Hochlast-Lineartisch

Preiswert, zuverlassig, prazise

M-413

= Sehr preisgiinstige, stabile Varianten

s Flexibles Baukastensystem M-403, M-404, M-413, M-414
= Stellwege von 100 bis 300 mm

= Auflésung bis 0,018 pm

= Vorgespannte Prazisionsgewindespindel

= Kleinste Schrittweite 0,2 um

Einsatzgebiete
Messtechnik. Justage.

Bewegen Einheit Toleranz | M-413.1PD A M-413.2PD A M-413.3PD | M-413.1DG M-413.2DG | M-413.3DG | M-413.12S  M-413.22S

Aktive Achsen
Stellweg in X mm 100 200 300 100 200 300 100 200

Maximale Geschwindig-

keit in X, unbelastet mm/s 10 10 10 2,5 2,5 2,5 3 3

Neigen (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Y bei urad typ. +300 + 300 +300 + 300 +300 +300 +300 +300
Bewegung in X)

Gieren (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Z bei urad typ. +300 + 300 +300 + 300 +300 +300 +300 +300
Bewegung in X)

Toleranz | M-413.1PD | M-413.2PD | M-413.3PD | M-413.1DG M-413.2DG | M-413.3DG | M-413.125  M-413.225

Systemauflosung in X 17,5784 17,5784 17,5784 156,25 156,25
Unidirektionale Wieder-

holgenauigkeit in X um typ- 1 d 1 d 1 d d 1
Bidirektionale Wiederhol-
genauigkeit in X um typ.
Kleinste Schrittweite in X um typ. 0,25 0,25 0,25 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2
Umkehrspiel in X um typ. 6 6 6 10 10 10

Inkremen- | Inkremen- | Inkremen- Inkremen- | Inkremen- Inkremen-

teller Rota- | teller Rota- | teller Rota- | teller Rota- | teller Rota- | teller Rota-

Integrierter Sensor ) . . . . q
tionsenco- | tionsenco- | tionsenco- | tionsenco- | tionsenco- | tionsenco-

der der der der der der

A/B-Qua- A/B-Qua- A/B-Qua- A/B-Qua- A/B-Qua- A/B-Qua-
Sensorsignal dratur,RS- | dratur,RS- | dratur,RS- | dratur,RS- | dratur,RS- | dratur, RS-

422 422 422 422 422 422
Sensorauflésung 'L'J“p”'se/ 4000 4000 4000 2000 2000 2000
Referenzschalter Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt
Wiederholgenauigkeit des
Referenzschalters Hum 8 i 2 8 d o o 8
Endschalter Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt
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Antriebstyp

Motorauflésung

Nennspannung
Nennstrom, effektiv

Antriebskraft in negativer
Bewegungsrichtung in X

Antriebskraft in positiver
Bewegungsrichtung in X

Widerstand Phase-Phase
Induktivitat Phase-Phase

Voll-
schritte/
U

\
A

mH

typ.

typ.

typ.

typ.

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/DC-
Motor mit
ActiveDrive

24

50

50

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/DC-
Motor mit
ActiveDrive

24

50

50

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/DC-
Motor mit
ActiveDrive

24

50

50

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/DC-
Getriebe-
motor

12
0,43

50

50

9,6
0,44

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/DC-
Getriebe-
motor

12
0,43

50

50

9,6
0,44

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/DC-
Getriebe-
motor

12
0,43

50

50

9,6
0,44

Pl

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz | M-413.1PD A M-413.2PD A M-413.3PD | M-413.1DG M-413.2DG | M-413.3DG | M-413.12S  M-413.22S

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/2-
Phasen-
Schrittmo-
tor

400

24
1,2

50

50

2,6
1,9

Elektromo-
tor/Drehen-
der Elektro-
motor/2-
Phasen-
Schrittmo-
tor

400

24
1,2

50

50

2,6
19

x:ma"'“he Eigenschaf- o heit | Toleranz  M-413.1PD M-413.2PD  M-413.3PD | M-413.1DG  M-413.2DG | M-413.3DG  M-413.125  M-413.225

Fihrung

Spindeltyp

Spindelsteigung
Getriebeuntersetzung i
Steifigkeit in X

Bewegte Masse in X, un-
belastet

Zulassige Druckkraft in Y
Zulassige Druckkraft in Z

Gesamtmasse

Material

Anschliisse und Umge-
bung

Anschluss

Anschluss Versorgungs-
spannung

Empfohlene Controller /
Treiber

Kabellange

Betriebstemperaturbe-
reich

mm

N/pum

(]

m oz Zz

Trapezge-
windespin-
del

1

3,5

200
500
4400

Aluminium,
eloxiert

Trapezge-
windespin-
del

1

3,5

200
500
5400

Aluminium,
eloxiert

Trapezge-
windespin-
del

1

3,5

200
500
6600

Aluminium,
eloxiert

Trapezge-
windespin-
del

1
28,444
3,5

200
500
4200

Aluminium,
eloxiert

Trapezge-
windespin-
del

1
28,444
3,5

200
500
5200

Aluminium,
eloxiert

Trapezge-
windespin-
del

1
28,444
35

200
500
6400

Aluminium,
eloxiert

Trapezge-
windespin-
del

1

3,5

200
500
4400

Aluminium,
eloxiert

Trapezge-
windespin-
del

1

3,5

200
500
5400

Aluminium,
eloxiert

Einheit M-413.1PD M-413.2PD M-413.3PD | M-413.1DG M-413.2DG | M-413.3DG  M-413.12S M-413.22S

D-Sub 15-
pol. (m)

M8 4-pol
(m)

C-863 (ein-
achsig)
C-884 (bis 6
Achsen)

3

-20 bis 65

D-Sub 15-
pol. (m)
M8 4-pol
(m)

C-863 (ein-
achsig)
C-884 (bis 6
Achsen)

8

-20 bis 65

D-Sub 15-
pol. (m)

M8 4-pol
(m)

C-863 (ein-
achsig)
C-884 (bis 6
Achsen)

3

-20 bis 65

D-Sub 15-
pol. (m)

C-863 (ein-
achsig)
C-884 (bis 6
Achsen)

3

-20 bis 65

D-Sub 15-
pol. (m)

C-863 (ein-
achsig)
C-884 (bis 6
Achsen)

3

-20 bis 65

D-Sub 15-
pol. (m)

C-863 (ein-

-20 bis 65

D-Sub 15-
pol. (m)

C-663 (ein-
achsig)

B]

-20 bis 65

D-Sub 15-
pol. (m)

C-663 (ein-
achsig)

3

-20 bis 65

Bewegen Einheit Toleranz = M-413.32S

Aktive Achsen
Stellweg in X

Maximale Geschwindig-
keit in X, unbelastet

Neigen (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Y bei
Bewegung in X)

Gieren (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Z bei
Bewegung in X)

mm/s

prad

prad

X
300

3

+300

+300
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Systemauflosung in X nm 156,25
Unidirektionale Wieder-

holgenauigkeit in X um typ- 1
Bidirektionale Wiederhol-

genauigkeitin X um typ-

Kleinste Schrittweite in X um typ. 0,2
Umkehrspiel in X um typ.

Integrierter Sensor

Sensorsignal

Sensorauflésung IanuIse/

Referenzschalter Hall-Effekt
Wiederholgenauigkeit des

Referenzschalters um 1
Endschalter Hall-Effekt

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz = M-413.32S

Antriebstyp Elektromotor/Drehender Elektromotor/2-Phasen-Schrittmotor
Voll-
Motorauflésung schritte/ 400
U
Nennspannung \% 24
Nennstrom, effektiv A typ. 1,2
s I
Bawsgungsrehtunginx | L
Widerstand Phase-Phase | Q typ. 2,6
Induktivitat Phase-Phase | mH 1,9
Flihrung
Spindeltyp Trapezgewindespindel
Spindelsteigung mm 1
Getriebeuntersetzung i
Steifigkeit in X N/um 3,5
Bewegte Masse in X, un-
belastet &
Zulassige Druckkraft in Y N max. 200
Zulassige Druckkraft in Z N max. 500
Gesamtmasse g 6600
Material Aluminium, eloxiert
Anschluss D-Sub 15-pol. (m)

Anschluss Versorgungs-
spannung

Empfohlene Controller /

Treiber C-663 (einachsig)
Kabellange m 3

Betriebstemperaturbe-

. °C -20 bis 65
reich

Hinweis zur Geschwindigkeit bei M-413.xPD: Empfohlene Hochstgeschwindigkeit

Hinweis zur Sensorauflosung: 4-fach ausgewertet

Hinweis zu Neigen und Gieren: Fur Stellwege tiber 100 mm gilt der Wert jeweils pro 100 mm.

Hinweis zu Motoraufldsung und Antriebstyp bei M-413.x2S: 24-V-Chopper-Spannung, max. 0,8 A/Phase; 400 Vollschritte/U, Motorauflésung mit Schrittmotorsteuerung C-663
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Zeichnungen / Bilder
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M-41x, Abmessungen in mm

Bestellinformationen

M-413.1PD
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 100 mm Stellweg, ActiveDrive

M-413.2PD
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 200 mm Stellweg, ActiveDrive

M-413.3PD
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 300 mm Stellweg, ActiveDrive

M-413.1DG
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 100 mm Stellweg, DC-Getriebemotor

M-413.2DG
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 200 mm Stellweg, DC-Getriebemotor

M-413.3DG
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 300 mm Stellweg, DC-Getriebemotor

M-413.12S
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 100 mm Stellweg, Schrittmotor

M-413.22S
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 200 mm Stellweg, Schrittmotor

M-413.32S
Hochlast-Lineartisch, Gewindespindel, 120 mm Breite, 300 mm Stellweg, Schrittmotor

Seite 4
28.09.2021

WWW.PI.DE



