Hochlast-Linearaktor

Dynamischer, hochauflésender Prazisionsantrieb mit DC-Motor und direkter Positionsmessung

M-238

= Optional: Linearencoder fiir direkte Positionsmessung
= Hohe Belastbarkeit bis 400 N

= Stellweg 50 mm

= Auflésung bis 0,1 um

= Geschwindigkeit bis 30 mm/s

Linearantrieb der Referenzklasse
Hochauflésender Hochlastlinearaktor. Hochdynamische, geregelte DC-Motoren fir hohe Geschwindigkeiten.

Hochwertige Komponenten

Kugelumlaufspindel fiir hohe Geschwindigkeiten und Zyklenzahlen. Stabile Lagerung am Schaftausgang reduziert Querkrafte am
StoRel. Nichtdrehendes Kopfstlick fur gleichformige Bewegung vermeidet Taumelfehler, Drehmomente und Verschleil? am Kon-
taktpunkt. Inkl. Flach- und Kugelkopfstiick zur Entkopplung von Kraften. Kontaktlose Endschalter schiitzen die Mechanik. Ein
richtungserkennender Referenzschalter erleichtert Automatisierungsaufgaben

Hochgenaue Positionsmessung mit inkrementellem Linearencoder
Kontaktlose optische Linearencoder messen die Position mit hdchster Genauigkeit direkt an der Plattform. Nichtlinearitaten,
mechanisches Spiel oder elastische Deformation beeinflussen die Messung nicht.

Einsatzgebiete
Prazisionsjustage, Externes Antriebselement fir gefiihrte Systeme.

Bewegen Einheit M-238.5PG M-238.5PL
Aktive Achsen
Stellweg in X ‘ mm

Maximale Geschwindig-

keit in X, unbelastet 0

‘ mm/s ‘

Kleinste Schrittweite in X um typ. 0,5 0,3
Unidirektionale Wieder-

+ +
holgenauigkeit in X um typ- e £z
Umkehrspiel in X um typ. 3 1
Referenzschalter Hall-Effekt Hall-Effekt
Wiederholgenauigkeit des
Referenzschalters um ! !
Endschalter Hall-Effekt Hall-Effekt
Integrierter Sensor Inkrementeller Rotationsencoder Inkrementeller Linearencoder
Sensorauflosung nm 100
Sensorauflésung ILrjnpuIse/ 4000

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz = M-238.5PG M-238.5PL

Antriebstyp ‘ ‘ DC-Getriebemotor mit ActiveDrive ‘ DC-Getriebemotor mit ActiveDrive
Nennspannung ‘ \% ‘ 24 ‘ 24
Antriebskraft in X N typ. 400 400
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Mechanische Eigenschaf-

- Einheit Toleranz = M-238.5PG M-238.5PL

Zulassige Druckkraft in Y ‘ N ‘ max. ‘ 100 ‘ 100

Spindeltyp ‘ ‘ ‘ Kugelumlaufspindel ‘ Kugelumlaufspindel
Spindelsteigung ‘ mm ‘ 2 ‘ 2

Getriebeuntersetzung i ‘ ‘ 3,71:1 ‘ 3,71:1

Gesamtmasse ‘ g ‘ ‘ 2400 ‘ 2400

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

Anschliisse und Umge-

Einheit M-238.5PG M-238.5PL

bung

Bgtrlebstemperaturbe— oc _10 bis 50 -10 bis 50

reich

Anschluss D-Sub 15-polig (m) D-Sub 15-polig (m)
C-863.12 C-863.12

$2$§:"e"e Controller / C-885 mit C-863.20C885 C-885 mit C-863.20C885
C-884 C-884
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Zeichnungen / Bilder

00 200 S 7500 10000 1250,0 15000 17500 20000 2250,0 25000 2750,0 3000,0 32500 L0 IS0 40000
Tie [r1s]
Actusl velocty

Die Geschwindigkeitskonstanz eines M-238.5PL bei 30mm/s.

Devietion [

230 200 A75 450 425 400 75 S0 25 00 25 S0 75 100 125 150 175 20 230
Postion ]

Die Wiederholgenauigkeit des M-238.5PL mit Linearencoder betragt weniger als 0,3um.

00 2500 SO0 7500 1000,0 1250,0 1S00,0 1750,0 2000,0 22500 2500,0 2750,0 30000 32500 3000 37500 4000,0
Tie ]
Actusl positon

Fur einen 30-mm-Schritt benotigt der M-238 weniger als 1,5 Sekunden.
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Zeichnungen / Bilder
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M-238.5PL | 336,2 90
M-238.5PG | 3472 | 67,6

M-238, Abmessungen in mm

Bestellinformationen

M-238.5PG
Hochlast-Linearaktor; DC-Getriebemotor mit ActiveDrive; 50 mm Stellweg; 400 N Vorschubkraft; 30 mm/s maximale Geschwin-
digkeit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 4000 Impulse/U Sensorauflésung; Endschalter: Hall-Effekt

M-238.5PL
Hochlast-Linearaktor; DC-Getriebemotor mit ActiveDrive; 50 mm Stellweg; 400 N Vorschubkraft; 30 mm/s maximale Geschwin-
digkeit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Linearencoder, 100 nm Sensorauflésung; Endschalter: Hall-Effekt
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