die in der Regel ab Lager gelie-
fert werden.

Derzeit sind mehr als 1000 verschiedene
Drive und Motorkombinationen ab Lager
lieferbar und innerhalb 48 Stunden welt-
weit verfugbar.
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Finnland

Norwegen
Schweden
Déanemark

Italien
Spanien
Portugal
Griechenland
Tarkei

Tschechien
Slowenien
Osterreich
Ungarn

www.LinMot.com

Asien / Naher Osten / Ozeanien

Singapur Israel
Thailand Iran
Hongkong Syrien
China

Taiwan

Korea

Malaysia

Indien

Australien
Neuseeland

LinMot und MagSpring Produkte sind welt-
weit in Uber 40 Landern und mehr als 80
Verkaufsstitzpunkten erhaltlich.

Unseren geschulten Verkaufsberatern und
Applikationsingenieuren stehen die mo-
dernsten Hilfsmittel und Programme zur

Verfiigung, um Ihnen vor Ort die fir lhre An-
wendung passenden Produkte auszulegen.
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LinMot Produkte

Industrielle
Linearmotoren
LinMot

LinMot Linearmotoren sind elektromagnetische
Direktantriebe. Die lineare Bewegung wird ohne
Zwischenschaltung von mechanischen Getrie-
ben, Spindeln oder Riemen verschleissfrei er-
zeugt. Der Motor setzt sich aus lediglich zwei
Teilen zusammen: dem L&ufer und dem Stator.
Der Laufer besteht aus Neodym-Magneten, die
in einem hochprazisen Edelstahlrohr unterge-
bracht sind. Im Stator befinden sich die Motor-
wicklungen, die Lagerung fur den Laufer, die
Positionserfassung sowie die Mikroprozessor-
schaltung fiir die Uberwachung des Motors.

Das Standardlieferprogramm von LinMot um-
fasst verschiedene Baugréssen mit Kraften bis
zu 2°500N. Alle Baugrossen stehen in verschie-
denen Hubléangen, Ausfiihrungen und Typen zur
Verfuigung - insgesamt tiber 700 verschiedene
Linearmotoren.

Flexibel

LinMot Linearmotoren kdnnen im ganzen
Hubbereich frei positioniert werden. Zu-
dem kann sowohl die Verfahrgeschwin-
digkeit wie auch die Beschleunigung
prazise vorgegeben werden.

Bei komplexeren Bewegungen kénnen
beliebige Verfahrprofile als Kurven im
Servo Drive gespeichert und vom Motor in
der gewtiinschten Geschwindigkeit abge-
fahren werden.

Zudem kann die Bewegung des Linear-

motors auf eine rotative oder lineare Be-
wegung synchronisiert werden.
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Mit industriellen Linearmotoren kdnnen ext-
rem dynamische Bewegungen realisiert
werden. Geschwindigkeiten bis zu 5,5m/s
und Beschleunigungen von tiber 500m/s?
ermdglichen sehr kurze Positionierzeiten
und hohe Taktzahlen.

Durch den Wegfall von spielbehafteten me-
chanischen Komponenten wie Getriebe
oder Zahnstangen lassen sich Linearmoto-
ren bei entsprechender Auflosung des
Messsystems beliebig genau positionieren.

www.LinMot.com

Die interne Positionssensorik misst und
Uberwacht die aktuelle Position des Linear-
motors nicht nur im Stillstand, sonder auch
wahrend der Bewegung. Positionsabwei-
chungen werden sofort erkannt und der
Ubergeordneten Steuerung gemeldet. Dies
garantiert eine hohe Betriebssicherheit und
zuverlassige Fehlererkennung.

Da keine verschleissanfalligen Komponen-
ten wie Getriebe oder Spindeln zur Kraft-
Ubertragung vorhanden sind, kdnnen selbst
extrem dynamische Bewegungen mit einer
hohen Lebensdauer realisiert werden.
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LinMot Produkte

Ersatz von Pneumatik

Da LinMot Linearmotoren eine &hnliche
Bauform wie Pneumatikzylinder aufweisen,
werden sie haufig als Ersatz von Pneuma-
tikzylindern eingesetzt.

Dies vor allem dann, wenn mehr als zwei
Positionen bendtigt werden, die Positionen
per Software geandert werden mussen,
oder die Dynamik bzw. die Lebensdauer ei-
nes Pneumatikzylinders nicht ausreichen.

Zudem bietet der Linearmotor die Mdglich-
keit, Geschwindigkeit und Beschleunigung
genau vorzugeben, was die Inbetriebnah-

me erleichtert und die Prozessstabilitat er-
hoéht.
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Betreffend Ansteuerung und Flexibilitat sind
Linearmotoren mit rotativen Servomotoren
vergleichbar.

Bei der Realisierung von linearen Bewe-
gungen Uberwiegen die Vorteile von Linear-
motoren klar, da auf mechanisches
Zubehor wie Kupplungen, Getriebe, Rie-
men, Spindeln und die damit verbundenen
aufwendigen Konstruktionen komplett ver-
zichtet werden kann.

Im Weiteren reduzieren sich Entwicklungs-
zeit und Logistikkosten durch das Wegfal-
len einer Vielzahl von mechanischen
Komponenten wesentlich.

www.LinMot.com

Konstruktions-
element LinMot

Als Konstruktionselement bieten die industriellen
Linearmotoren LinMot gegeniiber den alt be-
kannten Elementen wie Pneumatikzylinder, Ser-
vomotoren mit Spindeln und Riemen oder
mechanischen Lésungen wie Kurvenscheiben
oder Hebelkonstruktionen bedeutende Vorteile.

Die industriellen Linearmotoren LinMot erlauben
als neues Konstruktionselement die Realisie-
rung von komplett neuen Funktionseinheiten,
Modulen oder ganzen Maschinen mit innovati-
ven Lésungsansatzen, die bis heute mit den tra-
ditionellen Elementen nicht realisierbar waren.

Die hohe Integrationsdichte (Lagerung und Posi-
tionssensorik sind im Motor integriert) sowie die
vielfaltigen Mdglichkeiten LinMot Systeme in alle
gangigen Steuerungssysteme einzubinden, ver-
kurzt die Entwicklungszeit erheblich.

Ersatz von Servomotoren Ersatz von Kurvenscheiben

Mechanische Kurvenscheiben ermdglichen
die Realisierung von extrem dynamischen
Bewegungen, verfiigen jedoch tber eine
sehr eingeschrankte Flexibilitat. Ablaufe
und Bewegungsprofile kdnnen nur tber ei-
nen sehr aufwendigen mechanischen Um-
bau angepasst werden.

Die sehr hohe Dynamik von industriellen Li-
nearmotoren und die Mdéglichkeit die Bewe-
gungsprofile per Software anzupassen,
fuhren dazu, dass immer mehr mechani-
sche Kurvenscheiben durch LinMot Linear-
motoren abgelést werden.
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LinMot Produkte

Einsatzgebiete
von LinMot

LinMot Linearmotoren und Servo Drive sind fir
den Einsatz in rauer und anspruchsvoller Indus-
trieumgebung ausgelegt. Sie zeichnen sich
durch herausragende technische Eigenschaften,
wartungsarmen Betrieb und extreme Langlebig-
keit aus.

Die geschlossene Bauart und das Eingiessen
samtlicher Motorkomponenten in einem massi-
ven Eisenrohr sowie die integrierte Positionssen-
sorik auf Basis von Magnetfeldsensoren ermdég-
lichen den zuverlassigen Betrieb der Motoren
selbst in schmutziger Umgebung oder im Nass-
bereich (bis Schutzklasse IP69K).

Mit den verschiedenen Produktreihen von
LinMot stehen sowohl Antriebssysteme fiir kom-
plexe Servomotoranwendungen wie auch fir
einfache Aufgaben aus der Pneumatik zur Verfu-
gung.

All diese Eigenschaften machen industrielle
Linearmotoren zur idealen Lésung fir lineare
Bewegungen in Verpackungsmaschinen, Hand-
lingeinrichtungen, Textilmaschinen, Sonderma-
schinen und vielen anderen Anwendungen.

Verpackungsmaschinen

Kartonierer
Schlauchbeutelmaschinen
Blisterverpackungen
Einschlagmaschinen
Stickpackmaschinen
Banderoliermaschinen

Dosieranlagen
Wagesysteme
Portionieranlagen

Verschliessmaschinen
Siegelstationen

Pick & Place Roboter
Palettiersysteme
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Handling & Montagetechnik Drucken & Etikettieren

Zufuhrungen
Transfersysteme

Pick & Place Module
Palettiereinheiten
Stapeleinheiten
XY-Tische
Fligemodule
Préazisionspressen
Sortieranlagen
Schraubautomaten
Dosiereinheiten
Leimstationen
Qualitatssicherung
Prifmodule
Kamerapositionierung
Beleuchtungspositionierung

www.LinMot.com

Siebdruckmaschinen
Offsetdruckmaschinen
Tampondruckmaschinen
Etikettendruckmaschinen
Laserbeschriftungsanlagen
Foliendruckmaschinen
Flexodruckmaschinen
Tintenstrahldruck
Pragemaschinen

Druckkopfpositionierung
Qualitatskontrolle

Druckautomaten
Etikettierautomaten
Positionieren von Etiketten

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



LinMot Produkte

Halbleiter, Elektronik, CD/DVD

Front-End Maschinen
Back-End Maschinen

Waver Handling

Die Bonder

Wire Bonder

Halbleiter Handling

Halbleiter Priifautomaten
Halbleiter Verpackungsautomaten

Bestlickungsautomaten
Flying Probe Tester
Nutzentrenner

CD/DVD Produktionsanlagen
CD/DVD Verpackungsmaschinen

Ausgabe 16
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Laborautomation

Life Science Research
Chemical Analysis
Pharma Screening
Labor Automation

Liquid handling platforms
Flexible robotic workstations

Probe-Handler
Plate-Handler

Flask Dispenser
Storage Handling
Lab-on-a-chip Systeme
XYZ-Robots

Bioreaktoren, Soft-Mischer

www.LinMot.com

LinMot Linearantriebe werden in unterschied-
lichsten Anwendungen eingesetzt und ldsen die
verschiedensten Antriebsaufgaben, die zuvor
mit Pneumatikzylinder, Servomotor oder mecha-
nischer Kurvenscheibe geldst wurden:

o Zufihren

» Einsetzen

» Einschieben

» Einschlagen

» Verschliessen

» Aufschieben

» Stapeln

» Palettieren

» Ablegen

* Umleiten

* Montieren

» Zusammenfugen

* Pressen

¢ Ausstossen
 Vibrieren

* Mischen

* Separieren und Trennen
e Leim auftragen

» Fliegender Teppich

* Synchron einschieben
» Fullmengendosierung

« Blister fullen

» Paletten fullen

» Flaschen & Tuben fillen
» Siegelbalkensteuerung
» Druckmarken ausrichten
e Tampondruck

» Rakelsteuerung
 Etiketten positionieren
 Etiketten aufkleben

* Kamera positionieren

» Beleuchtung positionieren

...viele andere

Sondermaschinenbau
Werkzeugmaschinen
Automobilindustrie
Prozessindustrie
Textilindustrie
Tabakindustrie
Medizintechnik

Pharma & Kosmetik
Nahrungsmittelverarbeitung

Kunststoffmaschinen
Spritzgussmaschinen
Stanzmaschinen
Beschichtungsautomaten
Schleifmaschinen
Motorprufstande
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LinMot Produkte

Innovation &
Engineering

Die kontinuierliche Weiterentwicklung und der
rege Austausch unserer Verkaufsberater, Inge-
nieure und Vertriebspartner mit unseren Kun-
den, der Entwicklung und dem Management
erlaubt uns auch in Zukunft, kundenspezifische
Produkte oder marktgerechte Neuentwicklungen
zu interessanten Konditionen anbieten zu kon-
nen.

Dank der standardisierten, modularen Bauweise
ermdglicht LinMot die Realisierung von kunden-
oder anwendungsspezifischen Ausfiihrungen
bereits ab mittleren Stiickzahlen.

Als Anbieter von industriellen Linearmoto-
ren, Servo Drives und mechanischen
Komponenten haben wir uns im Laufe der
Jahre ein grosses Know-how im Bereich
der linearen Direktantriebe, Servo Tech-
nik, Feldbusse, mechatronischen Syste-
men und Module angeeignet.

Gerne sind wir bereit, lhnen mit unserem
Know-how bei der Ausarbeitung von inno-
vativen Losungen und Antriebskonzepten
fur lhre Anwendung zur Seite zu stehen.

16

Linearmotor
Laufer

Linearmotor
Stator

Birstenloser
DC Motor

Beispiel einer kundenspezifischen Losung: kompakte Hub-Dreheinheit mit einer linear und einer rota-
tiven Bewegung. Der rotative Servomotor ist direkt in den Laufer des Linearmotors integriert.

LinMot und MagSpring Produkte wurden als
innovative Losungen fir Antriebsaufgaben
im industriellen Umfeld entwickelt.

NTI AG ist bemiht, diese Innovationen wei-
ter voranzutreiben und weitere Lésungen
und Produkte im Umfeld der linearen An-
triebstechnik auf den Markt zu bringen.

Aus diesem Grund wird die Produktpalette
auch in Zukunft laufend mit interessanten
Neuentwicklungen erweitert.

Informationen zu den neuen Produkten

finden Sie auf dem Internet unter
www.LinMot.com.

www.LinMot.com

Als weltweit fiihrender Hersteller von indus-
triellen Linearmotoren setzt NTI AG das er-
arbeitetet Know-How und die Innovations-
kraft auch zur Realisierung von kundenspe-
zifischen Ldsungen ein.

Fir die optimale Loésung von spezifischen
Antriebsproblemen stehen unseren Kunden
die Ingenieure der Applikationsentwicklung
zur Verfugung.

Bei der Umsetzung und der Produktion von
kundenspezifischen Antriebslésungen kon-
nen sich unsere Kunden auf unsere lang-
jahrige Produktionserfahrung verlassen.

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



LinMot Produkte

Weltweite Verfugbarkeit

Da LinMot und MagSpring Produkte als
Standardkonstruktionselemente eingesetzt
werden, spielen der weltweite Support und
die schnelle Verfugbarkeit eine zentrale
Rolle.

NTI AG arbeitet mit den filhrenden Anbie-
tern von Speditions- und Expressdiensten
zusammen.

Mehr als 1000 LinMot und MagSpring Pro-
dukte sind ab Lager verfugbar und kénnen
im Bedarfsfall weltweit mit einem 48 Stun-
den Expressservice ausgeliefert werden.

Ausgabe 16
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Die standardisierten LinMot und MagSpring
Produkte werden grosstenteils auf selbst
entwickelten Produktionsanlagen gefertigt.
Dies garantiert die schnelle Verfugbarkeit
der Produkte auch in grésseren Stiickzah-
len und ermdglicht zugleich die grésstmog-
liche Flexibilitat bei kundenspezifischen
Anpassungen.

Zudem garantiert die automatisierte Pro-
duktion eine gleich bleibend hohe Qualitét.

www.LinMot.com

Produktion

Eines der wesentlichen Unternehmensziele der
NTI AG ist es, unseren Geschaftspartnern hoch-
wertige Produkte zu attraktiven Preisen anzubie-
ten.

Um dieses Ziel zu erreichen, werden LinMot und
MagSpring Produkte auf modernsten Produkti-
onsanlagen gefertigt. Die hohe Standardisierung
und die automatische Fertigung gewahrleisten
eine zuverlassige und reproduzierbare Serien-
produktion auf héchstem Qualitatsniveau.

Automatisierte Produktion Qualitat

Qualitatskontrolle beginnt bei der Eingangs-
kontrolle im Wareneingang und wird in der
Produktion nach den einzelnen Produkti-
onsschritten sowie dem Schlusstest vor der
Auslieferung fortgesetzt. So werden bei-
spielsweise alle LinMot Linearmotoren vor
der Auslieferung einem 24-Stunden-Burn-in
unterzogen.

Zur langfristigen Qualitatssicherung sind
die LinMot und MagSpring Produkte mit ei-
ner eindeutigen Serienummer auf der Eti-
kette und dem elektronischen Typenschild
im Stator und im Servo Drive gekennzeich-
net.
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Versorgungsmodule

Die Versorgungsmodule stellen die vom
Motor bendtigte Leistung bereit und ge-
wabhrleisten den sicheren Betrieb unter

Einhaltung der gangigen EMV-Normen.

Die Versorgungsmodule reduzieren in dy-
namischen Mehrachsanwendungen den
Energiebedarf durch Energieaustausch
bei wechselweisem Beschleunigen und
Verzdgern der Antriebsachsen.

Die Versorgungsmodule sind in verschie-

denen Leistungsklassen in 1- oder 3-pha-
siger Ausfuhrung lieferbar.
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Servo Drives

LinMot Servo Drive sind kompakte Positio-
niersteuerungen mit integriertem Leistungs-
teil fur die dynamische und prézise
Regelung von Linearmotoren oder bursten-
losen Servomotoren.

Die grosse Auswahl an analogen, digitalen
und seriellen Schnittstellen und diverse
Feldbusschnittstellen ermdglichen die Inte-
gration in jedes Steuerungskonzept.

LinMot Servo Drive sind als flexible Ein-

achs- oder kompakte Mehrachsgeréate lie-
ferbar.

www.LinMot.com

Motorkabel

Fir den sicheren und storungsfreien Be-
trieb der Linearmotoren sind spezielle, dop-
pelt geschirmte Motorkabel verfugbar.

Die Motorkabel sind in verschiedenen
Querschnitten und Ausfuhrungen lieferbar.
Je nach Anwendung und Einbauart werden
standard Kabel, High-Flex- oder Roboterka-
bel eingesetzt.

Die Lange des Motorkabels zwischen Line-
armotor und Servo Drive darf bis zu 50m
betragen.

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



LinMot Produkte
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Linearmotoren

LinMot Linearmotoren sind Konstruktionsele-
mente fur dynamische Positionieraufgaben
mit integrierter Positionsmessung, Tempera-
turiberwachung und elektronischem Typen-
schild.

Der Linearmotor besteht aus magnetischem
Laufer und Stator, der Uber das Motorkabel
mit dem Servo Drive verbunden wird.

LinMot Linearmotoren sind in 18 verschiede-
nen Baugrodssen mit Kabelabgang oder Ste-
ckergehause und Kréften von 33N bis 2500N
lieferbar.

Ausgabe 16
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Befestigungsmaterial Linearfuhrungen

Fir die Montage der Linearmotoren ist fiir
jede Baugrosse das passende Befesti-
gungsmaterial lieferbar.

Der Stator wird mittels Klemmflansch befes-
tigt. Dieser garantiert eine einfache Monta-
ge sowie eine optimale Kuhlung des
Motors. Bei Bedarf kann der Flansch mit ei-
nem Ventilator nachgertistet werden.

Fir die Befestigung des Laufers sind kom-

plette Montageséatze bestehend aus Fest-
und Loslager verfugbar.

www.LinMot.com

Die am Motor befestigte Last ist mittels
Linearfuhrungen zu fihren.

Fir kurzhubige Bewegungen bietet LinMot
Linearfuhrungen an. Diese haben Kugel-
buchsen oder Gleitlagern und kénnen mit
Optionen wie Lastausgleich oder mechani-
scher Bremse nachgeriistet werden.

Bei langhubigen Bewegungen und speziel-
len Anwendungen kdnnen beliebige Linear-
lager eingesetzt werden. Fur die Montage
bietet LinMot ein umfassendes Zubehdrpro-
gramm.
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Anwendungsbeispiele LinMot®

Beladen Stapeln
Palettieren Pallettieren
Schneiden Beladen
Ausrichten Etikettieren

Ausgabe 16
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Anwendungsbeispiele LinMot®

2-Achs Montage Modul 2-Achs Pick and Place
Hexapod Parallelkinematik Montagemodul
4-Achs Palettierroboter 4-Achs Be- und Entladestation

Ausgabe 16
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Linearmotoren

Linearmotoren

LinMot P01 ist eine Familie von linearen Direkt-
antrieben fur hoch dynamische Bewegungen.

Der Linearmotor besteht aus lediglich zwei
Teilen: dem Stator und dem L&ufer. Beide sind
weder Uber Schleifkontakte, noch tUber Kabel
miteinander verbunden. Die lineare Bewegung
wird direkt mittels elektromagnetischer Krafte
und ohne verschleissanféllige mechanische Ge-
triebe, Riemen oder Hebel erzeugt. Dadurch
kénnen extrem dynamische Bewegungsablaufe
mit hoher Lebensdauer realisiert werden.

Die zylinderférmige Bauform sowie die integrier-
te Lagerung und Positionsmessung machen aus
LinMot Linearmotoren ein kompaktes Konstrukti-
onselement.

Typische Anwendungen reichen von schnellen
Stell-, Hub- und Schiebbewegungen tber
synchrone Pick und Place Anwendungen bis
hin zu kompletten Palettierrobotern in Gantry-
Bauweise.

Funktionsweise

LinMot Linearmotoren sind permanent erregte
Synchronmotoren mit integrierter Positionsmes-
sung, Uberlastschutz und elektronischem Ty-
penschild. Gleich wie beim burstenlosen
rotativen Servomotor werden zur Krafterzeu-
gung Permanentmagnete im Laufer (vgl. Rotor)
und Wicklungen im Stator verwendet. Durch die
Bauform und die unterschiedliche Anordnung
der Magnete wird die lineare Bewegung direkt
mittels elektromagnetischer Kraft ohne ver-
schleissanfallige mechanische Elemente er-
zeugt.

Flexibilitat

Frei positionierbar
ohne mechanisches Spiel im ganzen
Hubbereich

Einstellbare Geschwindigkeit
in einem Stellbereich von 0.001....5.5m/s

Einstellbare Beschleunigung
fur hochdynamische oder sanfte
Bewegungen

Synchronisation & Bahnkurven
fur komplizierte Bewegungen und Ersatz
von Kurvenscheiben

Kraft einstellbar
fur frei programmierbare Press- und
Fugevorgéange

22

Positions- und Temperatursensoren
Elektronisches Typenschild

Stator Wicklungen (2 Phasen)

Laufer mit Neodym Magneten

Befestigung Last

Konstruktion

Im Stator sind die Wicklungen, die Positionssen-
soren, die Temperaturiiberwachung und die La-
ger untergebracht. Er besteht aus einem
massiven Metallzylinder, in den die Motorkom-
ponenten eingegossen und somit optimal vor
Beschéadigung und Verschmutzung geschitzt
sind (IP67). Die Statoren sind in zwei Varianten
mit direktem Kabelabgang oder drehbarem Win-

Hohe Dynamik

Beschleunigungswerte weit tiber 500m/s2
und Verfahrgeschwindigkeiten tiber 5.5m/s
ermdglichen zyklische Bewegungsablaufe
von mehreren Hertz.

Kontrollierte Dynamik

Fir Handling-Anwendungen mit empfindli-
chen Produkten wie zum Beispiel das
Transportieren von Wavern in der Halblei-
terproduktion kdnnen sehr sanfte, ruckfreie
Bewegungen mit angepassten Beschleuni-
gungen realisiert werden.

www.LinMot.com

kelstecker erhéltlich. Der Laufer besteht aus ei-
nem Edelstahlrohr, in welchem die Antriebs-
magnete untergebracht sind. Im Betrieb wird der
Laufer durch die im Stator integrierte Gleitlage-
rung gefuhrt. Es besteht weder eine elektrische
noch eine mechanische Verbindung zwischen
Laufer und Stator.

Prozessstabilitat

Prozessstabilitat

Da nicht nur die Endpositionen sondern
auch Geschwindigkeit und Beschleunigung
geregelt und Gberwacht sind, werden die
einmal programmierten Bewegungen tber
die gesamte Lebensdauer der Anlage im-
mer gleich ausgefiihrt.

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



Linearmotoren

Integrierte Positionsmessung

LinMot Linearmotoren und LinMot Servo Drive
bilden ein Closed Loop Antriebssystem. Die Po-
sitionserfassung im Motor erfolgt beriihrungslos
mittels Magnetfeldsensoren. Diese liefern dem
Servo Drive ein Sinus/Cosinus-Signal, sodass
die aktuelle Position dem Drive jederzeit und
ohne Verzdgerung zur Verfugung steht. Im Un-
terschied zur inkrementellen

Hohe Lebensdauer

Da die lineare Bewegung rein elektromag-
netisch erzeugt wird und keine mechani-
sche Kraftibertragung vorhanden ist,
kénnen selbst extrem dynamische Anwen-
dungen mit hoher Lebensdauer realisiert
werden.

Ausgabe 16
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Positionsmessung kénnen keine Schritte verlo-
ren gehen. Da die Positionserfassung ohne opti-
sche Sensoren rein magnetisch erfolgt und die
Magnetsensoren im Stator vergossen sind, kdn-
nen LinMot Linearmotoren auch in feuchter oder
schmutziger Umgebung betrieben werden.

Zuverlassigkeit

Robust auch in Ausnahmesituationen
Da die Krafterzeugung rein elektromagne-
tisch erfolgt, werden bei einer Kollision kei-
ne mechanischen Antriebskomponenten
wie Getriebe, Riemen oder Spindeln be-
schadigt.

Hohe Verfuigbarkeit

Da LinMot Linearmotoren prinzipbedingt
keine Verschleissteile und eine hohe Le-
bensdauer aufweisen, ist eine hohe Verfiig-
barkeit auch in schnell laufenden
Maschinen garantiert.

www.LinMot.com

Frei positionierbar

LinMot Linearmotoren kénnen frei positioniert
werden. Uber absolute oder relative Verfahrbe-
fehle kann jede beliebige Position im Hubbereich
angefahren werden. Da es sich beim LinMot Li-
nearantrieb um ein Closed Loop Servosystem
handelt, werden nicht nur die Endpositionen,
sondern auch Positionsabweichungen wahrend
der Bewegung iberwacht. Dies ermdglicht unter
anderem die prézise Vorgabe der Verfahrge-
schwindigkeit, Beschleunigungs- und Brems-
rampen sowie das Abfahren von Bahnkurven.
Bei synchron laufenden Maschinen kann der Li-
nearmotor auf die Leitwelle synchronisiert wer-
den. Durch Umriisten von mechanischen
Kurvenscheiben auf LinMot Linearmotoren las-
sen sich so beispielsweise sehr flexible Maschi-
nen mit Formatumstellung per Knopfdruck
realisieren.

Schutz vor Uberlast

Beim Linearmotor sind keine mechanischen
Komponenten zur Kraftibertragung vorhanden,
die bei einer Kollision oder Blockierung bescha-
digt werden koénnten. Dadurch entfallen auch
aufwendige und teure Konstruktionen um Getrie-
be, Zahnréder oder Wellen zu schiitzen. Ist der
Linearmotor blockiert, verhalt er sich wie ein
Pneumatikzylinder und versucht mit maximaler
Kraft die Sollposition zu erreichen. Durch die
Schleppfehleriiberwachung im Drive kann eine
Blockierung allerdings sofort erkannt werden. Im
Stator integrierte Temperatursensoren verhin-
dern in jedem Fall eine Uberlastung des An-
triebs.

Umgebungsbedingungen

IP69K

LinMot Linearmotoren werden unter Vaku-
um vergossen, sind Spritzwasserfest und
weisen Schutzart bis IP69K auf.

Reinraumtauglich

Das Fraunhoferinstitut bestéatigt die Rein-
raumtauglichkeit der Linearmotoren (Zertifi-
zierung FM9805-3475 nach

US Fed. Standard 209E).

Einsatz in verschmutzter Umgebung
Das magnetische Messsystem und die ver-
gossene Bauweise erlauben den sicheren
Betrieb auch in feuchter oder schmutziger
Umgebung.
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Linearmotoren

Ausfiihrungsvarianten

Um fur jede Anwendung eine passende Losung
zu bieten, sind die Motoren in verschiedenen Va-
rianten und Ausfiihrungen verfigbar:

Die Statoren sind mit einem drehbaren IP67
Winkelstecker oder mit Kabelabgang erhéltlich.
Dies ermdglicht den einfachen Einbau auch un-
ter schwierigen Platzverhaltnissen.

Da bei linearen Direktantrieben keine Getriebe
eingesetzt werden, erlauben verschiedene
Wicklungsoptionen eine optimale Anpassung
von Kraft und Geschwindigkeit an die jeweilige
Anwendung.

Baugrossen

LinMot Linearmotoren sind in verschiedenen
Baugroéssen mit unterschiedlichen Hub- und
Kraftbereichen lieferbar. Durch die grosse Pro-
duktvielfalt kann fur jede Anwendung der pas-
sende Linearmotor gefunden werden.

Motoren mit Steckergehause

Das Steckergehause ist in Schutzart IP67
ausgefuhrt. Der Winkelstecker ist um die ei-
gene Achse drehbar, sodass das Motorka-
bel in beliebiger Richtung vom Motor
weggefihrt werden kann.

—5

Vor allem in Anwendungen mit bewegtem
Stator bringen Motoren mit Steckergehause
Vorteile; ein schleppketttaugliches Motorka-
bel kann direkt am Motor eingesteckt und
durch die Schleppkette gefiihrt werden.
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Motoren mit Steckergehause

Motoren mit Kabelabgang

Einfache Installation

Die Verbindung zwischen Motor und Servo Drive
erfolgt mit einem einzigen Kabel. Da alle Moto-
ren mit einem Stecker entweder direkt auf dem
Motor oder am Ende des Motorkabels versehen
sind, getaltet sich die Installation denkbar ein-
fach. Motorkabel sind in abgestuften Langen in
unterschiedlichen Ausfilhrungen ab Lager liefer-

Motoren mit Kabelabgang

Motoren mit Kabelabgang eignen sich be-
sonders bei schwierigen Einbauverhaltnis-
sen, wo kein Platz fur den Steckeraufbau
vorhanden ist.

Da das Kabelende direkt im Motor einge-
gossen ist, kénnen diese Motoren auch in

— —

Anwendungen mit schwierigen Umge-
bungsbedingungen eingesetzt werden.

Bei den Motoren mit Kabelabgang muss
das am Motor fixierte Kabel fest verlegt wer-
den und darf nicht bewegt werden.

www.LinMot.com

bar. Das Standardkabel eignet sich fur den stati-
ondren Einsatz. Fur Anwendungen mit
bewegtem Kabel bzw. Stator sind High-Flex Mo-
torkabel fiir den Einsatz in Schleppketten sowie
spezielle Roboterkabel fir Anwendungen mit
Kabeltorsion erhéltlich.

Kurzmotor P02-23Sx80

Unter der Bezeichnung P02-23Sx80 ist eine
kirzere Bauform des kleinsten Linearmo-
tors erhaltlich. Anstelle des drehbaren IP67
Steckers hat der Kurzmotor einen ZIF-Line
Stecker fiir ein flexibles Flachbandkabel.

© i ©

Der Kurzmotor wurde fiir Anwendungen im
Apparatebau oder in der Laborautomation
entwickelt. Aufgrund des Steckertyps sowie
des Flachbandkabels eignet sich dieser
Motor nicht fur den Einsatz in verschmutzter
oder feuchter Umgebung.

Ausgabe 16
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Typenbezeichnungen

In der Typenbezeichnung der Linearmotoren
sind die wichtigsten Motorkenndaten aufge-
schlusselt:

2500
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% HP M
~ | [] F, kontinuierliche Kraft x
F; kont. Kraft mit Kiihlung
1000 N Fp maximale Kraft S
=z
—' 800 o N
®
¥ 600 _ | |
400 —
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= 250
®
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Elektronisches Typenschild

LinMot Linearmotoren besitzen ein elektroni-
sches Typenschild im Stator, auf dem samtliche
motorspezifischen Daten sowie Produktions-
und Artikelinformationen gespeichert sind. Das
elektronische Typenschild garantiert eine einfa-
che und fehlerfreie Konfiguration bei der

Wicklungstypen

Bestimmte Statoren sind in zwei Varianten
mit Standardwicklung oder einer speziellen
Wicklung fur hohe Endgeschwindigkeiten
verfugbar. Diese bringen durch die héhere
maximale Geschwindigkeit vor allem bei
langhubigen Anwendungen Vorteile. Stato-
ren mit der speziellen Wicklung sind durch
ein F oder H in der Bezeichnung gekenn-
zeichnet. Die mechanischen Abmessungen
sind identisch mit den Statoren mit
Standardwicklung.
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Inbetriebnahme. Anhand der gespeicherten Pro-
duktionsdaten kompensiert der Servo Drive
auch kleinste Produktionstoleranzen, um die
beste Genauigkeit und ein optimales Regelver-
halten auch unter schwierigen Bedingungen zu
garantieren.

P01-23 x80 F / 40x90 - HP - R20

Stecker/
Kabellange

Leistungstyp
Erweiterter Hub
Standard Hub
Wicklungstyp
Aktive Statorlange

Statordurchmesser

CAD-Daten

2D und 3D-CAD Daten von den
Linearmotoren und vom Zubehdor
stehen unter www.LinMot.com
zur Verflgung.

UU@UU

High Performance Motoren Motorkabel

Die neuen Linearmotoren der High Perfor-
mance weisen im Vergelich zu den standart
Motoren bei gleicher Baugrésse und identi-
schen Abmessungen eine wesentlich hohe-
re Leistung auf.

Die Leistungsseigerung wurde durch Opti-
mierungen an der Motorwicklung, im Mag-
netkreis und der Warmeabfuhr erreicht.
Zudem konnten in den letzten Jahren weite-
re Fortschritte bei den Magnetwerkstoffen
erzielt werden.

Mit den High Performance Motoren kann

der Anwender auf die annahernd doppelte
Nennleistung zuriickgreifen.

www.LinMot.com

Statoren mit Kabelabgang der Baugrdsse
P01-23 werden mit einer Standardkabellan-
gen von 20cm beim IP67-Stecker und
100cm beim D-Stecker ausgeliefert.

Statoren mit Kabelabgang der Baugrosse
P01-37 werden mit einer Standardkabellén-
gen von 20cm beim IP67-Stecker und
150cm beim P-Stecker ausgeliefert.

Zwischen Linearmotor und Servo Drive diir-
fen Motorkabel mit bis zu 50m Lange einge-
setzt werden.

LinMot bietet ein umfangreiches Sortiment

an Verlangerungskabel in verschiedenen
Ausfiihrungen an (siehe Seite 508).
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Einbauart “Moving Slider”

Bei der Einbauart “Moving Slider” ist der Stator
fest eingebaut und der Laufer ist das sich bewe-
gende Teil.

Die mittels Linearfiihrung gelagerte Last wird di-
rekt am Lauferende befestigt. Um Fluchtungs-
fehler auszugleichen, werden zur Lastanbindung
spharische Axiallager bestehend aus Kugel-
scheiben und Kegelpfannen eingesetzt.

Die Einbauart “Moving Slider” bringt vor allem
bei kurzhubigen und sehr dynamischen Bewe-
gungen Vorteile, da die bewegte Masse klein ist
und das Motorkabel nicht bewegt wird.

Linearfuhrungen

Um Radialkrafte auf den Laufer und den
Stator zu verhindern, muss die Last mittels
Linearfihrungen gelagert werden.

Fir kurze bis mittlere Hiibe hat LinMot zu je-
der Motorfamilie die passenden Linearfiih-
rungen im Lieferprogramm.

26

Stator

Laufer

Kugelscheibe und
Kegelpfanne

Linearfiihrung

LinMot Linearfiihrungen sind mechanisch
kompatibel zu den H-Fuhrungen von Pneu-
matik Herstellern.

==

Die Linearfiihrungen kénnen optional mit ei-
ner mechanischen Haltebremse, einem Lif-
ter oder einem Lastausgleich bei vertikaler
Einbaulage mittels MagSpring ausgeristet
werden.

(Seite 479)

www.LinMot.com

Linearlager

Flansche

Fir die einfache Montage der Statoren sind
verschiedene Motorflansche erhéltlich.

Fir die unterschiedlichen Motoren gibt es
die Motorflansche in passenden Langen.

(Seite 518)

Ausgabe 16
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Kugelscheibe und Stator Laufer Loslager
Kegelpfanne
A‘@ | —]
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Linearlager Linearfuhrung

Bei bewegten Motorkabeln sind ausschliesslich hoch flexible
Motorkabel vom Typ KS (fur Einsatz in Schleppketten) oder
KR (Roboter-Kabel) zu verwenden.

Montagekits fur Laufer

Fur die Montage der Laufer sind spezielle

Montagekits erhaltlich.

sich fur die feste Installation und darf in der
Anwendung keiner Bewegung unterzogen
werden.

Die Montagekits verhindern eine tberbe-
stimmte Lagerung und erleichtern die Aus-
richtung bei der Montage (Seite 522).
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Motorkabel sind durch Kabelkanéle vor me-
chanischer Beschadigung zu schitzen.

Vorkonfektionierte Motorkabel kénnen in
beliebigen Langen bis 50m geliefert wer-
den. Standardlangen sind ab Lager liefer-
bar (Seite 512).

www.LinMot.com

Einbauart “Moving Stator”

Bei der Einbauart “Bewegter Stator” ist der Lau-
fer fest eingebaut und der Stator ist das sich be-
wegende Teil.

Die Last wird direkt am mittels Linearfiihrung ge-
lagerten Stator befestigt. Um eine tiberbestimm-
te Lagerung und Fluchtungsfehler
auszugleichen, wird der Laufer auf der einen
Seite in einem Festlager mittels spharischem
Axiallager befestigt. Auf der gegentiberliegen-
den Seite wird der Laufer in einem Loslager ge-
fuhrt.

Die Einbauart “Bewegter Stator” bringt vor allem
bei langhubigen Bewegungen Vorteile betref-
fend Einbaulénge.

Da das Motorkabel bei dieser Einbauart immer
bewegt wird, sollen ausschliesslich Statoren mit
Steckergehduse zusammen mit schleppkett-
tauglichem Motorkabel vom Typ KS eingesetzt
werden.

Standard Motorkabel Bewegte Motorkabel

Das Standard Motorkabel vom Typ K eignet

Fir Anwendungen mit bewegten Motorka-
beln sind zwei unterschiedliche Kabeltypen
lieferbar:

e Motorkabel Typ KS
Hochflexibles Kabel fiir den Einbau
in Schleppketten (abrollen, jedoch
keine Torsion)

* Motorkabel Typ KR
Fir den Einsatz in Roboter-Anwen-
dungen, bei denen das Kabel einer
Torsion unterliegt.

Bewegte Motorkabel sind durch Schlepp-

ketten oder flexible Kabelschlauche vor me-
chanischer Beschadigung zu schiitzen.
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LinMot Laufer

LinMot Laufer bestehen aus einem Edelstahl-
rohr, in dem die Antriebsmagnete untergebracht
sind. Der Laufer wird in der Gleitfuhrung des Sta-

= <= <

tors geflhrt und kann je nach Anwendung so- ¢ Vakuum
wohl der bewegte wie auch der fest montierte ¢ Pressluft
Teil des Antriebs sein. * Kabelzu-

fuhrungen
Durch die runde Bauform kompensieren sich die e etc.

magnetischen Anzugskréfte zwischen Laufer
und Stator, sodass der Motor problemlos von
Hand eingebaut werden kann. Dies ist ein gro-
sser Vorteil gegenlber flachen Linearmotoren,
bei denen zwischen Wicklungs- und Magnetteil —
grosse Anziehungskrafte entstehen.

o/

| | I | |

Neben den Standard Laufern fiihrt LinMot ver-
schieden Spezialausfiihrungen im Sortiment.

S
v\
™

Bezeichnung der Laufer: ‘

7 N ;D c[; En n% LI | |
PLO1- 20 x 800 / 720 - HP El o oN o E
Variante " T D "
Lochlaufer
Aktive Lauferlange
Vakuum Greifer
Lauferlange
— i Last
urchmesser I |

Lochlaufer

Lochlaufer weisen eine zentrische Durchgangs-
bohrung in Langsrichtung auf. Diese kann zur
Durchflihrung von Pressluft, Vakuum oder ande-
ren Medien sowie der Zufihrung von Kabeln ver-
wendet werden. Die Aussenabmessungen der
Lochlaufer entsprechen denjenigen der standard
Laufer.

LinMot Laufer sind nicht symmetrisch auf- Das zentrische Durchgangsloch der Loch- Sowohl die Maximalkraft wie auch die Dau-
gebaut. Alle in den Datenblattern angege- laufer weist folgenden Innendurchmesser erkraft von Lochlaufer-Motoren sind im Ver-
benen Spezifikationen beziehen sich auf auf: gleich zu den standard Motoren leicht
die Standard Einbaurichtung des Laufers: reduziert:
e 4.2mm bei Motoren der Serie P01-23
* 6.5mm bei Motoren der Serie P01-37 * -10% bei Motoren der Serie P01-23
« 8.5mm bei Motoren der Serie P01-48 e -10% bei Motoren der Serie P01-37
* -10% bei Motoren der Serie P01-48
] )
o : F' Lochlaufer haben im Vergleich zu den Stan-
dard Laufern eine geringere Eigenmasse:
vorderes Lauferende » -12% bei Motoren der Serie P01-23
* -12% bei Motoren der Serie P01-37
Wird der Laufer umgekehrt eingebaut, ver- * -10% bei Motoren der Serie P01-48

schieben sich die Hub- und Kraftbereiche
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0.5mm Luftspalt

Festlager

B
—

Loslager

Untermassige Laufer

Untermassige Laufer haben im Vergleich zu
den Standard Laufern einen um 1mm gerin-
geren Aussendurchmesser:

¢ 19mm bei Motoren der Serie P01-37
¢ 27mm bei Motoren der Serie P01-48

Untermassige Laufer haben im Vergleich zu
den Standard Laufern eine geringere Ei-
genmasse:

¢ -10% bei Motoren der Serie P01-37
¢ - 7% bei Motoren der Serie P01-48

Ausgabe 16
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Untermassige Laufer

Untermassige Laufer weisen einen um 1mm ge-
ringeren Aussendurchmesser als standard Lau-
fer auf. Somit ist zwischen Laufer und Stator ein
Luftspalt von 0.5mm vorhanden.

Der Luftspalt erleichtert die Montage und das
Ausrichten des Motors und erméglicht einen

wartungsfreien Betrieb des Motors. Laufer mit
reduziertem Durchmesser missen an beiden
Enden befestigt bzw. extern gelagert werden.

Untermassige Laufer kdnnen gleich wie die stan-
dard Laufer mit allen Stator-Typen betrieben
werden. Mechanisch unterscheiden sie sich von
den standard Laufern lediglich im Durchmesser.
Bei den technischen Daten gibt es aufgrund des
geringeren Durchmessers kleine Unterschiede
zu den standard Laufern (siehe unten).

Heavy-Duty L&ufer

Die Heavy-Duty Laufer PLO2 weisen eine spezi-
ell harte, beschichtete Oberflache mit einer Mik-
rohéarte von 1000 HV 0.05 auf. Bauformen und
mechanische Abmessungen sind identisch mit
der PLO1 Ausfiihrung.

Die Vorteile der Heavy-Duty Ausfuhrung:

- Widerstandsfahiger gegen Verschmutzung,
insbesondere im Kontakt mit abrasiven
Materialien.

- Hoéhere Lebensdauer bei kritischen
Einsatzbedingungen.

Die Heavy-Duty Ausfiihrung ist
empfehlenswert bei:

- Erschwerter Wartung der Antriebe.
- Verschmutzung in der Umgebung
- Bewegungsfrequenz grosser 3Hz

Abstreifer werden am vorderen und /oder
hinteren Statorende befestigt und halten
den Laufer frei von Verschmutzung.

Sowohl die Maximalkraft wie auch die Dau-
erkraft von Motoren mit untermassigen Lau-
fern weichen im Vergleich zu den Standard
Laufern leicht ab:

¢ + 8% bei Motoren der Serie P01-37
¢ -13% bei Motoren der Serie P01-48

Untermassige Laufer fur die Linearmotoren
der Serie P01-37 weisen aufgrund starkerer
Magnete eine leicht hohere Kraft als die
Standard Laufer auf.

www.LinMot.com

(Seite 524)
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Hub-Kraft Kennlinie

Die maximale Kraft eines LinMot Linearmotors
ist konstruktionsbedingt abhangig von der Positi-
on des Laufers im Stator. Der Verlauf der Maxi-
malkraft ist symmetrisch zur Mitte des
Hubbereichs, der sogenannten Zero Position
ZP. Ist das vordere Lauferende um die Distanz
ZP zum Statorende ausgefahren, ist der Laufer
in der Mitte des Hubbereiches. Die Zero Position
ZP geht aus dem Datenblatt des betreffenden Li-
nearmotors hervor und ist bei jedem Motor unter-
schiedlich.

Im SS-Hubbereich (Standard Stroke) weist der
Motor eine konstante maximale Kraft auf, da sich
Antriebsmagnete des Laufers im aktiven Bereich
des Stators befinden. Dies ergibt optimale Kraft-
erzeugung im ganzen SS-Hubbereich. Je weiter
der Laufer aus dem SS-Hubbereich ausfahrt,
desto weniger Magnete befinden sich im aktiven
Teil des Stators. Dies hat zur Folge, dass die ma-
ximale und die Effektivkraft an den Réandern des
Hubbereichs S linear abnehmen. Zudem ist die
maximale Kraft von der Versorgungsspannung
und vom maximalen Strom des Servo Drives ab-
héangig. Im Hub-Kraft-Diagramm ist die Maximal-
kraft fir die verschiedenen Servo Drives in
Abhangigkeit der Lauferposition grafisch darge-
stellt.

Referenzfahrt

Nach dem Einschalten der Logikspeisung des
Servo Drives muss eine Positions-Initialisierung
in Form einer Referenzfahrt zur Ermittlung der
Nullposition durchgefuhrt werden. Die Initialisie-
rung kann vom Anwender konfiguriert werden.
Sie kann entweder auf einen mechanischen An-
schlag oder einen Referenzschalter durchge-
fuhrt werden. Im Falle eines Not-Aus muss der
Linearmotor nicht neu referenziert werden, da le-
diglich die Leistungsspeisung unterbrochen wird
und die separate Logikspeisung immer anliegt.

Wird ein linearer Absolutwertgeber eingesetzt,
muss keine Referenzfahrt durchgefuhrt werden.

Option: MagSpring / Gewichtsausgleich

In Anwendungen mit vertikaler Einbaurich-
tung kann ein Gewichtsausgleich zur Ent-
lastung des Linearmotors mittels
magnetischer Feder MagSpring realisiert
werden. MagSpring ist ein rein passives
Konstruktionselement, dass eine konstante
Kraft Uber einen bestimmten Hub generiert
(siehe Seite 467).

Ein Gewichtsausgleich kann auch mittels
einer mechanischen Feder oder einem zum
Linearmotor parallel eingebauten Pneuma-
tikzylinder, der mit konstantem Druck be-
aufschlagt wird, realisiert werden.

Im Idealfall wird die Kraft des Gewichtsaus-
gleichs gleich oder leicht grosser als die
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Den Bewegungsbereich im Betrieb symmetrisch zur Zero Position ZP des Motors
wabhlen, da der Linearmotor in diesem Bereich die grosste Kraft entwickelt.

Leistungsgrenzen und

thermisches Verhalten

Die Leistungsgrenze eines Linearmotors ist im
kurzzeitigen Betrieb alleine durch die Spitzen-
kraft und die maximale Geschwindigkeit des
Laufers gegeben. Im Dauerbetrieb ist die konti-
nuierliche Kraft des Linearmotors fir die Leis-
tungsgrenze massgebend. Die kontinuierliche
Kraft des Linearmotors hangt von der maximal

zuldssigen Verlustleistung ab. Diese wiederum
wird im Wesentlichen von der Umgebungstem-
peratur, der Kiihlung und der Montage des Mo-
tors bestimmt. Mit einer forcierten Kiihlung der
Linearmotoren mittels Lufter kann die kontinuier-
liche Kraft annahernd verdoppelt werden.

ﬁ FMag Spring

Q FGravitation

Gravitationskraft gewahlt. Damit wird er-
reicht, dass die Vertikalachse bei ausge-
schaltetem Motor an der aktuellen Position
stehen bleibt.

www.LinMot.com

Eine Bremse verhindert, dass der Motor bei
vertikaler Einbaulage beim Ausschalten in
den unteren Endanschlag fallt.

LinMot Linearfihrungen vom Typ H01-37
und HO1-48 bieten die Mdglichkeit zum Ein-
bau einer Bremse. Diese wird vom Servo
Drive angesteuert und wird automatisch ge-
I6st, wenn der Motor eingeschaltet wird.
Beim Ausschalten oder beim Auftreten ei-
nes Fehlers wird die Bremse automatisch
entliftet, sodass der Motor an der aktuellen
Position stehen bleibt.

Bei Anwendungen mit horizontaler Einbau-
lage sind Bremsen nur in Ausnahmeféllen
notig.

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten
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Beispiel:

Soll ein Linearmotor eine Lastmasse von 0.5kg horizontal um 100mm ver-
fahren, betragt die Positionierzeit von der Vorgabe des Sollwertes bis zum

Stillstand 100ms.

Forcierte Kiihlung

Die kontinuierliche Kraft der Linearmotoren
hangt im Wesentlichen von der Kiihlung ab. Die
in den Datenblattern angegebenen Werte fir die
kontinuierliche Kraft lassen sich durch forcierte
Kuhlung mittels Lufter wesentlich erhéhen. Wer-
den die mit LinMot Flanschen befestigten Moto-
ren zusatzlich mit einem Lufter gekuhlt, kdnnen
diese mit annéhernd der doppelten

Option: Endlagen- und Referenzschalter

Da beim Linearmotor keine mechanischen
Komponenten zur Kraftiibertragung vorhan-
den sind und die Kraft limitiert ist, kann auf
Endlagenschalter zum Schutz von Getrie-
be, Spindel, etc. verzichtet werden. Falls in
einer speziellen Anwendung dennoch End-
lagenschalter bendétigt werden, kdnnen sol-
che eingesetzt und im LinMot Drive
ausgewertet werden.

In der Regel werden LinMot Linearmotoren
beim Einschalten auf einen mechanischen
Endanschlag referenziert. In Anwendun-
gen, wo dies nicht moglich oder nicht er-
winscht ist, kann auf einen
Referenzschalter, eine Referenzmarke
oder einen Endlagenschalter initialisiert
werden.
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kontinuierlichen Kraft betrieben werden. Die glei-
che Kuhlwirkung wie mit einem Lufter kann mit-
tels Zufuhr von Sperrluft zwischen Laufer und
Stator Uber eine spezielle Bohrung im Stator re-
alisiert werden.

Option: externe Positionssensorik

Fir hochgenaue Anwendungen kann zur
Steigerung von Auflésung und Positionier-
genauigkeit zusatzlich zum internen Mess-
system ein optionales externes
Positionsmesssystem eingesetzt werden.

s F A

Da bei linearen Direktantrieben prinzipbe-
dingt kein mechanisches Spiel vorhanden

www.LinMot.com

Hub-Zeit-Diagramme

Im Hub-Zeit-Diagramm konnen die minimal zu
erreichenden Bewegungszeiten fir eine horizon-
tale Punkt zu Punkt Bewegung in Abhangigkeit
von verschiedenen Lastmassen abgelesen wer-
den. Die im Diagramm dargestellten Werte um-
fassen die Zeit vom Start der Bewegung bis zum
Stillstand an der gewiinschten Endposition unter
Verwendung eines zeitoptimierten Kurvenprofils.

Hub-Zeit-Diagramme ermdglichen eine schnelle
Abschatzung der minimalen Positionierzeit,
ohne das thermische Verhalten des Motors im
Dauerbetrieb zu betrachten. Fiir eine detaillierte
Analyse steht das Auslegungsprogramm LinMot
Designer zur Verfiigung, mit dem die ganze Be-
wegungssequenz simuliert werden kann und in-
nerhalb kiirzester Zeit der passende Motor
ermittelt wird.

Liegen die geforderten Bewegungszeiten oder -
zyklen einer Anwendung tber der mit dem Aus-
legungsprogramm errechneten Grenze, muss
die effektive Leistungsgrenze mittels praktischer
Versuche in Absprache mit dem Lieferanten er-
mittelt werden. Nur so kdnnen alle anwendungs-
spezifischen Einflussfaktoren (zusétzliche
Reibung durch Lager, thermische Randbedin-
gungen, etc.) bertcksichtigt werden.

Auslesen der Wicklungstemperatur

In den Wicklungen der LinMot Statoren sind
mehrere Temperatursensoren untergebracht.
Uber diese kann im Versuchsbetrieb die absolu-
te Wicklungstemperatur ausgelesen und die ak-
tuelle Auslastung des Motors ermittelt werden.

Zusétzlich kann die Wicklungstemperatur auch
im Betrieb von der Gibergeordneten Steuerung
ausgelesen werden. Dies erlaubt es, eine Diag-
nosefunktion zu realisieren, die bei laufender
Maschine eine sich erhéhende Motortemperatur
(wie sie beispielsweise bei zunehmender Rei-
bung auftritt) erkennt und eine entsprechende
Warnung ausgibt.

ist und die externe Positionssensorik genau
dort angebaut werden kann, wo die Prazisi-
on effektiv gebraucht wird, lassen sich Posi-
tioniergenauigkeiten im Mikrometer- und
Sub-Mikrometer-Bereich realsieren.

Die LinMot Servo Drives bieten die Mdglich-
keit, die Linearmotoren mit einem externen
Messsystem zu betreiben. Dafir eignen
sich sowohl optische wie auch magnetische
Systeme mit Inkremental- (RS422) oder
SinCos-Schnittstelle (1Vpp) von beliebigen
Herstellern.

LinMot hat eine externe Positionssensorik

in der Genauigkeitsklasse 10um im Liefer-
programm (siehe Seite 526).
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Auslegung von Linearmotoren

Der Einsatz eines linearen Antriebssystems be-
ginnt mit der Auslegung der Linearmotoren. Um
den Konstrukteur bei diesem Schritt zu unterstit-
zen, stellt LinMot mit dem Auslegungsprogramm
LinMot Designer ein einfach zu bedienendes
Werkzeug zur Verfiigung. Der LinMot Designer
berechnet aufgrund der geforderten Bewe-
gungsablaufe und Lasten in Kirze die fir die An-
triebsauswahl benétigten Parameter und stellt
sie in Relation zum selektierten Linearmotor und
Servo Drive.

Simulation der Bewegungssequenz
Das Auslegungsprogramm LinMot Designer be-
rechnet die fiir die Auswahl des passenden
Linearmotors erforderlichen Eckdaten wie Spit-
zenkraft, Nennkraft, maximale Geschwindigkeit.

Fir die Antriebsauslegung werden in einem ers-
ten Schritt die globalen Daten wie Einbaulage,
Lastmasse, Reibung, etc. spezifiziert. Danach
wird der ganze Bewegungszyklus in einzelne
Bewegungssegmente unterteilt: Vorwértsbewe-
gung, Stillstandszeit, Riickwartsbewegung,
Stillstandszeit, usw.

Antriebsspezifische Daten

Im LinMot Designer sind samtliche Daten
der LinMot Linearmotoren und Servo Drives
in einer Datenbank hinterlegt.

Aufgrund des selektierten Linearmotors und
Servo Drives berechnet der LinMot Desig-
ner die antriebspezifischen Daten, wie Ma-
ximal- und Dauerkraft, maximale
Geschwindigkeit, etc..

Die fiir die Simulation relevanten Motorda-
ten wie Laufer- oder Statormasse werden
automatsch tbernommen.

Basierend auf den mechanischen Abmes-

sungen wird eine Zeichnung mit der optima-
len Einbaulage erstellt.
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Fur die Definition der Bewegungen in den einzel-
nen Segmenten stehen verschiedene Bewe-
gungsprofile wie sinusférmige Bewegungen,
ruck- oder zeitoptimierte Bewegungsprofile, etc.
zur Verfligung. In jedem Segment kénnen zu-
satzliche, segmentspezifische Daten wie zum
Beispiel eine hdhere Reibung oder eine gréssere
Lastmasse wahrend der Riickwartsbewegung
definiert werden.

Nach Eingabe der ganzen Bewegungssequenz
wird der gewiinschte Bewegungsablauf simu-
liert.

Kinematische Daten

Aufrund der eingegebenen Bewegungsse-
quenz werden die kinematischen Daten fiir
jedes einzelne Segment sowie fir die gan-
ze Sequenz berechnet.

Die kinematischen Daten der Simulation
werden zusammen mit den Motorlimiten in
einem Fenster grafisch dargestellt.

Dies ermdglicht eine schnelle Analyse, ob
der ausgewahlte Linearmotor mit der defi-
nierten Lastmasse dem geforderten Bewe-
gungsprofil folgen kann.

Falls die Anwendung nicht mit dem gewahl-

ten Motor realisiert werden kann, wird auto-
matisch eine Warnung angezeigt.

www.LinMot.com

Aufgrund der eingegebenen Daten werden die
kinematischen Eckdaten sowie die fur den Motor
relevanten Parameter berechnet. Dabei werden
sowohl die kurzzeitig auftretenden Spitzenwerte
wie auch die fur den Dauerbetrieb relevanten
Kennzahlen berechnet und mit denjenigen des
selektierten Motors verglichen. Werden die Leis-
tungsdaten des Motors aufgrund des geforder-
ten Bewegungsprofils Uberschritten, wird
automatisch eine Warnung ausgegeben, auf-
grund welcher die Motorwahl oder Bewegungs-
sequenz angepasst werden muss.

Der LinMot Designer geht in der Simulation
stets davon aus, dass die eingegebene Be-
wegungssequenz im Dauerbetrieb ohne
Pause abgefahren wird.

Fur die Auslegung berechnet der LinMot
Designer die im Motor anfallende Verlust-
leistung im Dauerbetrieb aufgrund der ein-
gegebenen Bewegungssequenz und
vergleicht diese mit der maximal zuléassigen
Verlustleistung des Linearmotors.

Wird die maximale Verlustleistung des an-
gewahlten Linearmotors im Dauerbetrieb
Uberschritten, wird automatisch eine ent-
sprechende Warnung angezeigt.

Ausgabe 16
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Linearmotoren
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Laufer 700mm

Optimierung

Die grafische Darstellung der Resultate er-
laubt die einfache und schnelle Optimierung
nach verschiedenen Kriterien:

« Kurze Bewegungszeit
Optimierung nach der kurzméglichsten
Positionierzeit

* Minimale Zykluszeit
Optimierung nach der kirzesten Zyklus-
zeit fUr eine ganze Bewegungssequenz

* Minimale Verlustleistung
Optimierung nach minimaler Verlustleis-
tung fur die ganze Bewegung.

Ausgabe 16
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Grafische Darstellung der Resultate

In zwei grafischen Fenstern werden die Bewe-
gung und der Kraftbedarf zusammen mit den
Motorlimiten angezeigt. Durch die grafische Dar-
stellung der Resultate kann mit einem Blick fest-
gestellt werden, welche Bewegungssegmente
genauer untersucht werden missen und wie viel
Kraftreserve der gewahlte Linearmotor in den
einzelnen Segmenten aufweist.

Die grafische Darstellung der Resultate erlaubt
zudem eine einfache Optimierung der Bewe-
gungsablaufe. So kdnnen beispielsweise einzel-
ne Segmente auf eine minimale Bewegungszeit
oder ganze Bewegungszyklen auf minimale Ver-
lustleistung optimiert werden.

Einbaulage

In einer weiteren Grafik werden die mechani-
schen Abmessungen des Linearmotors mit dem
L&ufer an der innersten und &ussersten Position
angezeigt. Bei Anwendungen mit bewegtem
Stator wird entsprechend die Position des Sta-
tors an den zwei dussersten Positionen darge-
stellt.

Die Abmessungen kdnnen zusammen mit den
detaillierten Motordaten und den Resultaten der
Auslegung zu Dokumentationszwecken gespei-
chert oder ausgedruckt werden.

Der LinMot Designer kann von
der Homepage www.LinMot.com
geladen werden.

UQQUU

Automatische Warnungen Berechnung der Anschlussleistung

Werden die Motorlimiten tiberschritten, wird
automatisch eine entsprechende Warnung
ausgegeben:

¢ Hub
Zulassiger Hubbereich tUberschritten

¢ Kraft
Maximale Kraft nicht ausreichend

» Uberlast
Warnung bei kurzzeitiger Uberlast und
thermischer Uberlast im Dauerbetrieb

« Beschleunigungsreserve

Die minimale Beschleunigungsreserve
von 10N/kg wird unterschritten

www.LinMot.com

Fir die Abschéatzung der Anschlussleistung
und zur Dimensionierung der Speisung be-
rechnet der LinMot Designer sowohl den
Spitzenwert wie auch die Effektivwerte der
bendtigten Anschlussleistung.
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LinMot ®

Motorfamilie P01-23x80 39
Motorfamilie P01-23x160 63
Motorfamilie P01-37x120 85
Motorfamilie P0O1-37x240 111
Motorfamilie P01-48x240 P01-48x360 137/ 165
Motorfamilien P10x70 441

34 www.LinMot.com Bk i e vorbehatten



LinMot ®

Motorfamilie P02-23Sx80 199

Motorfamilie PO1-37Sx60 241

Motorfamilie PO1-37Sx120 259

Linearmotoren INOX IP69K 277

Linearmotoren ATEX 289

Hub-Dreh-Motoren 299
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55.50

Linearmotoren

Familie P01-23x80

LinMot®

162

120.50

43

P01-23x80-R

Familie P01-23x160

79

P01-23x80-D100
P01-23x80-R20

200.50

LT

P01-23x160-R
P01-23x160F-R

Familie P01-37x120

P01-23x160H-HP-R

159

P01-23x160-D100
P01-23x160-R20

P01-23x160F-R20
P01-23x160H-HP-R20

P01-37x120-C

P01-37x120F-HP-C

Familie P01-37x240

227

159

P01-37x120-P150
P01-37x120-C20

P01-37x120F-HP-C20

336
286.50
116
=
3
B o
P01-37x240-C
P01-37x240F-C
Familie P01-48x240
289.50

347

279

P01-37x240-P150
P01-37x240-C20

Familie P01-48x240

P01-37x240F-C20

409.5

ng
T

360

366

P01-48x240-C
P01-48x240F-C

36

P01-48x360F-C
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Abmessungen mm
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Linearmotoren

LinMot®

Familie P02-23Sx80
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Familie P01-37Sx60
@h T
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s CaniliE

P01-37Sx60-HP-N

Familie P01-37Sx120

. > 4% e
7 3

P01-37Sx120F-HP-N

Technische Daten und Abkirzungen

Fir jeden LinMot Linearmotor steht ein Datenblatt mit den technischen Daten, den Abmessungen, Hub-Kraft- und Weg-Zeit-Diagramm zur Verfugung.
Die in den Datenblattern spezifizierten Angaben und Parameter werden nachfolgend erlautert.

Maximaler Hub S
Maximaler Verfahrweg des Linearmotors.

Kurzhubbereich SS

Hubbereich, in dem der Linearmotor seine grosste
Kraft entwickelt, da sich im Kurzhubbereich immer
Magnete in samtlichen Wicklungen bewegen. Im
Kurzhubbereich ist die Kraft des Linearmotors kon-
stant.

Spitzenkraft E100/E1001

Maximale Kraft des Linearmotors bei Ansteuerung
mit einem Servo Drive der Serie E100 (48VDC, 3A
Phasenstrom), E1001 (72VDC, 8A Phasenstrom)
oder E1100-XC, 25A Phasenstrom).

Spitzenkraft E1100/-HC

Maximale Kraft des Linearmotors bei Ansteuerung
mit einem Servo Drive der Serie E1100 (72VDC,
8A Phasenstrom), E1100-HC (72VDC, 15A ) oder
E1100-XC (72VDC, 25A).

Kontinuierliche Kraft

Kraft, welche vom Linearmotor im SS-Hubbereich
bei Befestigung mit einem LinMot Flansch und
25°C Umgebungstemperatur permanent aufge-
bracht werden kann.

Kontinuierliche Kraft mit Lufter

Kraft, welche vom Linearmotor im SS-Hubbereich
bei Befestigung mit einem LinMot Flansch mit Lif-
ter und 25°C Umgebungstemperatur permanent
aufgebracht werden kann.

Randkraft
Spitzenkraft, welche vom Motor an den beiden En-
den des Hubbereichs S aufgebracht werden kann.

Ausgabe 16
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Kraftkonstante

Die Kraftkonstante beschreibt den Zusammenhang
zwischen dem Phasenstrom und der erzeugten
Kraft im SS-Bereich des Linearmotors.

Max. Phasenstrom

Maximaler Phasenstrom (Ipeak) bei 72VDC
bzw. 48VDC Versorgungsspannung

Max. Geschwindigkeit

Maximale Geschwindigkeit bei 72VDC
bzw. 48VDC Versorgungsspannung

Phasenwiderstand
Ohmscher Widerstand einer Motorphase bei 25°C
bzw. maximaler Wicklungstemperatur

Phaseninduktivitat
Anschlussinduktivitét einer Motorphase

Thermischer Widerstand

Thermischer Widerstand des Linearmotors mit
Standardflansch. Bestimmt die maximale Erwar-
mung bei gegebener Verlustleistung.

Thermische Zeitkonstante

Beschreibt die typische Reaktionszeit fir eine
Temperaturéanderung des Stators mit Standard-
flansch.

Statordurchmesser

Aussendurchmesser des Stators in Millimeter. Zu
beachten ist, dass diese Angabe einen mittleren
Wert darstellt. Die genauen Abmessungen sind der
Konstruktionszeichnung zu entnehmen.

www.LinMot.com

Statorlange

Lange des Stators (ohne Berucksichtigung des
Motorkabels bzw. minimalen Biegeradius bei Kabel

Typen).

Statormasse
Masse des Stators (ohne Laufer)

Lauferdurchmesser
Durchmesser des Linearmotor-Laufers

Lauferlange
Lange des Laufers Uber beide Enden

Laufermasse
Eigenmasse des Laufers

Wiederholgenauigkeit

Maximale Abweichung von der Sollposition in mm
bei wiederholtem Anfahren der gleichen Position
unter identischen Bedingungen.

Linearitat
Absolute Genauigkeit des Antriebes bezogen auf
den maximalen Hub S des Linearmotors.

Wiederholgenauigkeit mit EPS

Maximale Abweichung von der Sollposition in mm
bei wiederholtem Anfahren derselben Position un-
ter identischen Bedingungen mit externer Positi-
onssensorik.

Linearitat mit EPS

Maximaler Linearitatsfehler bei Positionierung mit
externer Sensorik.
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Motorfamilie P01-23x80 LinMot®

P01-23x80/10x50 40
P01-23x80/30x90 42
P01-23x80/50x110 44
P01-23x80/80x140 46
P01-23x80/150x210 48
P01-23x80/210x270 50
P01-23x80/280x340 52
P01-23x80/340x400 54
P01-23x80/440x500 56
P01-23x80/620x680 58
P01-23x80/710x770 60
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P01-23x80/10x50

Maximaler Hub: 50mm 40 \
Spitzenkraft: 39N |
30—~ i N Standard Wicklung:
Z \ —— E1100, 72VDC &
= 20 ‘ E1001, 72VDC
v | E100, 48VDC
10 1
\
0 ‘
- Max. Hub 50 .
FJ SS Hub 10
- |
. ] i
aWi =10 B B E
5 |
<—{ 15 :
<~ ZP=20
_ 162/177* _ : =125 ~| 45 Abmessungen mm
! *Kabel Typ
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ
PO1- 23x80/10x50-R 23x80/10x50-D100
23x80/10x50-R20
Erweiterter Hub ES mm (in) 50 (1.97) 50 (1.97)
Standard Hub SS mm (in) 10 (0.39) 10 (0.39)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf) 39 (8.7) 39 (8.7)
Spitzenkraft E100 N (Ibf) 29 (6.5) 29 (6.5)
Kont. Kraft N (Ibf) 8 (1.7) 8 (1.7)
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf) 14 (3.2) 14 (3.2)
Randkraft % 71 71
Kraftkonstante N/A (Ibf/A) 9.7 (2.17) 9.7 (2.17)
Max. Strom @ 72vbc A 4.0 4.0
Max. Strom @ 48vDC A 3.8 3.8
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s) 6.9 (270) 6.9 (270)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s) 4.6 (180) 4.6 (180)
Phasenwider. 25/80 °C Ohm 10.3/12.5 10.3/12.5
Phaseninduktivitat mH 1.4 1.4
Therm. Widerstand °KIW 7.0 7.0
Therm. Zeitkonstante sec 1600 1600
Statordurchmesser mm (in) 23 (0.91) 23 (0.91)
Statorlange mm (in) 162 (6.38) 177 (6.97)
Statormasse g (Ib) 265 (0.58) 265 (0.58)
Lauferdurchmesser mm (in) 12 (0.47) 12 (0.47)
Lauferlange mm (in) 130 (5.12) 130 (5.12)
Laufermasse g (Ib) 89 (0.20) 89 (0.20)
Wiederholgenauigkeit mm (in) +0.05 (+0.0020) +0.05 (+0.0020)
Linearitat % +0.70 +0.70
Wiederholgen. mit EPS  mm (in) +0.01 (+0.0004) +0.01 (+0.0004)
Linearitat mit EPS mm (in) +0.01 (+0.0004) +0.01 (+0.0004)

Hub-Zeit Diagramm

40

Zeit [ms]
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120 ‘ ‘
P01-23x80/10x50
100 — Standard Wicklung
80
60
40
20 —
0
0 10 20 30 40
Hub [mm]

50

1.5kg
1.0 kg
0.5kg
0.0 kg

Bewegter Laufer
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Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
920.5
.
$23 +0.15
5 (N e
s | 3 812
B 0 1 10
- S-S N
[{e]
|Al=: ™
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
il :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/10x50-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x130/80 0150-1399
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B C 21.50 10
| o
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'_“‘“— 2 &
N
I l
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/10x50-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x130/80 0150-1399
P01-23x80/10x50-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x130/80 0150-1399
Laufer
130
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard Laufer PL01-12x130/80 0150-1399
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x130/80 0150-1424
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x130/80-L 0150-1445

Zubehor

Motor Steckerbelegung ; ?
‘
F % U I

Stecker

)
S [T]
x gy Standardkabel S. 508 =
ton : Fest- flansch Ab- Los-
Kabellange: & & @ e Rloiiase B8 streifer lager
N N N S. 522 S. 524 S. 522
P01-23x80/..X.. 1om L& 3 :
P01-23x80/.x.-R20 0.2m SO O %?221 '
High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ ”‘?t 1 1 Motorflansch S. 518 :t?(-eifer
Ph 1- pink 2 6 S 2
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508
+5VDC weiss A 3 Y L
GND innerer Schirm B 8 Lufter S. 521
Sinus gelb C 4
Cosinus  grun D 9 ) Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh. Geh
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P01-23x80/30x90

Maximaler Hub: 90mm 40 \
Spitzenkraft: 44N / | \
30 [ Standard Wicklung:
= v N
Z \ ——— E1100, 72VDC &
= | E1001, 72VDC
s 20 E100, 48VDC
¥ \ )
10 ‘
\
0 ‘
- Max. Hub 90 .
FJ SS Hub 30
- |
. ] i
i =100 B | B E
5 |
RPN
<~ ZP=40
_ 162/177* _ : =155 ~| 85 Abmessungen mm
! *Kabel Typ
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ
PO1- 23x80/30x90-R 23x80/30x90-D100
23x80/30x90-R20
Erweiterter Hub ES mm (in) 90 (3.54) 90 (3.54)
Standard Hub SS mm (in) 30 (1.18) 30 (1.18)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf) 44 (9.9) 44 (9.9)
Spitzenkraft E100 N (Ibf) 33 (7.4) 33 (7.4)
Kont. Kraft N (Ibf) 9 (2.0 9 (2.0
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf) 16 (3.7) 16 (3.7)
Randkraft % 63 63
Kraftkonstante N/A (Ibf/A) 11.0 (2.48) 11.0 (2.48)
Max. Strom @ 72vbc A 4.0 4.0
Max. Strom @ 48vDC A 3.8 3.8
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s) 6.0 (236) 6.0 (236)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s) 4.0 (157) 4.0 (157)
Phasenwider. 25/80 °C Ohm 10.3/12.5 10.3/12.5
Phaseninduktivitat mH 1.4 1.4
Therm. Widerstand °KIW 7.0 7.0
Therm. Zeitkonstante sec 1600 1600
Statordurchmesser mm (in) 23 (0.91) 23 (0.91)
Statorlange mm (in) 162 (6.38) 177 (6.97)
Statormasse g (Ib) 265 (0.58) 265 (0.58)
Lauferdurchmesser mm (in) 12 (0.47) 12 (0.47)
Lauferlange mm (in) 170 (6.69) 170 (6.69)
Laufermasse g (Ib) 118 (0.26) 118 (0.26)
Wiederholgenauigkeit mm (in) +0.05 (+0.0020) +0.05 (+0.0020)
Linearitat % +0.45 +0.45
Wiederholgen. mit EPS  mm (in) +0.01 (+0.0004) +0.01 (+0.0004)
Linearitat mit EPS mm (in) +0.01 (+0.0004) +0.01 (+0.0004)

Hub-Zeit Diagramm

42

150

=
o
o

Zeit [ms]

a
o

| P01-23x80/30x90
Standard Wicklung

0 20 40 60

Hub [mm]
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80

1.5kg
1.0 kg
0.5kg
0.0 kg

Bewegter Laufer
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Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
920.5
.
$23 +0.15
5 (N e
s | 3 812
B 0 1 10
- S-S N
[{e]
|Al=: ™
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
il :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/30x90-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x170/120 0150-1301
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B C 21.50 10
| o
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'_“‘“— 2 &
N
I l
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/30x90-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x170/120 0150-1301
P01-23x80/30x90-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x170/120 0150-1301
Laufer
170
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard Laufer PL01-12x170/120 0150-1301
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x170/120 0150-1303
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x170/120-L 0150-1375

Zubehor

Motor Steckerbelegung ; ?
‘
F % U I

Stecker

)
S [T]
x gy Standardkabel S. 508 =
ton : Fest- flansch Ab- Los-
Kabellange: & & @ e Rloiiase B8 streifer lager
N N N S. 522 S. 524 S. 522
P01-23x80/..X.. 1om L& 3 :
P01-23x80/.x.-R20 0.2m SO O %?221 '
High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ ”‘?t 1 1 Motorflansch S. 518 :t?(-eifer
Ph 1- pink 2 6 S 2
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508
+5VDC weiss A 3 Y L
GND innerer Schirm B 8 Lufter S. 521
Sinus gelb C 4
Cosinus  grun D 9 ) Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh. Geh
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P01-23x80/50x110 LinMot®

Maximaler Hub: 110mm 40 \
Spitzenkraft: 44N / | \
30 [ Standard Wicklung:
= v N
Z \ ——— E1100, 72VDC &
= | E1001, 72VDC
s 20 E100, 48VDC
¥ \ )
10 ‘
\
0 ‘
- Max. Hub 110 .
FJ SS Hub 50
- |
I [ i
i 5100 B | B E
5 |
BENPA
<~ ZP=50
b 162/ 177* I {75 108 fﬁ;?)ifs{;,;ge" v
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ
PO1- 23x80/50x110-R 23x80/50x110-D100
23x80/50x110-R20
Erweiterter Hub ES mm (in) 110 (4.33) 110 (4.33)
Standard Hub SS mm (in) 50 (1.97) 50 (1.97)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf) 44 (9.9) 44 (9.9)
Spitzenkraft E100 N (Ibf) 33 (7.4) 33 (7.4)
Kont. Kraft N (Ibf) 9 (2.0 9 (2.0
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf) 16 (3.7) 16 (3.7)
Randkraft % 63 63
Kraftkonstante N/A (Ibf/A) 11.0 (2.48) 11.0 (2.48)
Max. Strom @ 72vbc A 4.0 4.0
Max. Strom @ 48vDC A 3.8 3.8
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s) 6.0 (236) 6.0 (236)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s) 4.0 (157) 4.0 (157)
Phasenwider. 25/80 °C Ohm 10.3/12.5 10.3/12.5
Phaseninduktivitat mH 1.4 1.4
Therm. Widerstand °KIW 7.0 7.0
Therm. Zeitkonstante sec 1600 1600
Statordurchmesser mm (in) 23 (0.91) 23 (0.91)
Statorlange mm (in) 162 (6.38) 177 (6.97)
Statormasse g (Ib) 265 (0.58) 265 (0.58)
Lauferdurchmesser mm (in) 12 (0.47) 12 (0.47)
Lauferlange mm (in) 190 (7.48) 190 (7.48)
Laufermasse g (Ib) 135 (0.30) 135 (0.30)
Wiederholgenauigkeit mm (in) +0.05 (+0.0020) +0.05 (+0.0020)
Linearitat % +0.40 +0.40
Wiederholgen. mit EPS  mm (in) +0.01 (+0.0004) +0.01 (+0.0004)
Linearitat mit EPS mm (in) +0.01 (+0.0004) +0.01 (+0.0004)

Hub-Zeit Diagramm

\ \ \
P01-23x80/50x110
150 — Standard Wicklung

Ty 1.5kg
E, 100 — 1.0 kg
= 0.5kg
N 0.0 kg
50 .
0 Bewegter Laufer

0 20 40 60 80 100
Hub [mm]
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Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
$20.5
.
923 +0.15
5 (N e
= ‘ < @12
N
- 'S .
| 1 © 8 |
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
i :
—
Al B
—> —
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/50x110-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x190/140 0150-1302
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B C 21.50 10
| 3
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'—‘F“— ~ &
N
I l
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/50x110-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x190/140 0150-1302
P01-23x80/50x110-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x190/140 0150-1302
Laufer
190
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard L&ufer PL01-12x190/140 0150-1302
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x190/140 0150-1304
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x190/140-L 0150-1478
Stecker Zubehor
Motor Steckerbelegung
g O = | i
Xy Standardkabel S. 508 f ES
P : Fest- Ab-. -
Kabellange: 0 m %) lager Miotorlanseh S, &18 S"e';ir Isagsegz
P01-23x80/.x.  10m & & 8. 522 S '
P01-23x80/.x.-R20 0.2m 99 S §?‘2§1
oL o High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ rot 1 1 Ab-
Motorflansch S. 518 .
Ph 1- pink 2 6 Strefer
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508 0:-:|
+5VDC weiss A 3 L L
GND innerer Schirm B 8 Lufter S. 521 Linearfiihrung S. 479
Cosinus  grun D 9 ' Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh. Geh.
:nu;t?rﬁ::r? vorbehalten WWW. Ll n MOt. CO m 45



P01-23x80/80x140

Maximaler Hub: 140mm
Spitzenkraft:

Standard Wicklung:

— E1100, 72VDC &
E1001, 72VDC

E100, 48VDC

=¥

40 ‘
44N / | \
|
30
= e ‘ N
B 20 ‘
X |
10 !
|
0 ‘
Max. Hub 140
SS Hub 80
Y
} |
5=270 5 | 5 E
45 i
~— \
- > 75 |
- = ZP=115
162 /177* - - 155

Abmessungen mm

| 185

*Kabel Typ

Motor Spezifikation

PO1-
Erweiterter Hub ES mm (in)
Standard Hub SS mm (in)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf)
Spitzenkraft E100 N (Ibf)
Kont. Kraft N (Ibf)
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf)
Randkraft %
Kraftkonstante N/A (Ibf/A)
Max. Strom @ 72vbc A
Max. Strom @ 48vDC A
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s)

Phasenwider. 25/80 °C Ohm

Phaseninduktivitat mH
Therm. Widerstand °KIW
Therm. Zeitkonstante sec
Statordurchmesser mm (in)
Statorlange mm (in)
Statormasse g (Ib)
Lauferdurchmesser mm (in)
Lauferlange mm (in)
Laufermasse g (Ib)
Wiederholgenauigkeit mm (in)
Linearitat %
Wiederholgen. mit EPS  mm (in)
Linearitat mit EPS mm (in)

Stecker Typ
23x80/80x140-R

140
80

(5.51)
(3.15)
44 (9.9)

33 (7.4)

9 (2.0)

16 (3.7)

63

11.0

4.0

3.8

6.0

4.0
10.3/12.5
1.4

7.0
1600

23

162

265

12

270

171
+0.05
+0.35
+0.01
+0.01

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.38)
(0.58)
(0.47)
(10.63)
(0.38)
(#0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

Kabel Typ

23x80/80x140-D100
23x80/80x140-R20

140
80

44

33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
14
7.0
1600
23
177
265
12
270
171
+0.05
+0.35
+0.01
+0.01

(5.51)
(3.15)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.97)
(0.58)
(0.47)
(10.63)
(0.38)
(+0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

Hub-Zeit Diagramm

200

46

150

Zeit [ms]

100

50

1
P01-23x80/80x140
Standard Wicklung

0 50

100

Hub [mm]

www.LinMot.com

1.5kg
1.0 kg
0.5kg
0.0 kg

Bewegter Laufer

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
$20.5
.
923 +0.15
5 (N e
= ‘ < @12
N
- L a
B © P —+
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
i :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/80x140-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x270/170 0150-1307
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B C 21.50 10
| 3
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'—‘F“— ~ &
N
I l
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/80x140-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x270/170 0150-1307
P01-23x80/80x140-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x270/170 0150-1307
Laufer
270
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard L&ufer PL01-12x270/170 0150-1307
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x270/170 0150-1310
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x270/170-L 0150-1393
Stecker Zubehor
Motor Steckerbelegung
g O = | i
Xy Standardkabel S. 508 f ES
P : Fest- Ab-. -
Kabellange: 0 m %) lager Miotorlanseh S, &18 S"e';ir Isagsegz
P01-23x80/.x.  10m & & 8. 522 S '
P01-23x80/.x.-R20 0.2m 99 S §F2§1
oL o High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ rot 1 1 Ab-
Motorflansch S. 518 .
Ph 1- pink 2 6 Strefer
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508
+5VDC weiss A 3 L L
GND innerer Schirm B 8 Lufter S. 521
Sinus gelb C 4
Cosinus  grun D 9 ' Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh. Geh.
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P01-23x80/150x210

Maximaler Hub: 210mm 40 |
Spitzenkraft: 44N / | \
30 -/ | N Standard Wicklung:
Z | ——— E1100, 72VDC &
&£ | E1001, 72VDC
3 20
S | E100, 48VDC
10 !
\
0 \
Max. Hub 210
FJ SS Hub 150
: |
= | ‘
=W l5=290 s : [ E
5 |
-~ |
- 25 i
-~ ZP=100
162 /177* - > 175 A5
- —+ ~|205 e
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ

PO1-
Erweiterter Hub ES mm (in)
Standard Hub SS mm (in)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf)
Spitzenkraft E100 N (Ibf)
Kont. Kraft N (Ibf)
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf)
Randkraft %
Kraftkonstante N/A (Ibf/A)
Max. Strom @ 72vbc A
Max. Strom @ 48vDC A
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s)
Phasenwider. 25/80 °C Ohm
Phaseninduktivitat mH
Therm. Widerstand °KIW
Therm. Zeitkonstante sec
Statordurchmesser mm (in)
Statorlange mm (in)
Statormasse g (Ib)
Lauferdurchmesser mm (in)
Lauferlange mm (in)
Laufermasse g (Ib)
Wiederholgenauigkeit mm (in)
Linearitat %
Wiederholgen. mit EPS  mm (in)
Linearitat mit EPS mm (in)

23x80/150x210-R

210
150
44

33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
14
7.0
1600
23
162
265
12
290
220
+0.05
+0.30
+0.01
+0.01

(8.27)
(5.91)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.38)
(0.58)
(0.47)
(11.42)
(0.49)
(#0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

23x80/150x210-D100
23x80/150x210-R20

210
150
44

33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
14
7.0
1600
23
177
265
12
290
220
+0.05
+0.30
+0.01
+0.01

(8.27)
(5.91)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.97)
(0.58)
(0.47)
(11.42)
(0.49)
(+0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

Hub-Zeit Diagramm

48

Zeit [ms]

250 T T
P01-23x80/150x210
200 - Standard Wicklung
150 =
100
50
0
0 50 100 150 200
Hub [mm]

www.LinMot.com

1.5kg
1.0 kg
0.5kg
0.0 kg

Bewegter Laufer

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
920.5
.
$23 +0.15
5 (N e
s | 3 812
B 0 1 10
- S-S N
[{e]
|Al=: ™
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
il :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/150x210-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x290/240 0150-1320
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B Sl 21.50 10
| o
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'_“‘“— 2 &
N
I |
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/150x210-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x290/240 0150-1320
P01-23x80/150x210-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x290/240 0150-1320
Laufer
290
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard Laufer PL01-12x290/240 0150-1320
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x290/240 0150-1321
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x290/240-L 0150-1363
Stecker Zubehor

Motor Steckerbelegung ; ?
‘
F % U I

)
S [T]
Xy Standardkabel S. 508 =
3T H Fest- Motorflansch S. 518 A oS
Kabellange: e o lager : streifer lager
oo« S.522 S. 524 S.522
P01-23x80/..X.. om &8 :
P01-23x80/.x.-R20 0.2m S & © %?221
High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ ”‘?t 1 1 Motorflansch S. 518 :t?(-eifer
Ph 1- pink 2 6 S 2
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508 0:_:'
+5VDC weiss A 3 Y L
GND innerer Schirm B 8 Lifter S. 521 Linearfiihrung S. 479
Cosinus  grun D 9 ) Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh Geh

Ausgabe 16
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P01-23x80/210x270

Maximaler Hub: 270mm 40 |
Spitzenkraft: 44N / | \
30 -/ | N Standard Wicklung:
Z | ——— E1100, 72VDC &
&£ | E1001, 72VDC
3 20
S | E100, 48VDC
10 !
\
0 \
Max. Hub 270
FJ SS Hub 210
: |
= | ‘
=W l5=350 s : [ E
5 |
-~ |
- 25 i
-~ ZP=130
162 /177* - > 235 A5
- —+ 265 e
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ

PO1-
Erweiterter Hub ES mm (in)
Standard Hub SS mm (in)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf)
Spitzenkraft E100 N (Ibf)
Kont. Kraft N (Ibf)
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf)
Randkraft %
Kraftkonstante N/A (Ibf/A)
Max. Strom @ 72vbc A
Max. Strom @ 48vDC A
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s)
Phasenwider. 25/80 °C Ohm
Phaseninduktivitat mH
Therm. Widerstand °KIW
Therm. Zeitkonstante sec
Statordurchmesser mm (in)
Statorlange mm (in)
Statormasse g (Ib)
Lauferdurchmesser mm (in)
Lauferlange mm (in)
Laufermasse g (Ib)
Wiederholgenauigkeit mm (in)
Linearitat %
Wiederholgen. mit EPS  mm (in)
Linearitat mit EPS mm (in)

23x80/210x270-R

270
210
44

33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
28
162
265
12
350
271
+0.05
+0.25
+0.01
+0.01

(10.63)
(8.27)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.38)
(0.58)
(0.47)
(13.78)
(0.60)
(#0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

23x80/210x270-D100
23x80/210x270-R20

270
210
44

33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
23
177
265
12
350
271
+0.05
+0.25
+0.01
+0.01

(10.63)
(8.27)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.97)
(0.58)
(0.47)
(13.78)
(0.60)
(+0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

Hub-Zeit Diagramm

50

Zeit [ms]

300 \ \ \
P01-23x80/210x270

250 — Standard Wicklung
200
150
100 —

50

0
0 50 100 150 200 250
Hub [mm]

www.LinMot.com

1.5kg
1.0 kg
0.5kg
0.0 kg

Bewegter Laufer

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
$20.5
.
923 +0.15
5 (N e
= ‘ < @12
N
- L a
B © P —+
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
il :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/210x270-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x350/300 0150-1322
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B C 21.50 10
| 3
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'—‘F“— ~ &
N
I l
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/210x270-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x350/300 0150-1322
P01-23x80/210x270-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x350/300 0150-1322
Laufer
350
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard L&ufer PL01-12x350/300 0150-1322
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x350/300 0150-1323
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x350/300-L 0150-1479
Stecker Zubehor
Motor Steckerbelegung
9 é % i | i
x Standardkabel S. 508 f ES
" : Fest- Ab- -
Kabellange: o o o lager Motorflansch S. 518 strelgir ggsegz
P01-23x80/.x.  10m &8 G 8. 522 S '
P01-23x80/.x.-R20 0.2m S5 9 §F2§1
M & = High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ rot 1 1 Ab-
Motorflansch S. 518 .
Ph 1- pink 2 6 Strefer
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508
+5VDC weiss A 3 L L
GND innerer Schirm B 8 Lufter S. 521
Sinus gelb C 4
Cosinus  grun D 9 ' Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh. Geh.
ﬁﬁlutistegri?\::r?vorbehalten WWW. Ll n MOt. CO m 51



P01-23x80/280x340

Maximaler Hub: 340mm 40 |
Spitzenkraft: 44N / | \
30 -/ | N Standard Wicklung:
Z | ——— E1100, 72VDC &
&£ | E1001, 72VDC
3 20
S | E100, 48VDC
10 !
\
0 \
Max. Hub 340
FJ SS Hub 280
: |
= | ‘
=W l5=420 s : [ E
5 |
-~ |
- 25 i
-~ ZP=165
162 /177* - > 305 A5
- —+ ~l335 e
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ

PO1-
Erweiterter Hub ES mm (in)
Standard Hub SS mm (in)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf)
Spitzenkraft E100 N (Ibf)
Kont. Kraft N (Ibf)
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf)
Randkraft %
Kraftkonstante N/A (Ibf/A)
Max. Strom @ 72vbc A
Max. Strom @ 48vDC A
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s)

Phasenwider. 25/80 °C Ohm

Phaseninduktivitat mH
Therm. Widerstand °KIW
Therm. Zeitkonstante sec
Statordurchmesser mm (in)
Statorlange mm (in)
Statormasse g (Ib)
Lauferdurchmesser mm (in)
Lauferlange mm (in)
Laufermasse g (Ib)
Wiederholgenauigkeit mm (in)
Linearitat %
Wiederholgen. mit EPS  mm (in)
Linearitat mit EPS mm (in)

23x80/280x340-R

340 (13.39)
280 (11.02)
44 (9.9)
33 (7.4)
9 (2.0)
16 (3.7)
63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
23 (0.91)
162 (6.38)
265 (0.58)
12 (0.47)
420 (16.54)
330 (0.73)
+0.05 (+0.0020)
+0.25
+0.01
+0.01

(2.48)

(236)
(157)

(+0.0004)
(+0.0004)

23x80/280x340-D100
23x80/280x340-R20

340
280
44

33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
14
7.0
1600
23
177
265
12
420
330
+0.05
+0.25
+0.01
+0.01

(13.39)
(11.02)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.97)
(0.58)
(0.47)
(16.54)
(0.73)
(+0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

Hub-Zeit Diagramm

52

Zeit [ms]

350
300
250
200
150
100
50
0

1
P01-23x80/280x340
| Standard Wicklung
0 100 200 300
Hub [mm]

www.LinMot.com

1.5kg
1.0 kg
0.5kg
0.0 kg

Bewegter Laufer

Ausgabe 16
Anderungen vorbehalten



Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
920.5
.
$23 +0.15
5 (N e
s | 3 812
B 0 1 10
- S-S N
[{e]
|Al=: ™
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
il :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/280x340-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x420/370 0150-1324
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B Sl 21.50 10
| o
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'_“‘“— 2 &
N
I |
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/280x340-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x420/370 0150-1324
P01-23x80/280x340-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x420/370 0150-1324
Laufer
420
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard Laufer PL01-12x420/370 0150-1324
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x420/370 0150-1325
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x420/370-L 0150-1394
Stecker Zubehor

Motor Steckerbelegung ; ?
‘
F % U I

)
S [T]
Xy Standardkabel S. 508 =
3T H Fest- Motorflansch S. 518 A oS
Kabellange: e o lager : streifer lager
oo« S.522 S. 524 S.522
P01-23x80/..X.. om &8 :
P01-23x80/.x.-R20 0.2m S & © %?221
High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ ”‘?t 1 1 Motorflansch S. 518 :t?(-eifer
Ph 1- pink 2 6 S 2
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508 0:_:'
+5VDC weiss A 3 Y L
GND innerer Schirm B 8 Lifter S. 521 Linearfiihrung S. 479
Cosinus  grun D 9 ) Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh Geh

Ausgabe 16
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P01-23x80/340x400

Maximaler Hub: 400mm 40 |
Spitzenkraft: 44N / | \
30 -/ | N Standard Wicklung:
Z | ——— E1100, 72VDC &
&£ | E1001, 72VDC
3 20
S | E100, 48VDC
10 !
\
0 \
Max. Hub 400
FJ SS Hub 340
: |
= | ‘
=W [5=480 s : [ E
5 |
-~ |
- 25 i
-~ ZP=195
162 /177* - > 365 A5
- —+ ~|395 e
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ

Erweiterter Hub ES
Standard Hub SS

Spitzenkraft E1100/ E1001

Spitzenkraft E100
Kont. Kraft

Kont. Kraft mit Lufter
Randkraft
Kraftkonstante

Max. Strom @ 72vbc
Max. Strom @ 48vDC
Max. Gesch. @ 72vbc
Max. Gesch. @ 48vbc
Phasenwider. 25/80 °C
Phaseninduktivitat
Therm. Widerstand
Therm. Zeitkonstante
Statordurchmesser
Statorlange
Statormasse
Lauferdurchmesser
Lauferlange
Laufermasse
Wiederholgenauigkeit
Linearitat
Wiederholgen. mit EPS
Linearitat mit EPS

PO1-

mm (in)
mm (in)
N (Ibf)
N (Ibf)
N (Ibf)
N (Ibf)
%
N/A (IbfiA)
A
A
m/s (in/s)
m/s (in/s)
Ohm
mH
°KIW
sec
mm (in)
mm (in)
g (Ib)
mm (in)
mm (in)
g (Ib)
mm (in)
%
mm (in)
mm (in)

23x80/340x400-R

400
340
44
33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
23
162
265
12
480
380
+0.05
+0.25
+0.01
+0.01

(15.75)
(13.39)
(9.9)
(7.4)
(2.0
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.38)
(0.58)
(0.47)
(18.90)
(0.84)
(#0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)

23x80/340x400-D100
23x80/340x400-R20

400
340
44
33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
23
177
265
12
480
380
+0.05
+0.25
+0.01
+0.01

(15.75)
(13.39)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.97)
(0.58)
(0.47)
(18.90)
(0.84)
(+0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)
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Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
$20.5
.
923 £0.15
5 (N e
= ‘ < @12
N
- 'S .
| 1 © 8 |
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
i :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/340x400-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x480/430 0150-1372
Kabel Typ
177
A-A B-B Cc-C
79 %23 +0.15
A B C 21.50 10
| 3
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'—‘F“— ~ &
N
I l
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/340x400-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x480/430 0150-1372
P01-23x80/340x400-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PLO01-12x480/430 0150-1372
Laufer
480
10
610 |
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard L&ufer PL01-12x480/430 0150-1372
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x480/430 0150-1373
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x480/430-L auf Anfrage
Stecker Zubehor
Motor Steckerbelegung
9 é % i | i
x Standardkabel S. 508 f ES
" : Fest- Ab- -
Kabellange: o o o lager Motorflansch S. 518 strelgir ggsegz
P01-23x80/.x.  10m &8 G 8. 522 S '
P01-23x80/.x.-R20 0.2m S5 9 §F2§1
M & = High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ rot 1 1 Ab-
Motorflansch S. 518 .
Ph 1- pink 2 6 Strefer
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508
+5VDC weiss A 3 L L
GND innerer Schirm B 8 Lufter S. 521
Sinus gelb C 4
Cosinus  grun D 9 ' Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh. Geh.
ﬁﬁlutistegri?\::r?vorbehalten WWW. Ll n MOt. CO m 55



P01-23x80/440x500

Maximaler Hub: 500mm 40 |
Spitzenkraft: 44N / | \
30 -/ | N Standard Wicklung:
Z | ——— E1100, 72VDC &
&£ | E1001, 72VDC
3 20
S | E100, 48VDC
10 !
\
0 \
Max. Hub 500
FJ SS Hub 440
: |
= | ‘
=W l5=580 s : [ E
5 |
-~ |
- 25 i
-~ ZP=245
162 /177* - ~| 465 A5
- —+ 495 e
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ

PO1-
Erweiterter Hub ES mm (in)
Standard Hub SS mm (in)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf)
Spitzenkraft E100 N (Ibf)
Kont. Kraft N (Ibf)
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf)
Randkraft %
Kraftkonstante N/A (Ibf/A)
Max. Strom @ 72vbc A
Max. Strom @ 48vDC A
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s)

Phasenwider. 25/80 °C Ohm

Phaseninduktivitat mH
Therm. Widerstand °KIW
Therm. Zeitkonstante sec
Statordurchmesser mm (in)
Statorlange mm (in)
Statormasse g (Ib)
Lauferdurchmesser mm (in)
Lauferlange mm (in)
Laufermasse g (Ib)
Wiederholgenauigkeit mm (in)
Linearitat %
Wiederholgen. mit EPS  mm (in)
Linearitat mit EPS mm (in)

23x80/440x500-R

500 (19.69)
440 (17.32)
44 (9.9)
33 (7.4)
9 (2.0)
16 (3.7)
63
11.0
4.0
3.8
6.0 (236)
4.0 (157)
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
23 (0.91)
162 (6.38)
265 (0.58)
12 (0.47)
580 (22.83)
465 (1.03)
+0.05 (+0.0020)
+0.20
+0.01
+0.01

(2.48)

(+0.0004)
(+0.0004)

23x80/440x500-D100
23x80/440x500-R20

500
440
44
33

9

16

63
11.0
4.0
3.8
6.0
4.0
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
23
177
265
12
580
465
+0.05
+0.20
+0.01
+0.01

(19.69)
(17.32)
(9.9)
(7.4)
(2.0)
(3.7)

(2.48)

(236)
(157)

(0.91)
(6.97)
(0.58)
(0.47)
(22.83)
(1.03)
(+0.0020)

(+0.0004)
(+0.0004)
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Stecker Typ

162 A-A B-B
120.50 21.60
$20.5
.
923 +0.15
5 (N e
= ‘ < @12
N
- L a
B © P —+
r ©
- S e s s oe——se——0 e e —— i L0 N
il :
—
Al B
— —>
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/440x500-R --> PS01-23x80-R 0150-1233 & PL01-12x580/530 0150-1355
Kabel Typ
177
A-A B-B C-C
79 $23 +0.15
A B C 21.50 10
| 3
—'ﬁ'—'—'——'—'—'—'—'—'—‘F“— ~ &
N
I l
A B C
o e ]
Linearmotor Stator Laufer
Typ Art. Nr. Typ Art. Nr. Typ Art. Nr.
P01-23x80/440x500-D100 --> PS01-23x80-D100 0150-1201 & PL01-12x580/530 0150-1355
P01-23x80/440x500-R20 > PS01-23x80-R20 0150-1241 & PL01-12x580/530 0150-1355
Laufer
580
10
6.10 -
N
—
M5 x 15 6 1.10 M5 x 15
Standard Laufer Standard L&ufer PL01-12x580/530 0150-1355
Speziallaufer Heavy Duty Laufer mit WC/C-Beschichtung PL02-12x580/530 0150-1356
Lochlaufer Innendurchmesser 4.2mm PL01-12x580/530-L 0150-1391
Stecker Zubehor
Motor Steckerbelegung
9 é % i | i
x Standardkabel S. 508 f ES
" : Fest- Ab- -
Kabellange: o o o lager Motorflansch S. 518 strelgir ggsegz
P01-23x80/.x.  10m &8 G 8. 522 S '
P01-23x80/.x.-R20 0.2m S5 9 §F2§1
M & = High Flex Kabel S. 508 ] i
Ph 1+ rot 1 1 Ab-
Motorflansch S. 518 .
Ph 1- pink 2 6 Strefer
Ph 2+ blau 3 2
Ph 2- grau 4 7 Roboterkabel S. 508
+5VDC weiss A 3 L L
GND innerer Schirm B 8 Lufter S. 521
Sinus gelb C 4
Cosinus  grun D 9 ' Servo Drives:
Temp. schwarz E 5 Option externer Encoder S. 526 E100, E1001, E1100, B1100 S. 315
Schirm ausserer Schi. Geh. Geh.
Ausgabe 16
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P01-23x80/620x680

Maximaler Hub: 680mm 40 |
Spitzenkraft: 44N / | \
[ Standard Wicklung:
— 307
= \ ——— E1100, 72VDC &
g, | E1001, 72VDC
g ‘ E100, 48VDC
10 |
\
0 ‘
Max. Hub 680
FJ SS Hub 620
= |
= | ‘
7 I5=760 s : [
5 |
-~ |
- 25 i
-~ 7ZP=335
162 /177* - ~| 645 A5
- —+ 675 e
Motor Spezifikation
Stecker Typ Kabel Typ

PO1-
Erweiterter Hub ES mm (in)
Standard Hub SS mm (in)
Spitzenkraft E1100/ E1001 N (Ibf)
Spitzenkraft E100 N (Ibf)
Kont. Kraft N (Ibf)
Kont. Kraft mit Lifter N (Ibf)
Randkraft %
Kraftkonstante N/A (Ibf/A)
Max. Strom @ 72vbc A
Max. Strom @ 48vDC A
Max. Gesch. @ 72vbc m/s (in/s)
Max. Gesch. @ 48vbc m/s (in/s)
Phasenwider. 25/80 °C Ohm
Phaseninduktivitat mH
Therm. Widerstand °KIW
Therm. Zeitkonstante sec
Statordurchmesser mm (in)
Statorlange mm (in)
Statormasse g (Ib)
Lauferdurchmesser mm (in)
Lauferlange mm (in)
Laufermasse g (Ib)
Wiederholgenauigkeit mm (in)
Linearitat %
Wiederholgen. mit EPS  mm (in)
Linearitat mit EPS mm (in)

23x80/620x680-R

680 (26.77)
620 (24.41)
44 (9.9)
33 (7.4)
9 (2.0)
16 (3.7)
63
11.0 (2.48)
4.0
3.8
6.0 (236)
4.0 (157)
10.3/12.5
1.4
7.0
1600
23 (0.91)
162 (6.38)
265 (0.58)
12 (0.47)
760 (29.92)
615 (1.36)
+0.05 (+0.0020)
+0.20
+0.01 (+0.0004)
+0.01 (+0.0004)

23x80/620x680-D100
23x80/620x680-R20

680 (26.77)

620 (24.41)
44 (9.9)
33 (7.4)
9 (2.0)
16 (3.7)
63

11.0 (2.48)

4.0

3.8

6.0 (236)

4.0 (157)

10.3/12.5

1.4
7.0

1600
23 (