Hochauflésender Linearaktor mit DC-Motor

Sehr dynamisch, hohe Krafte bis 120 N

M-235

= Stellwege 20 und 50 mm

= Kleinste Schrittweite bis 0,1 um

= DC-Motor ermoglicht hohe Geschwindigkeiten
= Druck-/Zugbelastbarkeit bis 120 N

= MTBF >10000 h

Linearantrieb der Referenzklasse
Verbindet hohe Préazision, hohe Krafte und hohe Dynamik.

Hochwertige Komponenten

Kugelumlaufspindel fiir hohe Geschwindigkeiten und Zyklenzahlen. Nichtdrehendes Kopfstiick fur gleichformige Bewegung ver-

meidet Taumelfehler, Drehmomente und Verschlei am Kontaktpunkt. Inkl. Flach- und Kugelkopfstilick zur Entkopplung von Kraf-

ten. Kontaktlose Endschalter schiitzen die Mechanik. Ein richtungserkennender Referenzschalter erleichtert Automatisierungs-

aufgaben. Positionsgeregelte Varianten mit differentiellem Encodertreiber im Stecker fur die sichere SignalUbertragung tiber bis

zu 10 m.

Motorvarianten

= Hochdynamische geregelte DC-Motoren erreichen hohe Geschwindigkeiten

= Positionsgeregelte DC-Motoren mit Getriebe und hochauflésenden Rotationsencodern erméglichen eine Schrittweite von nur
100 nm

Einsatzgebiete
Prazisionsjustage. Externes Antriebselement fiir gefiihrte Systeme.

Bewegen Einheit M-235.2DD M-235.5DD M-235.2DG M-235.5DG
Aktive Achsen

Stellweg in X ‘ mm

30

Maximale Geschwindig-
keit in X, unbelastet

mm/s ‘

Toleranz | M-235.2DD M-235.5DD M-235.2DG M-235.5DG

Kleinste Schrittweite in X um typ. 1,5 1,5 0,1 0,1
Unidirektionale Wieder-

+ + + +
holgenauigkeit in X um typ- 0z 202 0 0l
Umkehrspiel in X um typ. 2 2 2 2
Referenzschalter Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt
Endschalter Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt

. Inkrementeller Rotations- | Inkrementeller Rotations- | Inkrementeller Rotations- | Inkrementeller Rotations-

Integrierter Sensor

encoder encoder encoder encoder
Sensorauflésung 'J‘pu'se/ 2048 2048 2048 2048

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz = M-235.2DD M-235.5DD M-235.2DG M-235.5DG

Antriebstyp ‘ ‘ DC-Motor ‘ DC-Motor ‘ DC-Getriebemotor ‘ DC-Getriebemotor
Betriebsspannung v | 0bis+12 | Obis +12 | Obis £12 | Obis £12
Antriebskraft in X N typ. 50 50 1120 1120
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Mechanische Eigenschaf-

ton Einheit Toleranz = M-235.2DD M-235.5DD M-235.2DG M-235.5DG

Zulassige Druckkraft in Y N max. 8 8 8 8

Spindeltyp Kugelumlaufspindel Kugelumlaufspindel Kugelumlaufspindel Kugelumlaufspindel

Spindelsteigung mm 1 1 1 1

Getriebeuntersetzung i 29,6:1 29,6:1

Gesamtmasse g 500 650 550 700

Material Aluminium, eloxiert, Aluminium eloxiert, Aluminium eloxiert, Aluminium, eloxiert,
Chromstahl Chromstahl Chromstahl Chromstahl

Wi WG | g M-235.2DD M-235.5DD M-235.2DG M-235.5DG

bung

Betriebstemperaturbe-

R °C -20 bis 65 -20 bis 65 -20 bis 65 -20 bis 65
reich
Anschluss ‘ ‘ D-Sub 15-polig (m) ‘ D-Sub 15-polig (m) ‘ D-Sub 15-polig (m) ‘ D-Sub 15-polig (m)
Kabellange ‘ m ‘ 0,5 ‘ 0,5 ‘ 0,5 ‘ 0,5
Empfohlene Controller / C-863.12 C-863.12 C-863.12 C-863.12
TreiFl)oer C-885 mit C-863.20C885 C-885 mit C-863.20C885 C-885 mit C-863.20C885 C-885 mit C-863.20C885
C-884 C-884 C-884 C-884
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Zeichnungen / Bilder
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M-235.2DD, M-235.2DG, M-235.5DD und M-235.5DG, Abmessungen in mm
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Zeichnungen / Bilder
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Bestellinformationen

M-235.2DD

Hochauflésender Linearaktor mit DC-Motor; DC-Motor; 20 mm Stellweg; 50 N Vorschubkraft; 30 mm/s maximale Geschwindig-
keit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Sensorauflosung; Endschalter: Hall-Effekt; 0,5 m
Kabellange

M-235.5DD

Hochauflésender Linearaktor mit DC-Motor; DC-Motor; 50 mm Stellweg; 50 N Vorschubkraft; 30 mm/s maximale Geschwindig-
keit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Sensorauflésung; Endschalter: Hall-Effekt; 0,5 m
Kabellange

M-235.2DG

Hochauflésender Linearaktor mit DC-Motor; DC-Getriebemotor; 20 mm Stellweg; 120 N Vorschubkraft; 2 mm/s maximale Ge-
schwindigkeit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Sensorauflésung; Endschalter: Hall-Ef-
fekt; 0,5 m Kabelldange

M-235.5DG

Hochauflésender Linearaktor mit DC-Motor; DC-Getriebemotor; 50 mm Stellweg; 120 N Vorschubkraft; 2 mm/s maximale Ge-
schwindigkeit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Sensorauflésung; Endschalter: Hall-Ef-
fekt; 0,5 m Kabelldnge
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