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1.1 SERVOMECH Linearantriebe

SERVOMECH elektromechanische Linearantriebe sind mechanische, motorisierte Zylinder, die eine Dreh-
bewegung eines Motors in eine lineare Bewegung des Schubrohres umwandeln.

Die Definition Antrieb bedeutet, dass dieser den Eingangs — Antriebsbefehl seiner mechanischen Ausfuh-
rung entsprechend ausfuhrt.

Sie sind fur den Einsatz in industriellen Anwendungen konzipiert und gefertigt, auch unter Berlck-
sichtigung von sehr strengen Applikationsanforderungen wie:

= Last

= lineare Hubgeschwindigkeit

= Einschaltdauer

= Einsatz-, Witterungs- und Umgebungsbedingungen

SERVOMECH Linearantriebe kdnnen sowohl fur Zug- als auch Drucklast eingesetzt werden.

Je nach Ausflihrung sind diese:
= Statisch selbsthemmend mit Last: bei abgeschaltetem Motor wird die statische Last in Position
gehalten
= Statisch nicht selbsthemmend mit Last: in diesem Fall muss die Last mithilfe von einem Bremsmotor
in Position gehalten werden.
Einer der wichtigsten Vorteile ist die gleichmaBige Hubbewegung sowohl mit, als auch ohne Last, bei
gleichzeitig niedrigem Betriebsgerdusch.

Die Linearantriebe kdnnen sowohl fir den herkdmmlichen Betrieb mit Zug- oder Drucklast (EIN — AUS),
aber bei Verwendung von Zubehdr wie Encoder oder Potentiometer zur Positionierung, Elektromotoren mit
Tachometer und/oder Motorsteuerungen, auch als Servoantriebe eingesetzt werden.

Die Installation der Linearantriebe ist einfach und kostenglinstig. Es werden lediglich ein vorderer und
hinterer Befestigungsanschluss bendtigt (wie bei handelsiblichen Hydraulik- oder Pneumatikzylindern).

Sie eignen sich auch sehr gut als Alternative zu Hydraulik- oder Pneumatikzylindern bei folgenden
Anforderungen:

= gleichmaBige Hubbewegung bei Zug- und Drucklast

= Positioniergenauigkeit beim Anhalten

= Halten der Position unter Last (selbsthemmend)

= Energieverbrauch ausschlieBlich wahrend der Hubbewegung

= Verwendung unter besonders schwierigen Einsatz- und Witterungsbedingungen (es sind nur

elektrische Anschlusskabel erforderlich)

= hohe Sicherheit bei hangender Last (zusatzliche interne Sicherheitsvorrichtungen lieferbar)

= Einsatz bei sehr niedrigen Temperaturen (ohne Gefriergefahr)

= Einsatz bei sehr hohen Temperaturen (ohne Entzindungsgefahr)

Es gibt sehr viele Anwendungsmaglichkeiten fur SERVOMECH Linearantriebe. Sie sind auch fur industrielle
Anwendungen geeignet, bei denen eine absolute Sicherheit, bzw. eine kontrollierte Hubbewegung
gefordert ist, wahrend die Last bewegt, gehoben oder gekippt wird.

Die groBe Auswahl an BaugrdBen, Hublangen, Antriebsmotoren, lineare Hubgeschwindigkeiten und Zu-
behor erleichtert es, die Linearantriebe nicht nur in neuen Applikationen, sondern auch mit erheblichen
technischen und wirtschaftlichen Vorteilen als Ersatz sowohl fur bestehende, mechanische Vorrichtungen
als auch fUr Hydraulik- oder Pneumatikzylinder zu verwenden.

1.2 SERVOMECH Linearantriebe - Baureihen

Die SERVOMECH Linearantriebe werden aufgrund des Designs, der Antriebsart und der Einbauart in
5 Baureihen unterteilt.
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1.2 SERVOMECH Linearantriebe - Baureihen

Linearantriebe ATL Baureihe:
- Getriebe:  Schneckenradgetriebe mit Prazisions-Schneckenwelle
- Spindel: 1- oder mehrgangige Trapezgewindespindel

Linearantricbe BSA Baureihe:
- Getriebe: Schneckenradgetriebe mit Prazisions-Schneckenwelle
- Spindel: Kugelumlaufspindel

GETRIEBE
Schneckenradgetriebe mit Schneckenwelle

SPINDEL
Trapezgewindespindel | | Kugelumlaufspindel
| ATL Baureihe | | BSA Baureihe
ATL 20 ATL 50 ATL 100 BSA 20 BSA 50 BSA 100
ATL 25 ATL 63 ATL 125 BSA 25 BSA 63 BSA 125
ATL 28 ATL 80 BSA 28 BSA 80
ATL 30 BSA 30
ATL 40 BSA 40
Lineare Hubgeschwindigkeit: (1.4 ... 140) mm/s Lineare Hubgeschwindigkeit: (2.3 ... 93) mm/s
Max. Last: 600 N ... 350 kN Max. Last: 1 200 N ... 123 kN
Standard Hublénge bis zu 800 mm, Standard Hublange bis zu 800 mm,
auf Anfrage Sonderhublangen auf Anfrage Sonderhubléngen

Antriebsache 90° gedreht zur Spindelachse

Antrieb:
= |EC Motoranbau
= Antriebswelle

Elektromotor:
=  Dreh- oder Wechselstrommotor
= 24\ oder 12 V Gleichstrommotor

Endschalter:

= Einstellbare, elektrische Schalter (durch spezielle Endanschlage auf einer Stange)

= Einstellbare, magnetische Schalter (durch Verstellung am auBeren Schutzrohr)

= Nicht einstellbare, induktive Sensoren (fixe Position am auBeren Schutzrohr)

= Nicht einstellbare, elektrische Schalter (mittels Nocken aktiviert)
Positionsrickmeldesystem:

= Drehgeber auf der Antriebsachse

= Linearpotentiometer parallel zum Schubrohr

Umfangreiches Zubehor lieferbar.
Es kénnen aus 2 oder mehreren Linearantrieben bestehende Antriebssysteme realisiert werden, bei
denen die Antriebswellen mechanisch mit Wellen verbundenen sind.

4
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1.2 SERVOMECH Linearantriebe - Baureihen

Linearantriecbe CLA Baureihe:
- Getriebe:  Schneckenradgetriebe mit Prazisions-Schneckenwelle
- Spindel: 1- oder mehrgéngige Trapezgewindespindel

Linearantriebe CLB Baureihe:
- QGetriebe:  Schneckenradgetriebe mit Prazisions-Schneckenwelle
- Spindel: Kugelumlaufspindel

GETRIEBE
Schneckenradgetriebe mit Schneckenwelle

SPINDEL
Trapezgewindespindel | | Kugelumlaufspindel
CLA Baureihe | | CLB Baureihe

CLA 30 CLB 30

CLA 40 CLB 40

CLA 50 CLB 50
Lineare Hubgeschwindigkeit: (2 ... 56) mm/s Lineare Hubgeschwindigkeit: (2.5 ... 60) mm/s
Max. Last: 2 500 N ... 25 kN Max. Last: 3300 N ... 25 kN
Standard Hublange bis zu 800 mm, Standard Hublange bis zu 800 mm,
auf Anfrage Sonderhublangen auf Anfrage Sonderhublangen
(mehr Details auf Seite 108 ... 110) (mehr Details auf Seite 111 ... 113)

Antriebsache 90° gedreht zur Spindelachse

Antrieb:
= |EC Motoranbau
= Antriebswelle

Elektromotor:
=  Dreh- oder Wechselstrommotor

Endschalter:
= Einstellbare, von Nocken aktivierte elektrische Endschalter

Positionsrickmeldesystem:
= Rotativ - Potentiometer

Umfangreiches Zubehdr lieferbar.

Es kdnnen aus 2 oder mehreren Linearantrieben bestehende Antriebssysteme realisiert werden, bei
denen die Antriebswellen mechanisch mit Wellen verbundenen sind.



EaServomech,

SERVOMECH Linearantriebe

1.2 SERVOMECH Linearantriebe

Linearantriecbe UBA Baureihe:
- Antrieb: Zahnriemenantrieb
- Spindel: Kugelumlaufspindel

Linearantriebe UAL Baureihe:
- Antrieb: Zahnriemenantrieb

- Bavureihen

- Spindel: 1- oder mehrgangige Trapezgewindespindel

ANTRIEB

Zahnriemenantrieb

SPINDEL

Kugelumlaufspindel

Trapezgewindespindel

UBA Baureihe

UAL Baureihe

UBA 1
UBA 2
UBA 3
UBA 4
UBA S

UAL 1
UAL 2
UAL 3
UAL 4
UAL 5

Lineare Hubgeschwindigkeit: (40 ... 875) mm/s
Max. Last: (290 ... 10 650) N
Hublange bis zu 800 mm

Antriebsache parallel zur Spindelachse

Antrieb:
= |EC Motoranbau

Elektromotor:

Lineare Hubgeschwindigkeit: (23 ... 529) mm/s
Max. Last: (300 ... 10 400) N
Hublange bis zu 800 mm

=  Dreh- oder Wechselstrommotor mit Bremse
= 24\ oder 12 V Gleichstrommotor mit Bremse

Endschalter:

= Einstellbare, magnetische Schalter (durch Verstellung am auBeren Schutzrohr)
= Nicht einstellbare, induktive Sensoren (fixe Position am auBeren Schutzrohr)

Positionsrickmeldesystem:
= Drehgeber auf der Antriebsachse

= Linearpotentiometer parallel zum Schubrohr

Umfangreiches Zubehor lieferbar.
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1.2 SERVOMECH Linearantriebe - Baureihen

Linearantriecbe TMA Baureihe:
- Getriebe:  Schneckenradgetriebe mit Prazisions-Schneckenwelle
- Spindel: 1 - géangige Trapezgewindespindel

GETRIEBE
Schneckenradgetriebe mit Schneckenwelle

SPINDEL
Trapezgewindespindel

TMA B|aureihe
TMA 15
TMA 25
TMA 50
TMA 100
TMA 150
TMA 200

Lineare Hubgeschwindigkeit: (0.12 ... 40) mm/s
Max. Last: (2.6 ... 200) kN
Hublange bis zu 1 500 mm

Befestigung des Linearantriebes mittels Schwenkzapfen oder Bronzeblchsen
Antriebsache 90° gedreht zur Spindelachse
Antrieb:

= |EC Motoranbau
=  Antriebswelle

Elektromotor:
= Drehstrommmotor
Endschalter:
= Nicht einstellbare, induktive Sensoren (fixe Position am auBeren Schutzrohr)
= Nicht einstellbare, elektrische Schalter (mittels Nocken aktiviert)
Positionsrickmeldesystem:
= Drehgeber auf der Antriebsachse
Umfangreiches Zubehor lieferbar.

Es kdnnen aus 2 oder mehreren Linearantrieben bestehende Antriebssysteme realisiert werden, bei
denen die Antriebswellen mechanisch mit Wellen verbundenen sind.
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1.2 SERVOMECH Linearantriebe - Baureihen

Linearantricbe ILA Baureihe:
- Spindel: 1- oder mehrgéngige Trapezgewindespindel (ILA . A Baureihe)
- Spindel:  Kugelumlaufspindel (ILA . B Baureihe)

SPINDEL
Trapezgewindespindel | | Kugelumlaufspindel
ILA . A Baureihe | | ILA . B Baureihe
ILA15 A ILA15B
ILA 25 A ILA25B
ILA5S0 A ILA50 B
ILA100 A ILA 100 B
ILA 150 A ILA 150 B
ILA 200 A ILA 200 B
Max. Last: (15 ... 200) kN Max. Last: (15 ... 200) kN
Hublange bis zu 1 500 mm Hublange bis zu 1 500 mm

IN-LINE Antriebe

Befestigung des Linearantriebes mittels Schwenkzapfen

Antrieb: Welle und Flansch zum Anbau eines Getriebemotors

Endschalter: Nicht einstellbare, induktive Sensoren (fixe Position am &uBeren Schutzrohr)
Umfangreiches Zubehor lieferbar.
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1.3 Auslegung eines Linearantriebes

THERMISCHER GRENZWERT

Elektromechanische Linearantriebe wandeln eine Drehbewegung in eine lineare Bewegung um. Aufgrund
der Reibung zwischen Spindel und Laufmutter tritt ein Energieverlust auf, der in Warme umgewandelt wird.
Um den geeigneten Linearantrieb auszulegen, muss daher der Arbeitszyklus bzw. die von der ANWENDUNG
GEFORDERTE EINSCHALTDAUER berUcksichtigt und mit der flr den ANTRIEB MAX. ZUGELASSENEN EINSCHALTDAUER
verglichen werden.

VON DER ANWENDUNG GEFORDERTE EINSCHALTDAUER F [%]: effektive Arbeitszeit unter Last, wéhrend einer
Bezugszeit von 10 Minuten, in % ausgedrUckt.
F, [%] = Arbeitszeit wahrend 10 min %100
10 min

MAX. ZUGELASSENE EINSCHALTDAUER DES LINEARANTRIEBES F; [%]: maximale Arbeitszeit des Linearantriebes
wahrend der Bezugszeit von 10 min., bei einer Umgebungstemperatur von 25°C, unter max. Last, die
bezugnehmend auf die im Katalog angefiihrten max. zulassigen Leistungen ohne Uberhitzungsgefahr der
internen Komponenten, zulassig ist.

Spindel Fi [%]
1 — gangige Trapezgewindespindel 30
Kugelumlaufspindel 100

FUreinkorrektes Funktionieren des Linearantriebes muss unbedingt folgende Bedingung eingehalten werden:
F, < F,;. Aus diesem Grund ist oft der Einsatz der Linearantriebe durch den thermischen Grenzwert und
nicht durch die mechanische Antriebs- oder Motorleistung begrenzt.

Fur die korrekte Auslegung des Linearantriebes empfehlen wir, nachstehenden AUSLEGUNGSKRITERIEN
als Hilfestellung heranzuziehen.

AUSLEGUNGSKRITERIEN EINES LINEARANTRIEBES

1. Bestimmung der von der Applikation geforderten Leistungen und technischen Eigenschaften
= Hublange

Lineare Hubgeschwindigkeit

= Dynamische Zug- und Drucklast, Hub bei max. Drucklast

Statische Zug- und Drucklast, Hub bei max. Drucklast

Arbeitszyklus

= \orgegebener Elektromotor

2. Bestimmung der Spindel

Ausgehend von der HUBLANGE, LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT und vOM ARBEITSZYKLUS MusSS die EINSCHALT-
DAUER F, [%] wéhrend 10 min berechnet werden:

« F, <30 %: Trapezgewindespindel — Linearantrieb auswéhlen
= F, =50 %: Kugelumlaufspindel — Linearantrieb auswéhlen

= 30 % < F, <50 %: hier gibt es zwei Moglichkeiten: )

- Auswahl eines Kugelspindel - Linearantriebes, um sicherheitshalber eine Uberhitzung zu vermeiden;

- Auswahl eines Trapezgewindespindel - Linearantriebes, nach Uberpriifung der vorhandenen
Applikationslast bei einer Einschaltdauer von > 30 % (siehe EINSCHALTDAUER F;, DYN. LAST - LINEARE
HUBGESCHWINDIGKEITSDIAGRAMM, Seite 38).

Grundsatzlich sind Antriebe mit Trapezgewindespindel glnstiger als mit Kugelumlaufspindel. Bei

der Auswahl eines Trapezgewindespindel - Linearantriebes mit einer Einschaltdauer F, > 30 %, ist

jedoch aufgrund der Leistungsminderung die Verwendung der nachsten BaugréBe notwendig.

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel sind nicht selbsthemmend. Deshalb werden diese in der

Regel mit Bremsmotoren eingesetzt, um die Last auch im Stillstand halten zu kénnen. Zudem sind

Bremsmotoren flr eine exakte Positionierung und Wiederholgenauigkeit sowohl fur Linearantriebe

mit Trapezgewinde- als auch mit Kugelumlaufspindel notwendig.

Auch bei hohen linearen Hubgeschwindigkeiten kann der Einsatz eines Bremsmotors notwendig sein.

Die Auslegung wird somit nicht nur von den technischen, sondern auch von wirtschaftlichen
Erfordernissen beeinflusst.

9



EaServomech,

SERVOMECH Linearantriebe

1.3 Auslegung eines Linearantriebes

3.

10

Vorauswahl der BaugroBe

Ausgehend von der Last und Hubgeschwindigkeit, die von der Applikation gefordert werden, kann
auf der Basis der VORAUSWAHL - DIAGRAMME (Seite 17 ... 22) der entsprechenden im vorherigen Schritt
ausgelegten Spindel, die BaugréB3e des Linearantriebes ermittelt werden.

Uberpriifung der mechanischen Belastungen
4.1 Uberprifung der Spindelknickung

Ausgehend von der max. Drucklast und der Hublange, muss bei Drucklast die Spindelknickung der
ausgelegten AntriebsbaugroBe Uberpriift werden. Zur Uberprifung der Spindelknickung bei max.
Drucklast bei zugleich groBer Hublange: siehe Diagramme Seite 23 ... 29.

4.2 Uberprifung der Lebensdauer

- Trapezgewindespindel - Linearantriebe
Die im Katalog angegebenen Leistungen sind die max. zuldssigen und beziehen sich auf eine
flr den Antrieb max. zugelassene Einschaltdauer von F; = 30 % wahrend 10 min bei einer
Umgebungstemperatur von 25°C. Die Lebensdauer wird nicht nur von der Last, sondern auch
von der linearen Hubgeschwindigkeit, Umgebungstemperatur und von der Einschaltdauer stark
beeinflusst. FUr eine detaillierte Auswertung wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

- Kugelumlaufspindel - Linearantriebe

Die im Katalog angegebenen Leistungen sind die max. zulassigen und beziehen sich auf eine fur
den Antrieb max. zugelassene Einschaltdauer von 100%, bei einer Umgebungstemperatur von
25°C und einer Mindestlebensdauer von L,, = 1000 Stunden.

Fir weitere Lebensdauerwerte siehe Diagramme Seite 30 ... 38.

Sollte die auf der Basis der bisherigen Auslegungsschritte ausgewahlte LinearantriebsbaugroBe
nicht entsprechen, ist die nachste BaugroBBe zu prifen.

Bestimmung der Untersetzung des Linearantriebes

Unter Berlcksichtigung der ausgewahiten Baureihe, BaugroBe des Linearantriebes und des
vorgegebenen Elektromotors sind in den LEISTUNGSTABELLEN die moglichen UNTERSETZUNGEN ersichtlich,
welche die zuldssigen BELASTUNGEN und HUBGESCHWINDIGKEITEN angeben. Es ist die den Applikations-
anforderungen entsprechende Untersetzung zu wahlen. Sollte die ausgewahlte Linearantriebsbaugroie
den gewUnschten Leistungen nicht entsprechen, ist die nachste BaugroBe zu prufen.

Uberpriifung des thermischen Grenzwertes

- Lediglich bei Linearantrieben mit Trapezgewindespindel und F, < 30 %: ausgehend vom Arbeits-
zyklus der Anwendung, unter BerUcksichtigung der effektiven Hubgeschwindigkeit des Linear-
antriebes, muss die effektive EINSCHALTDAUER F, berechnet werden, die nicht hoher als die max.
zuléssige EINSCHALTDAUER F; des ausgewahlten Antriebes sein darf (F, < F;). Falls ja, muss ausgehend
von der Differenz F, - F;, gepruft werden, ob die ausgelegte BaugroBe bestatigt werden kann, oder
ob die nachste BaugréBe auszuwahlen ist.

- Lediglich bei Linearantrieben mit Trapezgewindespindel und 30 % < F, < 50 %: unter Berlck-
sichtigung des entsprechenden EINSCHALTDAUER F;, DYN. LAST - LINEARE HUBGESCHWINDIGKEITSDIAGRAMM (Seite
38) muss die flr den ausgewahlten Linearantrieb max. zulassige dynamische Last Uberpruft werden.

. Zubehor und/oder Optionen- Auswabhl

7.1 Vorderer Befestigungskopf
7.2 Endschalter

7.3 Antriebsausfihrung

7.4 Sonstiges Zubehor

Uberpriifung der Abmessungen des Linearantriebes und der Befestigungsméglichkeiten

Die MaBzeichnungen beinhalten die Hauptabmessungen der Linearantriebe und der unterschiedlichen
Anbauteile. Diese mussen den Applikationsanforderungen entsprechen.

Bestellcode

Nach jedem Kapitel des entsprechenden Linearantriebes ist ein Beispiel der Bestellbezeichnungen an-
gegeben.
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1.3 Auslegung eines Linearantriebes

1. Beispiel:
1. Applikationsdaten
= Hublange: 300 mm
= Lineare Hubgeschwindigkeit: 20 mm/s
= Dynamische Last: 4 500 N, konstante Drucklast beim Ein- und Ausfahren
= Statische Last: 4 500 N, Drucklast, auch bei max. Hublange
= Arbeitszyklus: 5 Arbeitshibe (Ein- und Ausfahren) alle 10 min
= Elektromotor: Drehstrommotor

Applikationslayout

2. Bestimmung der Spindel
Berechnung der EINSCHALTDAUER F, [%] wéhrend 10 min:

= 2xHUB ><AnzahlderArbe_ltshubfe|r110 min 100 = 2><30n(:nr:1m>< 5 i %100 = 25%
HUBGESCHW. Bezugszeit10 minin 20? 10 min><6()m

Da die F, < 30 % ist, kann ein Linearantrieb mit Trapezgewindespindel ausgewahlt werden.

3. Vorauswahl der BaugréBe
Unter Berticksichtigung der VORAUSWAHL - DIAGRAMME der Trapezgewindespindel - Linearantriebe (Seite 17 ... 20):
- ausgehend von einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT von 20 mm/s wird die ATL Baureihe ausgewahit
- ausgehend von einer MAX. DYNAMISCHEN LAST von 4500 N und einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT von

20 mm/s wird die BAUGROSSE 30 ausgewahit

4.1 Uberpriifung der Spindelknickung
Unter Berilcksichtigung der max. zuldssigen Spindelknickung auf Druck der ATL Baureihe (siehe
Diagramm MAX. SPINDELDRUCKBELASTUNG (KNICKUNG), Seite 23), muss UberprUft werden, ob der ATL 30
bei einer DRucKLAST von 4500 N und einer HUBLANGE von 300 mm verwendet werden kann.

5. Bestimmung der Untersetzung des Linearantriebes

Auf der Basis der LEISTUNGSTABELLE DER ATL BAUREIHE MIT DREHSTROMMOTOR (Seite 46) werden mit einem
ATL 30 mit uNTERSETZUNG RN2 und einem 0.25 kW 2 poligen Drehstrommotor folgende Leistungen erreicht

LINEARE HUBGESCHWINDIGKEIT: 23 mm/s DYNAMISCHE LAST: 5200 N
Diese entsprechen grundsétzlich den geforderten Applikationsspezifikationen.

6. Uberpriifung des thermischen Grenzwertes

F, < 30 %: unter Berlcksichtigung der effektiven Hubgeschwindigkeit des ausgewanhlten Linearabtriebes
wird die EINSCHALTDAUER F, [%] wéhrend 10 min berechnet

2x300 mm 5
= X

u
23™ 10 minx60—>
S min
Da dieser Wert kleiner ist als die fur den Linearantrieb max. zugelassene Einschaltdauer (fUr Trapez-

gewindespindel — Linearantriebe F; = 30 %, siehe Seite 9), kann die Auswahl des Linearantriebs
ATL 30 RN2 bestétigt werden.
7. Zubehor- und/oder Optionen - Auswahl
Bestimmung der Befestigungsanschliisse des Linearantriebes (Seite 54 ... 57), der AntriebsausfUhrung (Seite
83), der Endschalter (Seite 88 ... 92) sowie der sonstigen Zubehorteile und / oder Optionen (Seite 82; 93 ... 96).
8. Uberpriifung der Abmessungen

Anhand der MaB3zeichnungen und unter BerUcksichtigung der ausgewéhlten Endschalter (Seite 54 ... 57)
muss nun UberprUft werden, ob die Abmessungen des Linearantriebes mit den von der Applikation
vorgegebenen Ubereinstimmen.

F x100=22%

9. Bestellcode
Bestellbezeichnung des ausgewahlten Linearantriebes geman Seite 97 bestatigen.
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SERVOMECH Linearantriebe

1.3 Auslegung eines Linearantriebes

2.
1.

Beispiel:

Applikationsdaten

= Hublange: 600 mm

= Lineare Hubgeschwindigkeit: 60 mm/s

= Dynamische Last: 900 N, konstante Zug- und Drucklast beim Ein- und Ausfahren
= Statische Last: 900 N, Drucklast, auch bei max. Hublange

= Arbeitszyklus: 13 Arbeitshibe (Ein- und Ausfahren) alle 10 min

= Elektromotor: Gleichstrommotor 24 V mit Bremse

= Applikationslayout

. Bestimmung der Spindel

Berechnung der EINSCHALTDAUER F, [%] wéhrend 10 min:

2xHUB ><AnzahlderArbeitsht‘jbein 10 min 2x600 mm y 13

u= - — x100 = o 5 %100 =43%
HUBGESCHW. Bezugszeit10 minin 60? 10 min x60m

Da die 30 % < F, <50 % ist, kann sowohl ein Linearantrieb mit Trapez- als auch mit Kugelumlaufspindel
ausgewahlt werden. Wir werden bei unserem Beispiel von einem Linearantrieb mit Trapezgewindespindel
ausgehen, da der Kugelumlaufspindel - Linearantrieb mit F; = 100 % die Bedingung F, < F; erflllt.

Vorauswahl der BaugréBe

Unter Berticksichtigung der VORAUSWAHL - DIAGRAMME der Trapezgewindespindel - Linearantriebe (Seite 17 ... 20):

- ausgehend von einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT von 60 mm/s wird die ATL Baureihe ausgewahlt.

- ausgehend von einer MAX. DYNAMISCHEN LAST von 900 N und einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT vON
60 mm/s wird die BAUGROSSE 20 ausgewahlt.

4.1 Uberpriifung der Spindelknickung

5.

12

Unter Berlcksichtigung der max. zuldssigen Spindelknickung auf Druck der ATL Baureihe (siehe
Diagramm MAX. SPINDELDRUCKBELASTUNG (KNICKUNG), Seite 23), muss Uberpruft werden, ob der ATL 20
bei einer DRuckLAST von 900 N und einer HuBLANGE von 600 mm verwendet werden kann.

Bestimmung der Untersetzung des Linearantriebes

Auf der Basis der LEISTUNGSTABELLE DER ATL BAUREIHE MIT GLEICHSTROMMOTOR (Seite 49) werden mit
einem ATL 20 mit UNTERSETZUNG RV2 und einem Gleichstrommotor 24 V 100 W 3000 min-' folgende
Leistungen erreicht:

LINEARE HUBGESCHWINDIGKEIT: 64 mm/s DYNAMISCHE LAST: 920 N
Diese entsprechen grundsétzlich den Applikationsspezifikationen.

Uberpriifung des thermischen Grenzwertes

30 % < F, <50 %: ausgehend vom EINSCHALTDAUER F;, DYN. LAST - LINEARE HUBGESCHWINDIGKEITSDIAGRAMM
(Seite 38) ist die max. zulassige dynamische Last bei F; = F, = 43 %:

0.7 x 920 = 640 N

Da dieser Wert kleiner ist als die von der Applikation geforderte dynamische Last, kann der Antrieb
ATL 20 RV2 NICHT EINGESETZT werden.

(wiederholt) Bestimmung der Untersetzung des Linearantriebes

Auf der Basis der LEISTUNGSTABELLE DER ATL BAUREIHE MIT GLEICHSTROMMOTOR (Seite 49) wird die nachste
BaugroBe ATL 25 mit einer UNTERSETZUNG RV2 und einem Gleichstrommotor 24 V 150 W 3000 min-"
ausgewahlt: es werden folgende Leistungen erreicht:

LINEARE HUBGESCHWINDIGKEIT: 64 mm/s DYNAMISCHE LAST: 1330 N
Diese entsprechen grundsatzlich den Applikationsspezifikationen.



E2Servomech
SERVOMECH Linearantriebe

1.3 Auslegung eines Linearantriebes

2. Beispiel:
6.(wiederholt)  Uberpriifung des thermischen Grenzwertes

30 % < F, <50 %: ausgehend vom EINSCHALTDAUER F;, DYN. LAST - LINEARE HUBGESCHWINDIGKEITSDIAGRAMM
(Seite 38) ist die max. zuldssige dynamische Last bei F; = F, = 43 %:

0.7 x 1330 =930 N

Da dieser Wert groBer ist als die von der Applikation geforderte dynamische Last, kann der Antrieb
ATL 25 RV2 EINGESETZT werden.

Unter Bertcksichtigung der effektiven Hubgeschwindigkeit des ausgewahlten Linearantriebes wird die
EINSCHALTDAUER F, [%] wéhrend 10 min berechnet

_ 2x600mm » 13
64"

F x100=41%

u

10 minx60—>—
min

Da dieser Wert die Bedingung 30 % < F, < 50 % erflllt, kann die Auswahl des Linearantriebs
ATL 25 RV2 bestatigt werden.

7. Zubehor- und/oder Optionen - Auswahl

Bestimmung der Befestigungsanschllsse des Linearantriebes (Seite 58 ... 61), der Antriebsausflihrung
(Seite 83), der Endschalter (Seite 88 ... 92), sowie der sonstigen Zubehorteile und /oder Optionen (Seite
82; 93 ... 96).

8. Uberpriifung der Abmessungen

Anhand der MaBzeichnungen und unter BerUcksichtigung der ausgewahlten Endschalter (Seite 58 ... 61)
muss nun UberprUft werden, ob die Abmessungen des Linearantriebes mit den von der Applikation
vorgegebenen Ubereinstimmen.

9. Bestellcode

Bestellbezeichnung des ausgewahlten Linearantriebes geman Seite 97 bestatigen.
ACHTUNG! Aufgrund der relativ hohen linearen Hubgeschwindigkeit muss in diesem Fall ein
Bremsmotor verwendet werden.
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1.3 Auslegung eines Linearantriebes

3. Beispiel:
1. Applikationsdaten
= Hublange: 500 mm
= Lineare Hubgeschwindigkeit: 125 mm/s
= Dynamische Last: 1 800 N, konstante Zug- und Drucklast beim Ein- und Ausfahren
= Statische Last: nicht vorhanden
= Arbeitszyklus: 50 Arbeitshibe (Ein- und Ausfahren) alle 10 min
= Erforderliche Lebensdauer: 3 000 Betriebsstunden unter Last
= Elektromotor: Drehstrommotor mit Bremse

= Applikationslayout

2. Bestimmung der Spindel
Berechnung der EINSCHALTDAUER F, [%] wéhrend 10 min:

= 2xHUB ><AnzahlderArbe_ltshubt_a|r'110 min_ 100 2x50r(:12mx 50 - %100 = 67 %
HUBGESCHW. Bezugszeit10 minin 125? 10 min x GOH
i

Da die F, = 67 % ist, muss ein Linearantrieb mit Kugelumlaufspindel ausgewahlt werden.
3. Vorauswahl der BaugréBe

Unter Bertcksichtigung der VORAUSWAHL - DIAGRAMME der Kugelumlaufspindel - Linearantriebe (Seite 21 ... 22):

- ausgehend von einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT von 125 mm/s wird die UBA Baureihe ausgewahlt.

- ausgehend von einer MAX. DYNAMISCHEN LAST von 1800 N und einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT vON
125 mm/s wird die BAUGROSSE 2 ausgewahlt.

4.1 Uberpriifung der Spindelknickung

Unter Berlcksichtigung der max. zulassigen Spindelknickung auf Druck der UBA Baureihe (siehe
Diagramm MAX. SPINDELDRUCKBELASTUNG (KNICKUNG), Seite 26), muss Uberpruft werden, ob der UBA 2
bei einer DRuckLAST von 1800 N und einer HUBLANGE von 500 mm verwendet werden kann.

4.2 Uberpriifung der Lebensdauer

Auf der Basis des LEBENSDAUER fUr die Kugelumlaufspindel BS 16x5 (Seite 33) ist die Lebensdauer dieser
Kugelumlaufspindel mit einer Last von 1800 N und einer linearen Hubgeschwindigkeit von 125 mm/s
geringer als 3000 St. Der Linearantrieb UBA 2 entspricht somit nicht den Applikationsanforderungen.

4.2 (wiederholt) Uberpriifung der Lebensdauer

Es wird die ndchste BaugroBe UBA3 ausgewahlt. Auf der Basis des LEBENSDAUER fUr die Kugelumlauf-
spindel BS 20x5 (Seite 34) ist die Lebensdauer dieser Kugelumlaufspindel mit einer Last von 1800 N
und einer linearen Hubgeschwindigkeit von 125 mm/s hdher als 3000 Stunden. Der Linearantrieb UBA3
entspricht somit den Applikationserfordernissen.

5. Bestimmung der Untersetzung des Linearantriebes

Auf der Basis der LEISTUNGSTABELLE DER UBA BAUREIHE MIT DREHSTROMMOTOR (Seite 130) werden mit einem
UBA 3 mit UNTERSETZUNG RN1 und einem 0.55 kW 2 poligen Drehstrommotor folgende Leistungen erreicht

LINEARE HUBGESCHWINDIGKEIT: 115 mm/s DYNAMISCHE LAST: 2750 N
Diese entsprechen grundsétzlich den geforderten Applikationsspezifikationen.
7. Zubehor- und/oder Optionen - Auswahl

Bestimmung der Befestigungsanschllsse des Linearantriebes (Seite 136 ... 137) und der sonstigen
Zubehorteile und /oder Optionen (Seite 146; 151).

8. Uberpriifung der Abmessungen

Anhand der MaBzeichnungen und unter BerlUcksichtigung der ausgewahlten Endschalter (Seite
137 ... 187) muss nun Uberprift werden, ob die Abmessungen des Linearantriebes mit den von der
Applikation vorgegebenen Ubereinstimmen.

9. Bestellcode

Bestellbezeichnung des ausgewahlten Linearantriebes gemali Seite 152 bestatigen.
ACHTUNG! Es muss in diesem Fall ein Bremsmotor verwendet werden.
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1.3 Auslegung eines Linearantriebes

4. Beispiel:
1. Applikationsdaten

= Hublange: 1200 mm

= Lineare Hubgeschwindigkeit: 0.4 mm/s

= Dynamische Last: 50 kN, konstante Drucklast, beim Ein- und Ausfahren

= Statische Last: 95 kN, Drucklast in jeder Position entlang der gesamten Hublange
= Arbeitszyklus: 1 (eine) Hubverstellung von 8 mm alle 5 min

= Elektromotor: Drehstrommotor

Applikationslayout

2. Bestimmung der Spindel
Berechnung der EINSCHALTDAUER F, [%] wéhrend 10 min:

L= 2xHUB ><AnzahlderArbe'ltshubfe|r_110 min %100 = 2><8rrr]nnr1n>< 1 - %100 = 6.7 %
HUBGESCHW. Bezugszeit10 minin 0'4? 2x5minx60m

Da die F, < 30 % ist, kann ein Linearantrieb mit Trapezgewindespindel ausgewahlt werden.

3. Vorauswahl der BaugréBe

Unter Berticksichtigung der VORAUSWAHL - DIAGRAMME der Trapezgewindespindel - Linearantriebe (Seite 17 ... 20):
- ausgehend von einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT von 0.4 mm/s wird die TMA Baureihe ausgewahlt.
- ausgehend von einer MAX. DYNAMISCHEN LAST von 50 kN und einer LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT VON
0.4 mm/s wird die BAUGROSSE 50 ausgewahlt.
4.1 Uberpriifung der Spindelknickung

Unter Berlcksichtigung der max. zuldssigen Spindelknickung auf Druck der TMA Baureihe (siehe

Diagramm MAX. SPINDELDRUCKBELASTUNG (KNICKUNG), Seite 27), ist die DRUCKLAST von 95 kN groBer als die

fur den TMAS0 max. zugelassene Last. Der Linearantrieb TMAS50 kann somit nicht eingesetzt werden.
4.1 (wiederholt) Uberpriifung der Spindelknickung

Es wird die nachste BaugréBe TMA100 ausgewahlt. Unter Berlcksichtigung der max. zuldssigen
Spindelknickung auf Druck der TMA Baureihe (siehe Diagramm MAX. SPINDELDRUCKBELASTUNG
(KNICKUNG), Seite 27), muss Uberpruft werden, ob der TMA100 bei einer DRuckLAST von 95 kN und einer
HuBLANGE von 1200 mm eingesetzt werden kann.

5. Bestimmung der Untersetzung des Linearantriebes

Auf der Basis der LEISTUNGSTABELLE DER TMA BAUREIHE (Seite 161) werden mit einem TMA 100 mit UNTERSETZUNG
RL1, vOrRsCHALTGETRIEBE | 40 R20 und 0.37 kW 4 poligem Drehstrommotor folgende Leistungen erreicht:

LINEARE HUBGESCHWINDIGKEIT:  0.38 mm/s DYNAMISCHE LAST: 100 kN
Diese entsprechen grundsatzlich den Applikationsspezifikationen.

6. Uberpriifung des thermischen Grenzwertes
Da die EINSCHALTDAUER F, [%] wéahrend 10 min in diesem Fall sehr gering ist, muss der thermische
Grenzwert nicht Gberpruft werden.

7. Zubehér- und/oder Optionen - Auswahl
Bestimmung der Ausfihrung des Linearantriebes (Seite 162 ... 163), der BefestigungsanschlUsse (Seite
164 ... 171), und der sonstigen Zubehdrteile und/oder Optionen (Seite 177 ... 178).

8. Uberpriifung der Abmessungen

Anhand der MaBzeichnungen und unter BerUcksichtigung der ausgewdahlten Endschalter (Seite
164 ... 171) muss nun Uberpruft werden, ob die Abmessungen des Linearantriebes mit den von der
Applikation vorgegebenen Ubereinstimmen.

9. Bestellcode
Bestellbezeichnung des ausgewéahlten Linearantriebes geman Seite 180 bestétigen.
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SERVOMECH Linearantriebe

1.3 Auslegung eines Linearantriebes

5.
1.

Beispiel:

Applikationsdaten

= Hublange: 600 mm

= Lineare Hubgeschwindigkeit: 400 mm/s

= Dynamische Last: 4 500 N, konstante Zug- und Drucklast beim Ein- und Ausfahren
= Statische Last: nicht vorhanden

= Arbeitszyklus: durchgehend

= Elektromotor: Servomotor in-line zur Spindelachse

= Erforderliche Lebensdauer: 3 000 Betriebsstunden unter Last von 4 500 N
= Applikationslayout

. Bestimmung der Spindel

Da der ARBEITSZYKLUS F |, = 100 % ist, muss ein Linearantrieb mit Kugelumlaufspindel ausgewanhlt werden.

. Auswahl der BaugréBe

Unter BerUcksichtigung der LEBENSDAUER, LAST - LINEARE HUBGESCHWINDIGKEITS - DIAGRAMME FUR
KUGELUMLAUF SPINDELN (Seite 33 ... 38), ausgehend von einer MAX. DYNAMISCHEN LAST von 4500 N, einer
LINEAREN HUBGESCHWINDIGKEIT von 400 mm/s und einer geforderten LEBENSDAUER von 3000 Stunden wird
die KUGELUMLAUFSPINDEL BS 32x10 und somit der Linearantrieb ILA 25 B ausgewahilt.

4.1 Uberpriifung der Spindelknickung

16

Unter BerUcksichtigung der max. zulassigen Spindelknickung auf Druck der ILA . B Baureihe (siehe
Diagramm MAX. SPINDELDRUCKBELASTUNG (KNICKUNG), Seite 29), muss UberprUft werden, ob der ILA 25 B
bei einer DRuckLAST von 4500 N und einer HUBLANGE von 600 mm verwendet werden kann.

Zubehor- und/oder Optionen - Auswahl

Bestimmung des vorderen Befestigungsanschlusses des Linearantriebes (Seite 192 ... 193), der Antriebs-
ausflihrung (Seite 192 ... 193) und der sonstigen Zubehorteile und/oder Optionen (Seite 194 ... 195).
Uberpriifung der Abmessungen

Anhand der MaBzeichnungen (Seite 192 ... 193) muss nun Uberprift werden, ob die Abmessungen des
Linearantriebes mit den von der Applikation vorgegebenen Ubereinstimmen.

Bestellcode

Bestellbezeichnung des ausgewahlten Linearantriebes gemanl Seite 196 bestatigen.
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1.4 Vorauswahl - Diagramme
Lineare Hubgeschwindigkeit - dynamische Last - thermischer Grenzwert

Trapezgewindespindel - Linearantriebe
ATL Baureihe, BaugroBe 20 ... 40
20

=
<
z 12
K iR ATL 40
o — — 5 ATL 30
g 8 —
E L ATL 28
£ - = ATL 25
ATL 20
3
2
1 _]
0.8
0.5
1 2 3 4 5 8 10 20 30 40 50 80 100 200 300 500 700 1000

Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]

Trapezgewindespindel - Linearantriebe
ATL Baureihe, BaugréBe 50 ... 125

— 500
=, 400
3 350 p==—=—==1 e EEE B B
S 300
] ATL 125
e
3 200 [====== e ATL 100
= |—|
4] -
C
a
100 . ATL 63
80 i ! ATL 50
50 |[=—=———— e
40 !
30
25 |[=====— ———r——-
20
12
10
1 2 3 4 5 8 10 20 30 40 50 80 100 200 300 500 700 1000

Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
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SERVOMECH Linearantriebe

1.4 Vorauswahl - Diagramme
Lineare Hubgeschwindigkeit - dynamische Last - thermischer Grenzwert

Trapezgewindespindel - Linearantriebe

CLA Baureihe
g — -
= L
g % T CLA 50
% " CLA 40
SERPY) S—
é 10 F===== - — I I—— CLA 30
g 3 =
s |
[m) ‘—]
I
3
2
1
1 2 3 4 5 8 10 20 30 40 50 80 100 200 300 500 700 1000
Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
Trapezgewindespindel - Linearantriebe
UAL Baureihe
— 20
2 L[]
17 UAL 5
©
—
o 10 fP===== R —T T UAL4
G g1 o] ol e el s s e Al il il ]
2 8 - UAL3 [
= i
A — — A UAL2 | |
4 ; LI UAL1
3
_______ s ot B LT B E S S
: L
“““ ST T T ] [
| 1
0.8
0.5
0.4
0.3
0.2
1 2 3 4 5 8 10 20 30 40 50 80 100 200 300 500 700 1000

Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
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1.4 Vorauswahl - Diagramme
Lineare Hubgeschwindigkeit - dynamische Last - thermischer Grenzwert

Trapezgewindespindel - Linearantriebe
TMA Baureihe

N
(@]
o

[ T[]
L= TMA 200

N TMA 150 i
TMA 100 ||
TMA 50
TMA 25 ||

(0]
o

50 F—-
40

TMA 15
30

Dynamische Last [kN]

20

2 |
0.1 02 03 0405 0.8 1 2 3 4 5 8 10 20 30 50 70 100

Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
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SERVOMECH Linearantriebe

1.4 Vorauswahl - Diagramme
Lineare Hubgeschwindigkeit - dynamische Last - thermischer Grenzwert

Trapezgewindespindel - Linearantriebe
ILA15A ... ILAS0A
50

Z N
=, 40 N
17 \
S 22 AN ILA 50 A
[0} N
S 20 \\ \\ ILA25A
€ N
5 1 N \ N ILA15A
& NEEIRS
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AN AN
NG N N
N
N N\
NG N
3 \
2
1
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1 2 3 4 5 8 10 20 30 40 50 80 100 200 300 500 700 1000
_ _ ) Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
Trapezgewindespindel - Linearantriebe
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Z
=, 400
@
S 800 ILA 200 A
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§ 200 - ILA 150 A
£ 150 \ ILA 100 A
=4 N
2 o 5\ -
80 \Q\
NEEAN
50 AN
40 \\\\ A
\\ N
30 SN N
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20 \Q\\
\\\\
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8
5
1 2 3 4 5 8 10 20 30 40 50 80 100 200 300 500 700 1000

Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
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1.4 Vorauswahl - Diagramme
Lineare Hubgeschwindigkeit - dynamische Last - Lastkapazitat der Kugelspindel

Kugelumlaufspindel - Linearantriebe
BSA Baureihe, Baugrée 20 ... 40
20

z
3
i
8 12 [===== aintak ke i i BSA 40
g 10— |
S 8 1 ﬁ—ui BSA 30
E ] . | BSA 28
£ i _______ BSA 25
BSA 20
3
2
1
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Kugelumlaufspindel - Linearantriebe
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— 500
=, 400
‘g 300
; ______ N BSA 125
<
200 pm==—— e etk e A BSA 100
g
c l |
) = BSA 63
100 ' .
80 ! BSA 50
50 f—————- e s s e
40
30 |
25 p====—- e e e e I I
20
12
10
1 2 3 4 5 8 10 20 30 40 50 80 100 200 300 500 700 1000

Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
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1.4 Vorauswahl - Diagramme

Lineare Hubgeschwindigkeit - dynamische Last - Lastkapazitat der Kugelspindel

Kugelumlaufspindel - Linearantriebe

CLB Baureihe

= 30
x 25
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2 CLB 40
8 12 L
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© ] —
S 8 |
= ]
—] [
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Lineare Hubgeschwindigkeit [mm/s]
Kugelumlaufspindel - Linearantriebe
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SERVOMECH Linearantriebe

1.5 Maximale Spindeldruckbelastung (Knickung) - Euler lll Diagramme
Trapezgewindespindel — Linearantriebe ATL Baureihe
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SERVOMECH Linearantriebe

1.5 Maximale Spindeldruckbelastung (Knickung) - Euler Il Diagramme
Kugelumlaufspindel — Linearantriebe BSA Baureihe
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HUBLANGE
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SERVOMECH Linearantriebe

1.5 Maximale Spindeldruckbelastung (Knickung) - Euler lll Diagramme
Trapezgewindespindel - Linearantriebe CLA Baureihe
Kugelumlaufspindel — Linearantriebe CLB Baureihe
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1.5 Maximale Spindeldruckbelastung (Knickung) - Euler Il Diagramme
Trapezgewindespindel - Linearantriebe UAL Baureihe
Kugelumlaufspindel
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1.5 Maximale Spindeldruckbelastung (Knickung) - Euler Il Diagramme
Trapezgewindespindel — Linearantriecbe TMA Baureihe
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1.5 Maximale Spindeldruckbelastung (Knickung) - Euler lll Diagramme
Trapezgewindespindel — Linearantriebe ILA . A Baureihe
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1.5 Maximale Spindeldruckbelastung (Knickung) - Euler lll Diagramme
Kugelumlaufspindel — Linearantriebe ILA . B Baureihe
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1.6 Lebensdaver, Last- Wegdiagramme fur Kugelumlaufspindeln
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10 50 100 500 1000 5000 10000
Weg [km]
KUGELUMLAUFSPINDEL | Kugel [mm] | Anzahl der Kugelumlaufe |  C, [kN] Coq [KN] KURVE
BS 14x5 3.175 2 6.6 8.6 A
BS 14x10 3.175 2 6.9 9.3 B
BS 16x5 3.175 3 104 15.6 C
BS 16x5 3.175 4 13.4 20.9 E
BS 16x10 3.175 3 11.3 18 F
BS 20x5 3.175 3 12 21.2 D
BS 20x10 3.175 3 12.9 23.5 G
BS 25x6 3.969 3 17.4 30.5 H
BS 25x10 3.969 3 18 33 |
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1.6 Lebensdaver, Last- Wegdiagramme fir Kugelumlaufspindeln

Last [kN]
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10 50 100 500 1000 5000 10000
Weg [km]
KUGELUMLAUFSPINDEL | Kugel [mm] | Anzahl der Kugelumlaufe C, [kN] Coq [KN] KURVE
BS 32x10 6.35 4 41.8 73 J
BS 32x20 6.35 3 32.2 53 J
BS 40x10 6.35 5 60 123 L
BS 40x20 6.35 3 38.5 74 K
BS 50x10 6.35 5 83 188 M
BS 50x20 6.35 4 65 140 M
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1.6 Lebensdaver, Last- Wegdiagramme fur Kugelumlaufspindeln
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10 50 100 500 1000 5000 10000
Weg [km]
KUGELUMLAUFSPINDEL | Kugel [mm] | Anzahl der Kugelumléufe| C,[kN] | C,,[kN] | KURVE
BS 63x10 7.144 6 112 313 N
BS 63x20 9.525 4 101 220 O
BS 80x16 9.525 5 149 393 P
BS 80x20 12.7 5 213 516 R
BS 100x16 9.525 5 170 523 Q
BS 100x20 12.7 4 239 687 S
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1.7 Lebensdaver, Last - Lineare Hubgeschwindigkeit fur Kugelumlaufspindeln
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1.7 Lebensdaver, Last - Lineare Hubgeschwindigkeit fir Kugelumlaufspindeln
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1.7 Lebensdaver, Last - Lineare Hubgeschwindigkeit fur Kugelumlaufspindeln
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1.7 Lebensdaver, Last - Lineare Hubgeschwindigkeit fir Kugelumlaufspindeln
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1.7 Lebensdaver, Last - Lineare Hubgeschwindigkeit fur Kugelumlaufspindeln
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1.7 Lebensdaver, Last - Lineare Hubgeschwindigkeit fir Kugelumlaufspindeln
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1.8 Einschaltdaver F, Dynamische Last - Lineare Hubgeschwindigkeit
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F - von der Anwendung geforderte dynamische Last
Fq4 - flr den Linearantrieb zuléssige dynamische Last (siehe LEISTUNGSTABELLEN)
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1.9 Selbsthemmung

Ein Linearantrieb ist selbsthemmend wenn:

trotz Auftreten einer Zug- oder Druckbelastung im Stillstand des Linearantriebes die Last in Position
gehalten wird (statisch selbsthemmend);

trotz Auftreten einer Zug- oder Druckbelastung beim Abschalten des Elektromotors eines Linear-
antriebes die Last unmittelbar zum Stillstand kommt (dynamisch selbsthemmend).

Selbsthemmende und nicht selbsthemmende Bedingungen sind in folgenden 4 Varianten beschrieben:

1)

Statisch selbsthemmend: Linearantrieb im Stillstand, ohne Vibrationen: bis zur max. zulassigen
Zug- oder Druckbelastung bewegt sich der Linearantrieb nicht, die Last wird in Position gehalten.

Diese Bedingung trifft zu, wenn der Selbsthemmungskoeffizient? kleiner als 0.35 ist.

Dynamisch selbsthemmend:

2.1) Linearantrieb im Betrieb, Last wirkt entgegen der Hubbewegung: der Linearantrieb stoppt
nach Abschalten des Antriebsmotors.

Diese Bedingung trifft zu, wenn der Selosthemmungskoeffizient® kleiner als 0.30 ist.

2.2) Linearantrieb im Betrieb, Last wirkt in Richtung der Hubbewegung: das Anhalten des Linear-
antriebes nach Abschalten des Antriebsmotors ist nicht sichergestellt. Der Linearantrieb
stoppt, wenn der Selbsthemmungskoeffizient”) kleiner als 0.25 ist, jedoch nicht unbedingt in
der Position, in der sich der Linearantrieb zum Zeitpunkt des Abschaltens befindet.

In diesem Fall ist die Verwendung eines Bremsmotors empfehlenswert, um ein kontrolliertes
Anhalten zu ermaoglichen, die Last in Position zu halten, bzw. um eine unbeabsichtigte Hub-
bewegung im Falle von StéBen oder Vibrationen zu verhindern.

Unbestimmt selbsthemmend: Bei einem Selosthemmungskoeffizient!) zwischen 0.35 und 0.55
ist eine Selbsthemmung des Linearantriebes nicht gewahrleistet. Bei zunehmender Last kann eine
unbeabsichtigte Hubbewegung auftreten.

Wir empfehlen in diesem Fall den Einsatz eines Bremsmotors, bzw. die vorherige Ricksprache mit
SERVOMECH zur Abklarung der jeweiligen Anwendung.

Nicht selbsthemmend: Linearantriebe mit einem Selbsthemmungskoeffizient?), der groBer als 0.55
ist, sind nicht selbsthemmend.
Es ist jedoch zu berlcksichtigen, dass nicht selbsthemmende Linearantriebe eine Mindestlast

aufnehmen kdénnen, bevor es zur Hubbewegung kommt. Die entsprechende Last wird im Bedarfsfall
von SERVOMECH bestétigt.

UNBESTIMMT
SELBSTHEMMEND SELBSTHEMM. NICHT SELBSTHEMMEND

0 0.35 0.55 1

) Die Selbsthemmungskoeffizienten der einzelnen Linearantriebe sind in den entsprechenden LEISTUNGS-
TABELLEN angegeben.
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ATL-BSA Baureihen, BaugréBe 20 - 25 - 28 - 30 - 40

ATL-BSA Baureihen, BaugréBe 50 - 63 - 80

ATL-BSA Baureihen, BaugréBe 100 - 125
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2.1 KONSTRUKTIONSEIGENSCHAFTEN

Getriebe: Prazisions-Schneckenwellengetriebe, mit hohem Wirkungsgrad, ZI Evolventenverzahnung
(UNI 4760, 4. Teil), minimiertem Winkelspiel. Schneckenwelle aus Stahl 20 MnCr 5 (UNI EN 10084),
einsatzgehartet, Gewinde und Welle geschliffen. Schneckenrad aus Bronze EN 1982 — CuSn12-C.

Gehdause: das Gehause besteht aus einem einzigen Gussteil, um folgende Vorteile zu erreichen: kompaktes
und solides Gehaduse, um hohe Axiallasten aufnehmen zu kénnen und hervorragende Genauigkeit der
mechanischen Bearbeitung. Es werden qualitativ hochwertige Materialien verwendet.

= Hochfester Aluminiumguss EN 1706 AC-AISi10Mg T6

=  Spharoguss EN-GJS-500-7 (UNI EN 1563)

Trapezgewindespindel: Kugelumlaufspindel:
= Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 = Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH
=  Material: Stahl C 43 (UNI 7847) *  Gerollt und gehartet
= Gerollt oder gewirbelt Material: Stahl 42 CrMo 4 (UNI EN 10083)
= Ausgerichtet, um eine exakte Ausrichtung Toleranzklasse: ISO IT 7
wéhrend des Betriebes zu erreichen =  Gehéartet und gewirbelt
=  Max. Wegabweichung Material: Stahl 42 CrMo 4 (UNI EN 10083)
+ 0.05 mm auf 300 mm Lange Toleranzklasse: ISO IT 5

Bronze - Laufmutter: Laufmutter fir Kugelumlaufspindel:

= Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 » Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH

* Material: Bronze EN 1982 — CuAl9-C * Material: Stahl 18 NiCrMo 5 (UNI EN 10084),
(1-gangig) einsatzgehartet

* Material: Bronze EN 1982 — CuSn12-C * Max. axiales Spiel (0.07 ... 0.08) mm
(mehrgangig) » Auf Anfrage SPIELFREI, oder

* Max. axiales Spiel bei Laufmutter im Neuzustand
(0.10 ... 0.12) mm

Schutzrohr:
= Aluminiumlegierung EN AW-6060 .
kaltgewalzt, mit groBer Schichtstérke
Eloxierung ARC 20 (UNI 4522/66)
Innendurchmesser - Toleranz ISO H9
= Stahl St 52.2 (DIN 2391) .
kaltgewalztes Stahlrohr
Innendurchmesser — Toleranz ISO H10 ... H11

Lager:
» Motorseitig: Rillenkugellager oder Kegelrollenlager
» Antriebsseitig: Schragkugellager oder Kegelrollenlager, zur Lagerung der Spindel,
um Axialspiel zu verhindern und hohe Zug- und Druckbelastungen aufnehmen zu kénnen

Vorderer Befestigungskopf:

= Standard: Innengewinde aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808 oder Stahl C 43 (UNI 7847)
Lagerbock:

= Aluminiumlegierung: ATL-BSA 20, 25, 28, 30, 40

vorgespannt (durch Kugeltibermaf)

Schubrohr:

Material: Stahl St 52 (DIN 2391)

mit groBer Schichtstarke

verchromt, min. Chromschichtstarke 5/100 mm
AuBendurchmesser - Toleranz ISO 7

Auf Anfrage ist das Schubrohr aus rostfreiem Stahl
W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809 oder

aus einem spezialen rostfreien Stahl lieferbar

Sphéroguss: ATL-BSA 50, 63, 80

Bolzen aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808
Elektrische Endschalter FCE:
elektrische, einstellbare, von speziellen Endanschléagen aktivierte Mikroschalter: ATL-BSA 20 ... 80
Magnetische Endschalter FCM:
magnetische, einstellbare, von einem Magnetring aktivierte Endschalter: ATL-BSA 20, 25, 28, 30, 40

Induktive Endschalter FCP:
induktive, nicht einstellbare, von der Laufmutter aktivierte Endschalter: ATL-BSA 50, 63, 80

auf Anfrage auch ATL-BSA 100, 125

Elektrische Endschalter FC:
elektrische, nicht einstellbare, von Nocken aktivierte Endschalter: ATL-BSA 100, 125
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2.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ATL Baureihe

je 100 mm Hublénge

BAUGROSSE ATL 20 ATL 25 ATL 28 ATL 30 ATL 40
Schubrohrdurchmesser [mm] 25 30 30 35 40
Schutzrohrdurchmesser [mm] 36 45 45 55 60
Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm] 10 12 12 14 20
Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm] 12 12 12 14 20
Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm] 9 9 9 10 14
?ggfsﬂﬁnjﬁg I|-I|Eoohlwelle) 56 B14 56 B14 63 B14 63 B14 71 B14
Motoranbau IEC _ _ _ _ _
(Motorglocke und Kupplung)
Max. dynamische Last [N] 4000 6 000 8000 10 000 12 000
Zug [N] 4000 6 000 8000 10 000 12 000
Max. statische Last
Druck [N] 6 000 8000 10 000 12 000 15 000
RH |1:4 (6:20) |1:4 (5:20) |1:4 (5:20) = =
RV [|1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) 4 (4:16) |1:5 (4:20)
Untersetzung RN [|1:125(2:25) |1:125(2:25) |1:12.5(2:25) :16 (2:32) |1:20
RL [1:25 1:25 1:25 124 1:25
RXL |1:50 1:50 1:50 134 1:55
1-géngige Trapezgewindespindel Tr 13.56x3 Tr 16x4 Tr 16x4 Tr 18x4 Tr22x5
RH1 0.75 1 1 = =
RVA1 0.48 0.64 0.64 1 1
J.(':“Abng‘g;]swe”enum grohung  Untersetzung RN 0.24 0.32 0.32 0.25 0.25
RL1 0.12 0.16 0.16 017 0.2
RXLA 0.06 0.08 0.08 0.12 0.09
2-gangige Trapezgewindespindel Tr 14x8 (P4) Tr 16x8 (P4) Tr 16x8 (P4) Tr 18x8 (P4) Tr 22x10 (P5)
RH2 2 2 2 — —
Rv2 1.28 1.28 1.28 2 2
;Lfngrr?erglswellenum drehung  Untersetzung RN2 0.64 0.64 0.64 0.5 0.5
RL2 0.32 0.32 0.32 0.33 0.4
RXL2 0.16 0.16 0.16 0.24 0.18
o (b L I | 22
Zusétzliches Gewicht kgl 0.3 05 05 08 08
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

2.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ATL Baureihe

ATL 50 ATL 63 ATL 80 ATL 100 ATL125 |BAUGROSSE
50 60 90 100 150 Schubrohrdurchmesser [mm]
70 90 115 150 200 Schutzrohrdurchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm]
19 24 28 32 38 Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm]
63B5 - 71 B5 80 B5 80B5-90B5 | 100-112B5 - ng:srg;‘”jrfg Egﬂwe”e)
80B5-90B5 [ 90B5-100B5 | 100 - 112 B5 132 B5 132 B5 Motoranbau IEC
80 B14 - 90 B14 90 B14 - 100 B14| 100 - 112 B14 160 B5 (Motorglocke und Kupplung)
25000 50 000 80 000 200 000 350 000 Max. dynamische Last [N]
25000 50 000 80 000 200 000 350 000 Zug
Max. statische Last [N]
25000 50 000 100 000 200 000 350 000 Druck
— — — — — RH
1:6 (4:24) N:7 (4:28 [1:8 (4:32) [1:8 (4:32) [B:32 RV
1:18 (2:36) [1:14 (2:28) [1:24 1:24 ;16 (2:32) |RN  Untersetzung
1:24 1:28 1:32 1:32 132 RL
1:44 1:40 = = = RXL
Tr 30x6 Tr 40x7 Tr 60x12 Tr 70x12 Tr 100x12 1-gangige Trapezgewindespindel
— — — — — RH1
1 1 1.5 1.5 1.12 RV1
0.33 0.5 0.5 0.5 0.75 RN1  Untersetzung 1R [l
je Antriebswellenumdrehung
0.25 0.25 0.38 0.38 0.38 RL1
0.14 0.18 — — — RXL1
Tr 30x12 (P6) Tr 40x14 (P7) | Tr60x24 (P12) | Tr 70x24 (P12) | Tr 100x24 (P12) | 2-gangige Trapezgewindespindel
— — — — — RH2
2 2 3 3 2.25 Rv2
Dy L L L 1 ANZ Lhisezie jglfngr?e”t;]swellenumdrehung
0.5 0.5 0.75 0.75 0.75 RL2
0.27 0.35 — — — RXL2
. . s | | e [Swmmaemmmmne g
z ;
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BSA Baureihe Linearantriebe

2.2 TECHNISCHE MERKMALE
Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, BSA Baureihe

BAUGROSSE BSA 20 BSA 25 BSA 28 BSA 30 BSA 40
Schubrohrdurchmesser [mm] 25 30 30 35 40
Schutzrohrdurchmesser [mm] 36 45 45 55 60
Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm] 10 12 12 14 20
Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm] 12 12 12 14 20
Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm] 9 9 9 10 14
?ﬁgr‘l’srgﬁ”jfg E;I\Ne"e) 56 B14 56 B14 63 B14 63 B14 71 B14
Motoranbau IEC _ _ _ _ _
(Motorglocke und Kupplung)
Max. dynamische Last [N] 4 000 6 000 7 500 9 000 12 000
Zug [N] 4000 6 000 8 000 10 000 12 000
Max. statische Last
Druck [N] 6 000 8000 10 000 12 000 15 000
RH |1:4 (5:20) |[1:4 (5:20) [1:4 (5:20 — —
RV |1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) 14 (4:16) 5 (4:20)
Untersetzung RN |1:125(2:25) |1:125(2:25) |1:12.5(2:25) 116 (2:32) 120
RL |1:25 1:25 1:25 124 125
RXL |1:50 1:50 1:50 134 355
Durchmesser x Steigung 14x5 16x5 16x5 20x5 25x6
Kugel [mm]| 3.175(1/8 %) 3.175(1/8 ) 3.175(1/8 ) 3.175(1/8 %) 3.969 (5/32 )
é‘ﬁ?{ﬂgﬁfpmde' Anzahl der Kugelumiufe 2 3 4 3 3
Dynamische Tragzahl C,  [N] 6 600 10 400 13 400 12 000 17 400
Statische Tragzahl G, [N] 8 600 15 600 20 900 21200 30 500
RH1 1.25 1.25 1.25 — —
Hub ] RV1 0.8 0.8 0.8 1.25 1.2
je Antriebswellenumdrehung  Untersetzung RN1 0.4 0.4 0.4 0.31 0.3
(STANDARD Kugelspindel)
RLA1 0.2 0.2 0.2 0.21 0.24
RXL1 0.1 0.1 0.1 0.15 0.11
Conent (o v ka2
k| o3
AUF ANFRAGE
Kugelumlaufspindel (Durchmesser x Steigung) 14x10 16x10 16x10 20x10 25x10
Kugel [mm]| 3.175(1/8 %) 3.175(1/8%) 3.175(1/89) 3.175(1/8 %) 3.969 (5/32 )
Anzahl der Kugelumlaufe 2 3 3 3 3
Dynamische Tragzahl C, [N] 6900 11 300 11 300 12900 18 000
Statische Tragzahl G, [N] 9 300 18 000 18 000 23 500 33 000

Achtung!
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Mit diesen Spindeln sind die Abmessungen des Antriebes langer.
Kontaktieren Sie bitte SERVOMECH, um die genaue Lange zu definieren.




E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

2.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, BSA Baureihe

BSA 50 BSA 63 BSA 80 BSA 100 BSA 125 |BAUGROSSE
50 60 90 110 150 Schubrohrdurchmesser [mm]
70 90 115 160 200 Schutzrohrdurchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm]
19 24 28 32 38 Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm]
63B5 - 71 B5 80 B5 80B5-90B5 | 100-112B5 - ?g;:’srgﬁ”jﬁg ||-|EoChlweIIe)
80B5-90B5 [ 90B5-100B5 | 100 - 112 B5 132 B5 132 B5 Motoranbau IEC
80 B14 -90B1490 B14 - 100 B14| 100 - 112 B14 160 B5 (Motorglocke und Kupplung)
25000 50 000 80 000 108 000 123 000 Max. dynamische Last [N]
25000 50 000 80 000 200 000 350 000 Zug
Max. statische Last [N]
25000 50 000 100 000 200 000 350 000 Druck
— — — — — RH
1:6  (4:24) N:7 (4:28 [1:8 (4:32) [1:8 (4:32) [3:32 RV
1:18 (2:36) [1:14 (2:28) [1:24 1:24 1:16 (2:32) |RN Untersetzung
1:24 1:28 1:32 1:32 1:32 RL
1:44 1:40 = = = RXL
32x10 40x10 63x10 80x16 100x16 Durchmesser x Steigung
6.35 (1/4 %) 6.35 (1/4 ) 7.144(9/32 %) 9.525 (3/8 ) 9.525 (3/8 ) [[mm] Kugel
4 5 6 5 5 Anzahl der Kugelumiéufe éﬁ&“&;‘gipmde'
41 800 60 000 112 000 149 000 170 000 [N]  Dynamische Tragzahl C,
73 000 123 000 313 000 393 000 523 000 [N]  Statische Tragzahl Cy,
— — — — — RH1
1.67 1.43 1.25 2 1.88 RV1
Hub [mm]
0.56 0.71 0.42 0.67 1.25 RN1 Untersetzung  je Antriebswellenumdrehung
0.40 0.36 031 05 063 AL (STANDARD Kugelspindel)
0.23 0.25 — - — RXL1
. . s | w | w0 |Swmmaesmmmmme g
AUF ANFRAGE
32x20 40x20 63x20 80x20 100x20 Kugelumlaufspindel (Durchmesser x Steigung)
6.35 (1/4 ) 6.35 (1/4 ) 9.525 (3/8 ) 12.7 (172 12.7.(1/2%  |[mm] Kugel
3 3 4 4 4 Anzahl der Kugelumlaufe
32200 38 500 101 000 213 000 239 000 [N]  Dynamische Tragzahl C,
53 000 74000 220 000 516 000 687 000 [N]  Statische Tragzahl Cy,
Achtung! Mit diesen Spindeln sind die Abmessungen des Antriebes langer.

Kontaktieren Sie bitte SERVOMECH, um die genaue L&nge zu definieren.
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ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';E'I\Q:\éﬁ_’\r'GS'
[mm/s] IN] DREHZAHL [min-1]
ATL 20
93 600 1) RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.40
60 1000 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.41
46 8501 RH2 0.09 kW 4 polig 1400 0.40
35 1100 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
30 1750 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.35
22 1500 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
15 30001 RL2 0.12 KW 2 polig 2800 0.27
11 400012 RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.22
7.5 40002 RL2 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
5.5 40002 RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.16
2.8 40002 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.16
1.4 40002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.11
ATL 25
93 8301 RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
60 1250 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
46 1300 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.27
30 2200 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.33
23 1650 1) RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
15 3750 1) RL2 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
7.5 5550 1) RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 6000 2) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 60002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 28
93 1250 1) RH2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
60 1850 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
46 1950 1) RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.27
30 33001 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.33
23 2500 1) RH1 0.18 kW 4 polig 1400 0.27
15 5600 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
7.5 80002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 80002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 80002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 30
93 1650 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.37
46 2550 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
23 52001 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.28
15 6850 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.22
11 8500 1) RXL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
7.5 10000 1)2) RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.16
5.5 10000 2) RXL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.13
4 10000 2) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.16
2.7 10000 2) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.13
ATL 40
93 35001 RV2 0.55 kW 2 polig 2800 0.37
46 5400 1) RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.26
23 10500 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.25
18 12000 2) RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.24
11 12000 2) RN1 0.55 kW 2 polig 2800 0.18
8.5 12000 2) RXL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.12
55 12000 2) RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.18
4.5 12000 2) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.17
2.1 12000 2) RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.08
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ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';E'I\Q:\éﬁ_’\r'GS'
[mm/s] [kN] DREHZAHL [min-1]
ATL 50
93 13.7 1) RV2 2.2 kKW 2 polig 2800 0.34
46 171 RV2 1.5 kW 4 polig 1400 0.34
30 252 RN2 2.2 kW 2 polig 2800 0.26
23 252) RV1 1.5 kW 4 polig 1400 0.24
15 252 RN2 1.5 KW 4 polig 1400 0.26
11 252) RL2 0.75kW 4 polig 1400 0.23
7.5 252) RN1 0.75kW 4 polig 1400 0.18
5.5 252 RL1 0.75kW 4 polig 1400 0.15
3.2 252) RXL1 0.37 kKW 4 polig 1400 0.12
ATL 63
93 181 RV2 3 kW 2 polig 2800 0.32
46 331 RV2 3 kW 4 polig 1400 0.32
23 457 RV1 3 kW 4 polig 2800 0.21
11 401 RN1 1.5 kW 4 polig 1400 0.18
55 502 RL1 1.5 kW 4 polig 1400 0.13
4.1 502 RXL1 1.1 KW 4 polig 1400 0.12
ATL 80
140 171 RV2 4 kW 2 polig 2800 0.34
70 3171 RV2 4 KW 4 polig 1400 0.34
46 411 RN2 4 kW 2 polig 2800 0.24
35 481 RV1 4 KW 4 polig 1400 0.23
23 731 RN2 4 kW 4 polig 1400 0.24
17 802 RL2 4 kW 4 polig 1400 0.22
11 802 RN 4 KW 4 polig 1400 0.16
8.5 802 RL1 3 kW 4 polig 1400 0.15
ATL 100
140 3171 RV2 7.5 kW 2 polig 2800 0.31
70 57 1) RV2 7.5 KW 4 polig 1400 0.31
47 757 RN2 7.5 kW 2 polig 2800 0.22
35 957 RL2 7.5 kKW 2 polig 2800 0.20
23 1371 RN2 7.5 KW 4 polig 1400 0.22
18 167 1) RL2 7.5 kW 4 polig 1400 0.20
12 1941 RN1 7.5 KW 4 polig 1400 0.15
9 2002) RL1 7.5 kW 4 polig 1400 0.13
ATL 125
105 741 RV2 15 kW 2 polig 2800 0.24
70 102 1) RN2 15 KW 2 polig 2800 0.22
53 13171 RV2 15 kW 4 polig 1400 0.24
35 180 1) RN2 15 kW 4 polig 1400 0.22
26 183 1) RV1 15 KW 4 polig 1400 0.15
18 3021 RL2 15 kW 4 polig 1400 0.17
9 3502) RL1 15 KW 4 polig 1400 0.10

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (n) des Linearantriebes der ATL Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m=mM¢ XMy X Mg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
m3 = 0.9 = Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 42 ... 43)
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LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit WECHSELSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';E'I\Q:\éﬁ_’\r'GS'
[mm/s] IN] DREHZAHL [min-1]
ATL 20
93 600 1) RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.40
60 1000 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.41
46 8501 RH2 0.09 kW 4 polig 1400 0.40
35 1100 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
30 1750 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.35
22 1500 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
15 30001 RL2 0.12 KW 2 polig 2800 0.27
11 37501 RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.22
7.5 400012 RL2 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
5.5 40002 RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.16
2.8 40002 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.16
1.4 40002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.11
ATL 25
93 7701 RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
60 1100 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
46 1200 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.27
28 2050 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.33
23 1600 1) RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
14 3450 1) RL2 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
7 51001 RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 6000 2) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 60002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 28
93 1250 1) RH2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
60 1850 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
46 1950 1) RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.27
30 33001 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.33
23 2500 1) RH1 0.18 kW 4 polig 1400 0.27
15 5600 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
7.5 80002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 80002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 80002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 30
93 1500 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.37
46 2350 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
23 48001 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.28
15 6300 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.22
11 80001 RXL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
7.5 9200 1) RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.16
5.5 10000 2) RXL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.13
4 10000 2) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.16
2.7 10000 2) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.13
ATL 40
93 340071 RV2 0.55 kW 2 polig 2800 0.37
46 5400 1) RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.26
23 10000 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.25
18 12000 2) RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.24
11 12000 2) RN1 0.55 kW 2 polig 2800 0.18
8.5 12000 2) RXL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.12
55 12000 2) RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.18
4.5 12000 2) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.17
2.1 12000 2) RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.08
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LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit GLEICHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG STROMAUFNAHME [A] SAlBS RN
KOEFFIZIENT
[mm/s] [N]
ATL 20 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~' 100 W 5.5 A
100 6001 RH2 10 0.40
64 920 1) RV2 9.5 0.41
37 11501 RHA1 9 0.25
32 1650 1) RN2 9 0.35
24 17001 RVA 8.5 0.25
16 2800 1) RL2 8.5 0.27
12 2900 1 RNA1 8 0.22
8 40002 RXL2 6.5 0.18
6 40002 RLA1 6 0.16
S 40002 RXLA1 S 0.11
ATL 25 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~' 150 W 8.4 A
100 900" RH2 14.5 0.38
64 13301 RV2 185 0.38
50 14501 RH1 15 0.27
32 21001 RVA1 14 0.27
16 40001 RL2 12 0.25
8 6000 2) RL1 11.5 0.18
4 60002 RXL1 55 0.12
ATL 30 mit Gleichstrommotor 24 VV 3000 min~! 300 W 15.6 A
100 17501 Rv2 26 0.37
50 2750 1) RVA 27 0.25
25 5600 1) RN2 23 0.28
16 75001 RL2 21 0.22
12 84001 RNA1 22 0.20
8 100002 RLA1 18 0.16
6 100002 RXL1 15 0.13
ATL 40 mit Gleichstrommotor 24V 3000 min-! 500 W 25 A
100 3000 Rv2 43 0.37
50 4700 1) RVA 44 0.26
25 9200 1) RN2 38 0.25
20 110001 RL2 36 0.24
12 120002 RNA1 31 0.18
10 120002 RLA1 26 0.17
4.5 120002 RXL1 17 0.08

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der ATL Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m=mM¢ XMy X Mg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 42)
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SEL%TE"F"E'I\Q:\QE_’\F'GS'
[mm/s] [N] DREHZAHL [min-1]
BSA 20
60 1650 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
37 22002 RV1 0.12 KW 2 polig 2800 0.57
30 22501 RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.56
20 28002 RN1 0.12 KW 2 polig 2800 0.49
9 35002 RN 0.09 KW 4 polig 1400 0.49
4.5 40009) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.37
2.3 40009 RXL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.25
BSA 25
60 1650 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
37 2550 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
30 2250 1) RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.56
20 44002 RN1 0.12 KW 2 polig 2800 0.48
9 55002 RN 0.09 KW 4 polig 1400 0.48
4.5 6000 3) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.37
2.3 60009 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 28
60 330071 RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
37 45002 RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 4500 1) RH1 0.18 kW 4 polig 1400 0.56
20 5650 2) RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
9 71002 RN1 0.18 kW 4 polig 1400 0.48
4.5 75009) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.37
2.3 75009 RXL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.25
BSA 30
60 3350 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 43502 RV1 0.18 kW 4 polig 1400 0.56
15 55002 RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.43
10 63002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.34
7 70002 RN1 0.18 kW 4 polig 1400 0.43
5 79002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.34
3.5 90002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.30
BSA 40
56 54002 RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.56
28 68002 RV1 0.37 kW 4 polig 1400 0.56
14 8600 2) RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.38
11 92502 RL1 0.55 kW 2 polig 2800 0.36
7 10800 2) RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.38
5.5 11600 2) RL1 0.37 KW 4 polig 1400 0.36
2.5 120009) RXL1 0.37 KW 4 polig 1400 0.20

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite

33 ...35)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

m=mMq XMy X Mg

m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet

M, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
ma = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2) Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,,,, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 44)



E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SEL%TE"F'E'I\Q:\QE_’\F'GS'
[mm/s] [kN] DREHZAHL [min-1]
BSA 50
78 142) RV1 1.5 KW 2 polig 2800 0.56
40 172 RV1 1.5 kW 4 polig 1400 0.56
25 202 RN1 1.1 KW 2 polig 2800 0.43
20 222 RL1 1.1 kW 2 polig 1400 0.37
13 2523 RN1 0.75kW 4 polig 1400 0.43
10 259 RL1 0.75kW 4 polig 1400 0.37
5.3 259 RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.31
BSA 63
66 212 RV1 2.2 kW 2 polig 2800 0.56
33 251) RV1 1.5 kW 4 polig 1400 0.56
17 311 RN1 0.75kW 4 polig 1400 0.46
8 412 RL1 0.75kW 4 polig 1400 0.35
5.8 472 RXL1 0.75kW 4 polig 1400 0.34
BSA 80
58 3970 RV1 3 kW 2 polig 2800 0.56
29 512 RV1 2.2 kW 4 polig 1400 0.56
19 592 RN 2.2 kW 2 polig 2800 0.38
15 652) RL1 1.5 kW 2 polig 1400 0.35
10 7371 RN 1.1 KW 4 polig 1400 0.38
7 812 RL1 1.1 kW 4 polig 1400 0.35
BSA 100
93 542 RV1 7.5 kW 2 polig 2800 0.60
47 68 2) RV1 5.2 kW 4 polig 1400 0.60
31 782 RN 4 KW 2 polig 2800 0.42
23 86293 RL1 3 kW 2 polig 2800 0.39
16 982 RN1 3 kW 4 polig 1400 0.42
12 1082 RL1 2.2 kW 4 polig 1400 0.39
BSA 125
70 682 RV1 7.5 kW 2 polig 2800 0.58
47 782 RN 55 kW 2 polig 2800 0.52
35 852 RV1 4 kKW 4 polig 1400 0.58
23 982 RN 55 kW 4 polig 1400 0.52
12 1232 RL1 55 kW 4 polig 1400 0.40

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer Lo, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite

2

35 ... 38)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

MN=mMq XNy XMNg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet

1, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von Ly, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; flir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 35 ... 38

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 45)
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BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit WECHSELSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TEHFEI\Q:‘éwGS’
[mm/s] [N] DREHZAHL [min-1]
BSA 20
60 1550 1) RH1 0.12 KW 2 polig 2800 0.56
37 22002 RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.57
30 2250 1) RH1 0.09 KW 4 polig 1400 0.56
20 28002 RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.49
9 35002 RN1 0.09 KW 4 polig 1400 0.49
45 40009 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.37
2.3 40009) RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 25
60 1550 1) RH1 0.12 KW 2 polig 2800 0.56
37 2450 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
30 22001 RH1 0.09 KW 4 polig 1400 0.56
20 44002 RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.48
9 5500 2) RN1 0.09 KW 4 polig 1400 0.48
45 6000 3 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.37
2.3 60009 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 28
60 32001 RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
37 45002 RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 44501 RH1 0.18 KW 4 polig 1400 0.56
20 5650 2) RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
9 71002 RN1 0.18 KW 4 polig 1400 0.48
45 75009 RL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.37
2.3 75009) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 30
60 33001 RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 43502 RV1 0.18 kW 4 polig 1400 0.56
15 55002 RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.43
10 63002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.34
7 70002 RN1 0.18 KW 4 polig 1400 0.43
5 79002 RL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.34
3.5 90002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.30
BSA 40
56 54002 RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.56
28 6800 2) RV1 0.37 KW 4 polig 1400 0.56
14 86002 RN1 0.55 KW 2 polig 2800 0.38
11 92502 RL1 0.55 kW 2 polig 2800 0.36
7 108002 RN1 0.37 KW 4 polig 1400 0.38
5.5 11600 2) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.36
2.5 12000 3 RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.20

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer Lo > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite

33 ... 35)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

MN=mMq XNy XMNg

m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet

1, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,,,, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 44)
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BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit GLEICHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG STROMAUFNAHME [A] SELiSE;E:\;:\éL,\J#GS_
[mm/s] IN] o
BSA 20 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min™" 100 W 5.5 A
62 12001 RHA1 6.5 0.56
40 18501 RVA 6.5 0.57
20 27502 RN1 55 0.49
10 35002 RLA1 8.5 0.37
5 400093 RXLA1 2.5 0.25
BSA 25 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min™? 150 W 8.4 A
62 18001 RHA1 9.5 0.56
40 28001 RV1 9.5 0.57
20 43002 RN1 7 0.48
10 540032 RLA1 S 0.37
5 60003 RXLA1 3 0.25
BSA 30 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~! 300 W 15.6 A
62 34002 RV1 16 0.56
15 5350 2) RN1 7 0.43
10 61502 RLA1 6 0.34
7.5 70002 RXLA1 B 0.30
BSA 40 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min™" 500 W 25 A
60 53002 RVA 25 0.56
15 84002 RN1 12 0.38
12 90002 RL1 10 0.36
5.6 120002 3) RXLA1 8 0.20

33 ... 35)

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer Lo, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
Mn=mM4 XNy XMNg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,y, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 45)
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréB3e ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
La = Lc + HUBLANGE

Lc = Q + HUBLANGE
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S T Q

ATL 20

ATL 25

ATL 28

ATL 30

ATL 40

183 | 152 | 198
190 | 155 | 207
HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 190 | 155 | 207
218 | 180 | 238
275 | 225 | 300

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE

Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erh6hen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.

FUr Hubléangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B | Bi C |CH | oD1 | @gD2 | D3| G | H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 110 | 45 | 22 25 36 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 25 69 | 54 | 110 | 45 | 27 30 45 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 28 69 | 54 | 115 | 45 | 27 30 45 65 17 | 60 | 87 | 25 | 251 | 287
ATL 30 76 | 62 | 115 | 50 | 30 85 55 78 20 | 60 | 92 | 30 | 255 | 291
ATL 40 104 | 78 | 124 | 57 | 36 40 60 92 24 | 50 | 115 | 40 | 284 | 373

Rl | X | a b c e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 110 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 | M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 28 17 1123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 123 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | dc |@D1/d2| g Dgl| k p pl

ATL 20 56 | 40 | 65 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 3 45

ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 28 60 | 45 | 65| 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 560 | 65| 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 832 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 116 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y Y4 I
ATL 20 62 144 | 30 | 80 | 20 | 18 | 72
ATL 25 67 |146 | 35 | 86 | 16 | 20 | 77
ATL 28 67 | 146 | 35 | 85 | 16 | 20 | 77
ATL 30 71 | 147 | 38 | 90 | 16 | 28 | 82
ATL 40 75 | 163 | 43 | 93 | 17 | 25 | 85
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

La=Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE

T + HUBLANGE
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MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen
L
REED KONTAKT R mn 10 mm
NC oder (NG+NO) | NO c2 FC3 FC.. FCt
ATL 20 18.5 23.5 /" r—:—n-/”\fﬁ
ATL 25 26.5 31.5 — 11l N
ATL 28 26.5 31.5 E | ] | _%%
ATL 30 29 34 . !
ATL 40 35 40 \
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S2 T | Q2
ATL 20 72 | 172 | 272 | 372 | 472 | 572 | 672 | 772 235 | 180 | 235
ATL 25 66 | 166 | 266 | 366 | 466 | 566 | 666 | 766 252 | 189 | 2565
ATL 28 HUBLANGE [mm]| 66 | 166 | 266 | 366 | 466 | 566 | 666 | 766 252 | 189 | 265
ATL 30 68 | 168 | 268 | 368 | 468 | 568 | 668 | 768 276 | 212 | 282
ATL 40 63 | 163 | 263 | 363 | 463 | 563 | 663 | 763 339 | 262 | 351

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
FUr Hubléangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B | Bi C |CH | oD1 | @gD2 | D3| G | H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 110 | 45 | 22 25 36 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 25 69 | 54 | 110 | 45 | 27 30 45 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 28 69 | 54 | 115 | 45 | 27 30 45 65 17 | 60 | 87 | 25 | 251 | 287
ATL 30 76 | 62 | 115 | 50 | 30 85 55 78 20 | 60 | 92 | 30 | 255 | 291
ATL 40 104 | 78 | 124 | 57 | 36 40 60 92 24 | 50 | 115 | 40 | 284 | 373

Rl | X | a b c e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 110 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 | M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 28 17 1123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 123 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | c |@D1/@d2| g Dgl| k p p1
ATL 20 55 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 28 60 | 45 | 65| 30 | 832 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 60 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen: - Die nutzbare Arbeitshubldnge eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist
kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER
FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen
/ Endlage gibt.
Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.
- Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

\%\%“ L
S

\ﬁ

- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
- REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
- REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc =S + HUBLANGE
T + HUBLANGE

BOLZEN @g h7

P

2D2

?D1

|

' |

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

=N
H1
N
>

2
s

(W] ®O
(©
3 (D #:ﬁb — o U :
S o o
m | W I
L ‘é’ b
STANDARD S| O
BEFESTIGUNGSKOPF x| 2 e
mit InnengeWinde = % LAGERBOCK
=| © mit Bolzen
o 5 o) |
T (]
L= Y
HOHLENDKOPF GABELKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
@g1 F7 0g1 H8 @g1 H7

2d2

201

SR — ==

Lc = Q + HUBLANGE w

Ot w1

=
Z
o
aJc r
u w3 W2 p1

y 4 Bohrungen je 90°

Pa
b |
I ‘
X
1]

.

1
k
g

s2

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE

| R + HUBLANGE
89 + HUBLANGE

58



E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S T Q
ATL 20 183 | 152 | 198
ATL 25 “ 190 | 155 | 207
ATL 30 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 218 | 180 | 238
ATL 40 275 | 225 | 300

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C |[CH | gDl @oD2 | D3| G H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 80 | 45 | 22 25 36 65 17 | 33 | 80 | 25 | 202 | 243
ATL 25 69 | 54 | 80 | 45 | 27 30 45 65 17 | 33 | 80 | 25 | 235 | 276
ATL 30 76 | 62 | 80 | 50 | 30 35 55 78 20 | 39 | 92 | 30 | 291 | 332
ATL 40 104 | 78 | 80 | 57 | 36 40 60 92 24 | 46 | 115 | 40 | 391 | 432

Rl | X | a b (o] e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 | M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 107 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 107 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | c |@D1/@d2| g Dgl| k p pi
ATL 20 55 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 560 | 65| 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 25 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 1165 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y Y4 I
ATL 20 62 144 | 30 | 80 | 20 | 18 | 72
ATL 25 67 |146 | 35 | 86 | 16 | 20 | 77
ATL 30 71 | 147 | 38 | 90 | 16 | 283 | 82
ATL 40 75 | 168 | 43 | 983 | 17 | 256 | 85
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE
T + HUBLANGE

\ gl & BOLZEN , , @g h7
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2D2
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X
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X
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! - | —I— =

o~ T
T T T
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5 ._# :h - - ‘- - | E: U G
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m L w I
L ‘é’ b
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L —14
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a
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3 o
o (g x g —
0 I
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h ol O wil
o oM wl sl st [H2
o | T : -
D | I [)) T
% | ’ ac r
> u w3 | L | wZ _Jp 4 Bohrungen je 90°

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen

L
REED KONTAKT R min. 10 _mm

NG oder (NC+NO)| NO :‘ . . .
ATL 20 18.5 23.5 FO2 ~ FO ~ PO
ATL 25 26.5 31.5
ATL 28 26.5 31.5 E jL
ATL 30 29 34
ATL 40 35 40 L
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN
BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S2 | T | Q2

ATL 20 72 | 172 | 272 | 372 | 472 | 572 | 672 | 772 235 | 180 | 235
ATL 25 “ 66 | 166 | 266 | 366 | 466 | 566 | 666 | 766 252 | 189 | 255
ATL 30 HUBLANGE [mm] 68 | 168 | 268 | 368 | 468 | 568 | 668 | 768 276 | 212 | 282
ATL 40 63 | 163 | 263 | 363 | 463 | 563 | 663 | 763 339 | 262 | 351

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C |[CH | gDl @oD2 | D3| G H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 80 | 45 | 22 25 36 65 17 | 33 | 80 | 25 | 202 | 243
ATL 25 69 | 54 | 80 | 45 | 27 30 45 65 17 | 33 | 80 | 25 | 235 | 276
ATL 30 76 | 62 | 80 | 50 | 30 35 55 78 20 | 39 | 92 | 30 | 291 | 332
ATL 40 104 | 78 | 80 | 57 | 36 40 60 92 24 | 46 | 115 | 40 | 391 | 432

Rl | X | a b (o] e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 | M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 107 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 107 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | c |@D1/@d2| g Dgl| k p p1
ATL 20 55 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 28 60 | 45 | 65| 30 | 832 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 60 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen: - Die nutzbare Arbeitshubldnge eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist
kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER
FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen
/ Endlage gibt.
Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.
- Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

ﬁ‘\\‘\
\
Q\i\\\

i \\\\\\\\\m)
Y
B W

- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
- REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
- REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

La = Lc + HUBLANGE
HUBLANGE Lc = S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100]C200]C300]C400|C500/C600/C700/C800] | S | T | E | N

ATL 50 405 | 326 | 435 | 415
ATL63 | | UBLANGE [mm| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | | 2161419 | 546 | 526
ATL 80 603 | 509 | 638 | 623
(653)*|(569)* (688)* (673)*

* - der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL80 mit AR; ATL 80 mit AR nicht lieferbar mit FCE

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T, E und N um 200 mm.
FUr Hubléangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B |CH|oDI] ©D2 |[@D3] F | G [H1 | 1| | ©P |R
ATL50 | 168| 94 | 79 | 50 70 | 120| — | 40 | 63 | 50 | — | 45
ATL63 | 206| 96 | — | 60 | 90 | 140 37 | 50 | 70 | 63 | 95 | 50
ATL80 | 240 | 119 | — | 90 |115(150)| 160 | 40 | 60 | 90 | 80 |125 (150 60
- der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL8O mit AR; ATL 80 mit AR nicht liferbar mit FCE
a b (¢ e [ Yg| h D i I Jo | r S t
ATL50 | 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 | M30x2| 45 | 13 | 55 | 20 | 30
ATL63 | 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 | M36x2 | 55 | 17 | 58 | 30 | 30
ATL80 | 210 | 122 | 278 | 180 | 40 | 130 | Md2x2| 65 | 21 | 62 | 35 | 32
FlanschIEC | Df| H2 J Motorglocke IEC @ Dc H3 J1
ATL 50 63 B5 140 | 120 | 102 | 80B14 — 80B5 | 120 — 200 110 — 150 176 — 182
7185 160 | 130 | 102 | 90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 120 — 150 | 182
90 B14 — 90B5 | 140 — 200 133 — 163| 200
ATL 63 80 B85 200 | 163 1 100 500814 — 10085160 — 250 143 — 188|220
ATL80 | 80B5 90B5 | 200 | 180 | 119 | 112 B14 — 112 B5| 160 — 250 | 160 — 205 | 240
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja
120
140
170

Db
85
100
130

dc
13
17
21

@ D1
50
60
90

o d2
70
80
90

m | p
40 | 65
50 | 86
50 | 85

pl

100
126
130

du
30
35
40

ATL 50
ATL 63
ATL 80

r2
30
30
35

r3
30
35
45

s2
37
43
49

s3
25
28
33

q r
15 30
15 30
20 40

ATL 50
ATL 63
ATL 80

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y Y4 I
ATL 50 79 188 | 60 | 97 5 32 | 89
ATL 63 89 12837 | 60 | 107 | 37 | 37 | 100
ATL 80 * 101 1237 | 73 | 119 ] 40 | 55 | 113

* - ATL 80 mit AR nicht lieferbar mit FCE
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

La = Lc + HUBLANGE

LAGERBOCK
HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE mit Bolzen
T2 + HUBLANGE
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£ : q
<~ H I
o s S g |
= .. T a
Lc = E2 + HUBLANGE p H
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9 o] | | p1
INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP — Abmessungen
1 I 1 V ]
H Y Vi
FC2 FC...
ATL50 | 795 | 263 | 15 i h
ATL63 | 865 | 314 | 40 | _ a
ATL 80 99 | 371 | 40 1= ]
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100]C200]C300]C400]C500|C600/C700/C800] | S2 | T2 | E2 | N2

ATL 50 443 | 345 | 473 | 453
ATL63 | | UBLANGE [mm| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | | 224 | 438 | 584 | 564
ATL 80 647 | 531 | 682 | 667
(653)*|(569)* (688)* (673)*

* - der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL80 mit AR

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T2, E2 und N2 um 200 mm.
FUr Hubléangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B |CH oDl ¢D2 |&D3| F G | Hi [ dP R1
ATL 50 168 | 94 | 79 | 50 70 120 — | 40 | 63 | 50 — 45
ATL 63 206 | 96 | — | 60 90 140 | 37 | 50 | 70 | 683 95 50
ATL 80 240 | 119 | — | 90 |115(150)*| 160 | 40 | 60 | 90 | 80 |125(150)*| 60
* - der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL80 mit AR
a b c e ([ Yg| h D i I Jo | r S t
ATL 50 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 | M30x2 | 45 | 13 | 55 | 20 | 30
ATL 63 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 | M36x2 | 55 | 17 | 58 | 30 | 30
ATL 80 210 | 122 |1 278 | 180 | 40 | 130 | M42x2 | 65 | 21 62 | 35 | 32
FlanschIEC | & Df| H2 J Motorglocke IEC © Dc H3 Ji
ATL 50 63 B5 140 | 120 | 102 | 80B14 — 80B5 | 120 — 200|110 — 150 | 176 — 182
71 B5 160 | 130 | 102 | 90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 120 — 150 182
90B14 — 90B5 | 140 — 200|133 — 163 200
ATL 63 8085 200 | 163 | 100 100 B14 — 100 B5| 160 — 250 | 143 — 188 220
ATL 80 80B5; 90B5 | 200 | 180 | 119 |112B14 — 112 B5| 160 — 250 | 160 — 205 240
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen
Ja| Db | Dc |@D1|ZJd2| m p pl
ATL 50 120 8 | 13 | 50 | 70 | 40 | 65 | 100
ATL 63 140 | 100 | 17 | 60 | 80 | 50 | 86 | 126
ATL 80 170 | 130 | 21 90 | 90 | 50 | 85 | 180
q r r2 r3 s2 | s3 | Ju
ATL 50 15 | 30 | 30 | 30 | 37 | 25 | 30
ATL 63 15 | 30 | 80 | 35 | 43 | 28 | 35
ATL 80 20 | 40 | 35 | 45 | 49 | 383 | 40
INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP — Betriebseigenschaften
Anmerkungen: - Der seNsor FC1 gibt im aktivierten Zustand Uber ein entsprechendes Relais dem

~.

il

I

L (il ‘\\\\\\\\\\‘\
& SSS NN

. N =
\\\\\\\\ Il

Motor ein Signal. Der seNsor FC 1 hélt den Motor vor Erreichen der minimalen
Endlage an. Die Abmessungen der mit FCP ausgestatteten Linearantriebe sind
daher in eingefahrener Stellung gréBer als Linearantriebe ohne FCP Endschalter.
- Der Aufbau mehrerer induktiver Sensoren ist mdéglich, um eine oder mehrere
Positionen zu erkennen.
- Der Mindestabstand zwischen den FCP Sensoren betragt 25 mm.

65



EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 100 — 125
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc =S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 100 — 125

DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

HUBBESTELLCODE C... S T E
ATL 100 HUBLANGE [mm] = 764 | 669 | 809
ATL 125 HUBBESTELLCODE 945 | 875 | 1030

ANMERKUNGEN: Alle Hubldngen werden auf Anfrage ausgefiihrt.

Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhdhen sich daher die MaBe S, T und E um 200 mm.

FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B (D1 @D2 F G | Hi | [P Rl | Dg i I r
ATL 100 235 | 1151100 | 1560 | 40 | 100 | 120 | 100 | 170 | 80 | 60 | M6B0x4 | 60 | 72
ATL 125 320 | 140 | 150 | 200 | — | 100 | 335 | 126 — | 90 | 80 | M80x4 | 80 | 100

Flansch IEC | & Df | H2 J | Motorglocke IEC |& Dc| H3 | J1
90 B5 200 | 225 | 142
ATL 100 100-112B5 | 250 | 250 | 142 132 B5 300 | 250 | 297
132 B5 300 | 275 | 353
AL 1S - R 160 B5 420 | 335 | 365

BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

D1 dd2| m p p1 r2 r3 s2 | s3 | Ju
ATL 100 100 | 135 | 80 | 95 | 163 | 50 | 70 | 44 | 38 | 60
ATL 125 150 | 180 | 100 | 130 | 220 | 80 | 80 | 55 | 47 | 80
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc =S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
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N 3 L BOLZEN =~ @g h7
E\ S SN N
a m\% T |
13 B =17 | g N
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S T Q

BSA 20

BSA 25

BSA 28

BSA 30

BSA 40

86 | 186 | 286 | 386 | 486 | 586 | 686 | 786 211 | 166 | 226
84 | 184 | 284 | 384 | 484 | 584 | 684 | 784 222 | 171 | 239
HUBLANGE [mm]| 78 | 178 | 278 | 378 | 478 | 578 | 678 | 778 234 | 177 | 251
90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 238 | 190 | 258
90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 295 | 235 | 320

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE

Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.

FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C |CH oDl | gb2 &gbD3| G H1 | H2 I L1 L2
BSA 20 69 | 54 | 110 | 45 | 22 | 25 36 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
BSA 25 69 | 54 | 110 | 45 | 27 | 30 45 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
BSA 28 69 | 54 | 1156 | 45 | 27 | 30 45 65 17 | 60 | 87 | 25 | 251 | 287
BSA 30 76 | 62 | 115 | 50 | 30 | 35 55 78 | 20 | 60 | 92 | 30 | 255 | 291
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 | 36 | 40 60 92 | 24 | 50 | 115 | 40 | 284 | 373

Rl X | a b c e | g h i | Jo | s t
BSA 20 17 | 110 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M10x1.5 | 17 9 20 | 11 8
BSA 25 17 | 110 ] 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
BSA 28 17 | 123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75] 18 9 20 | 11 8
BSA 30 18 | 123 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 M14x2 24 9 20 | 12 8
BSA 40 28 | 150 | 85 | 65 | 110 | 81 | 20 | 58 M20x1.5 | 27 | 11 | 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | Dc |@D1/d2) g (Ogl| k p pi

BSA 20 56 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 3t 45

BSA 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52

BSA 28 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52

BSA 30 65 | 50 | 65| 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54

BSA 40 80 | 60 | 85 | 40 | 60 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78

q r s2 | s3 t1 [ Ot1| u w | wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
BSA 25 9 28 | 16 | 12 | 832 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
BSA 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
BSA 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
BSA 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 1156 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' w Y Y4 i

BSA 20 62 | 144 | 30 | 80 | 74 | 20 | 18 | 72
BSA 25 67 | 146 | 35 | 85 | 74 | 16 | 20 | 77
BSA 28 67 | 146 | 35 | 85 | 74 | 16 | 20 | 77
BSA 30 71 | 147 | 38 | 90 | 79 | 16 | 23 | 82
BSA 40 75 | 1683 | 43 | 93 | 79 | 17 | 25 | 85
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugroBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE
T + HUBLANGE

2D1
2D2

é L \ BOLZEN ©g h7
\ /" m >
= 5 |®| — — AN -
} - I + of @ i1
. ' 0g F7 ——l— t
Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES | ——
B1 |

La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

L
H1

\

U r1 ®o
-~ Il )
18 ] im !
| (9 #:11» = i G N °
- — o o
m ! L Il
STANDARD g & :
BEFESTIGUNGSKOPF o ! e
mit |nnengeWinde g % : LAGERBOCK
= © lﬂ -ll mit Bolzen
ol =
Q|X
( 1 )
HOHLENDKOPF GABELKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
@q1 F7 @g1 H8 @g1 H7
51 o N —
() Q

[%]s]

Lc = Q2 + HUBLANGE W p T
S 4
Ot w1 S
| ’ @ic r
u B f Wz P 4 Bohrungen je 90°

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen

1
k
g

s3

s2
n

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE

L
REED KONTAKT R

NG oder (NC+NO) | NO FC2| _ FC3 FC... FC1

BSA 20 18.5 23.5 ] /"

BSA 25 26.5 31.5 — ] .

YRR R — @

BSA 30 29 34 )
BSA 40 35 40 L

min. 10 mm
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugroBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S2 T | Q2

BSA 20

BSA 25

BSA 28

BSA 30

BSA 40

HUBLANGE [mm]| 41 | 141 | 241 | 341 | 441 | 541 | 641 | 741 308 | 214 | 311

54 | 154 | 254 | 354 | 454 | 554 | 654 | 754 275 | 198 | 275
47 | 147 | 247 | 347 | 447 | 547 | 647 | 747 296 | 208 | 299

46 | 146 | 246 | 346 | 446 | 546 | 646 | 746 326 | 234 | 332
37 | 137 | 237 | 337 | 437 | 537 | 637 | 737 401 | 288 | 413

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE

Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.

Flr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH D1\ @oD2| D3| G H1 H2 I L1 L2
BSA 20 69 54 | 110 | 45 22 25 36 65 17 50 80 25 | 225 | 251
BSA 25 69 54 | 110 | 45 27 30 45 65 17 50 80 25 | 225 | 251
BSA 28 69 54 | 115 | 45 27 30 45 65 17 60 87 25 | 251 | 287
BSA 30 76 62 | 115 | 50 30 35 55 78 20 60 92 30 | 255 | 291
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 36 40 60 92 24 50 | 115 | 40 | 284 | 373
R1 [ gX| a b c e (gl h Ji | o | s t
BSA 20 17 | 110 ] 62 | 32 | 80 | 50 12 | 40 M10x1.5 | 17 9 20 11 8
BSA 25 17 | 110 | 62 | 832 | 80 | 50 | 12 | 40 |[M12x1.75 18 9 20 | 11 8
BSA 28 17 | 1283 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
BSA 30 18 | 1283 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 |M14x2 24 9 20 | 12 8
BSA 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 M20x1.5 | 27 11 32 15 15
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen
Ja| b | c |@D1\@d2) g (Ogl| k p p1
BSA 20 55 | 40 | 55 | 256 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
BSA 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
BSA 28 60 | 45 | 65| 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
BSA 30 65 | 560 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
BSA 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
BSA 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
BSA 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
BSA 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
BSA 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen:

Die nutzbare Arbeitshubléange eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist
kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER
FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen
Endlage gibt.

Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.
Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc =S + HUBLANGE
T + HUBLANGE

BOLZEN @g h7
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
STANDARD HUBLANGEN
BESTELLCODE |[C100|C200|C300/C400|C500|C600|C700|C800 S T Q
BSA 20 86 | 186 | 286 | 386 | 486 | 586 | 686 | 786 211 | 166 | 226
BSA 25 - 84 | 184 | 284 | 384 | 484 | 584 | 684 | 784 222 | 171 | 239
BSA 30 HUBLANGE [mm] 90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 238 | 190 | 258
BSA 40 90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 295 | 235 | 320

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH ¢oD1 gb2 D3| G H1 H2 [ L1 L2
BSA 20 69 54 | 110 | 45 22 25 36 65 17 33 80 25 | 202 | 243
BSA 25 69 54 | 110 | 45 27 30 45 65 17 33 80 25 | 235 | 276
BSA 30 76 62 | 115 | &0 30 35 55 78 20 39 92 30 | 291 | 332
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 36 40 60 92 24 46 | 115 | 40 | 391 | 432

R1 | X | a b c e | Ug| h i | o | rl S t
BSA 20 17 1110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M10x1.5 | 17 9 20 | 11 8
BSA 25 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75 18 9 20 | 11 8
BSA 30 18 | 1283 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 |M14x2 24 9 20 | 12 8
BSA 40 28 | 1560 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | B8 |M20x1.5 | 27 | 11 32 | 156 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | c |@D1/@d2| g Dgl| k p pi
BSA 20 55 | 40 | 55 | 25 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
BSA 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | B2
BSA 30 65 | 50 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
BSA 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78

q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
BSA 25 9 28 | 16 | 12 | 832 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
BSA 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
BSA 40 10 | 42 | 26 | 18 | 42 | 256 | 27 | 90 | 1165 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' w Y Y4 i

BSA 20 62 | 144 | 30 | 80 | 74 | 20 | 18 | 72
BSA 25 67 | 146 | 35 | 85 | 74 | 16 | 20 | 77
BSA 30 71 | 147 | 38 | 90 | 79 | 16 | 23 | 82
BSA 40 75 | 168 | 43 | 93 | 79 | 17 | 25 | 85
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE
T + HUBLANGE

m
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MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen

L
REED KONTAKT R min._ 10_mm
NC oder (NC+NO) | NO
FC2 FC3 FC.. FC1

BSA 20 18.5 235 e e/ e N\
BSA 25 26.5 315
BSA 28 26.5 315 E s
BSA 30 29 34 - - B .
BSA 40 35 40 L
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM
STANDARD HUBLANGEN
BESTELLCODE |C100|C200|C300|C400|C500 C600|C700/C800 S2 T Q2
BSA 20 B4 | 154 | 254 | 354 | 454 | 554 | 654 | 754 275 | 198 | 275
BSA 25 = 47 | 147 | 247 | 347 | 447 | 54T | 647 | 747 296 | 208 | 299
BSA 30 HUBLANGE [mm] 46 | 146 | 246 | 346 | 446 | 546 | 646 | 746 326 | 234 | 332
BSA 40 37 | 137 | 287 | 337 | 437 | 537 | 637 | 737 401 | 288 | 413

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH ¢oD1 gb2 D3| G H1 H2 [ L1 L2

BSA 20 69 54 | 110 | 45 22 25 36 65 17 33 80 25 | 202 | 243
BSA 25 69 54 | 110 | 45 27 30 45 65 17 33 80 25 | 235 | 276
BSA 30 76 62 | 115 | &0 30 35 55 78 20 39 92 30 | 291 | 332
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 36 40 60 92 24 46 | 115 | 40 | 391 | 432

R1 | X | a b c e | Ug| h i | o | rl S t
BSA 20 17 1110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M10x1.5 | 17 9 20 | 11 8
BSA 25 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75 18 9 20 | 11 8
BSA 30 18 | 1283 | 72 | 38 | 90 | 68 | 14 | 45 M14x2 24 9 20 | 12 8
BSA 40 28 | 1560 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | B8 |M20x1.5 | 27 | 11 32 | 156 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | dc |@D1/@d2| g Dgl| k p p1
BSA 20 55 | 40 | 55 | 25 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
BSA 25 60 | 45 | 65| 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | B2
BSA 30 65 | 50 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
BSA 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78

q r s2 s3 1 | ot u w wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
BSA 25 9 28 | 16 | 12 | 32 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
BSA 30 9 32 19 | 14 | 36 18 | 21 65 | 81 28 | 16
BSA 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen: - Die nutzbare Arbeitshubldnge eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist

kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER

FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen

Endlage gibt.

Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.

- Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
- REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
- REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

La = Lc + HUBLANGE LAGERBOCK
HUBLANGE Lc = S + HUBLANGE mit Bolzen
T + HUBLANGE
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100|C200 C300 C400|{C500 C600 C700/C800 S T E N
BSA 50 481 | 394 | 511 | 491
BSA 63 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 571 | 467 | 601 | 581
BSA 80 673 | 576 | 708 | 693

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T, E und N um 200 mm.
Fir Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B | CH @&D1 D2 @&D3 F G | Hil Il | 9P| R1

BSA 50 168 | 94 | 79 | 50 | 70 | 120 | — | 40 | 63 | 50 | — | 45
BSA 63 206 | 96 | — | 60 | 90 | 140 | 37 | 50 | 70 | 63 | 95 | B0
BSA 80 240 | 119 — | 90 | 115|160 | 40 | 60 | 90 | 80 | 125 | 60
a b (o] e | Jg| h Di I o | s t

BSA 50 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 |M30x2 | 45 | 13 | 65 | 20 | 30
BSA 63 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 |M36x2 | 55 | 17 | 68 | 30 | 30
BSA 80 210 | 122 | 278 | 180 | 40 | 130 | M42x2 | 65 | 21 62 | 35 | 32

FlanschIEC | & Df| H2 J Motorglocke IEC < Dc H3 J1

BSA 50 63 B5 140 | 120 | 102 | 80B14 —80B5 | 120 — 200|110 — 150 | 176 — 182
71B5 160 | 130 | 102 | 90B14 — 90 B5 | 140 — 200 | 120 — 150 182
90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 133 — 163 200
B 8085 200 | 163 ) 100 100 B14 — 100 B5| 160 — 250 | 143 — 188 220
BSA 80 80B5; 90B5 | 200 | 180 | 119 |112B14 — 112 B5| 160 — 250 | 160 — 205 240

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Pa | b | Dc |OD1/Zd2] m p
BSA 50 120 8 | 13 | 60 | 70 | 40 | 65
BSA 63 140 | 100 | 17 | 60 | 80 | 50 | 86
BSA 80 170 | 130 | 21 90 | 90 | 50 | 85

pi q r r2 r3 s2 | s3 | Ju
BSA 50 100 | 15 | 30 | 30 | 30 | 37 | 25 | 30
BSA 63 126 | 15 | 80 | 30 | 85 | 43 | 28 | 35
BSA 80 130 20 | 40 | 35 | 45 | 49 | 33 | 40

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y Y4 I

BSA 50 79 1188 | 60 | 97 5 32 | 89
BSA 63 89 237 | 60 | 107 | 37 | 37 | 100
BSA 80 101 | 237 | 73 | 119 ] 40 | 55 | 113
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80

DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

T2 + HUBLANGE

La = Lc + HUBLANGE LAGERBOCK
HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE mit Bolzen
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4 Bohrungen je 90°
riL_l,r? p1

INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP — Abmessungen

ATL 50 79.5 263 15
ATL 63 86.5 314 40 |t
ATL 80 99 371 40
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300|C400|C500| C600|C700 C800 S2 | T2 | E2 | N2
BSA 50 497 | 402 | 527 | 507
BSA 63 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 579 | 471 | 609 | 589
BSA 80 673 | 576 | 708 | 693

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T2, E2 und N2 um 200 mm.
Fir Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B | CH @&D1 D2 @&D3 F G | Hil Il | 9P| R1

BSA 50 168 | 94 | 79 | 50 | 70 | 120 | — | 40 | 63 | 50 | — | 45
BSA 63 206 | 96 | — | 60 | 90 | 140 | 37 | 50 | 70 | 63 | 95 | B0
BSA 80 240 | 119 — | 90 | 115|160 | 40 | 60 | 90 | 80 | 125 | 60
a b (o] e | Jg| h Di I o | s t

BSA 50 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 |M30x2 | 45 | 13 | 65 | 20 | 30
BSA 63 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 |M36x2 | 55 | 17 | 68 | 30 | 30
BSA 80 210 | 122 | 278 | 180 | 40 | 130 | M42x2 | 65 | 21 62 | 35 | 32

Flansch IEC |2 Df| H2 J Motorglocke IEC @ Dc H3 J1

BSA 50 63 B5 140 | 120 | 102 | 80B14 —80B5 | 120 — 200|110 — 150 | 176 — 182
71 B5 160 | 130 | 102 | 90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 120 — 150 182
90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 133 — 163 200
B 8085 200 | 163 ) 100 100 B14 — 100 B5| 160 — 250 | 143 — 188 220
BSA 80 80B5; 90B5 | 200 | 180 | 119 |112B14 — 112 B5| 160 — 250 | 160 — 205 240

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja | Db | Dc |OD1|Jd2| m p
BSA 50 120 | 8 | 13 | 60 | 70 | 40 | 65
BSA 63 140 | 100 | 17 | 60 | 80 | 50 | 86
BSA 80 170 | 180 | 21 90 | 90 | 50 | 85

pi q r r2 r3 s2 | s3 | Ju
BSA 50 100 | 15 | 30 | 30 | 30 | 37 | 25 | 30
BSA 63 126 | 15 | 30 | 30 | 35 | 43 | 28 | 35
BSA 80 130 20 | 40 | 35 | 45 | 49 | 33 | 40

INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP — Betriebseigenschaften

Anmerkungen: - Der seNsor FC1 gibt im aktivierten Zustand Uber ein entsprechendes Relais dem
B Motor ein Signal. Der sensor FC 1 hélt den Motor vor Erreichen der minimalen
' Endlage an. Die Abmessungen der mit FCP ausgestatteten Linearantriebe sind
daher in eingefahrener Stellung gréBer als Linearantriebe ohne FCP Endschalter.
- Der Aufbau mehrerer induktiver Sensoren ist moglich, um eine oder mehrere
Positionen zu erkennen.
- Der Mindestabstand zwischen den FCP Sensoren betragt 25 mm.
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 100 — 125
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
B A
o ~N
- S Q
8\ L A S @'\ -
0 ‘ ) T2
T - y 3 S
T 7 S5
~ O
F Endschalter FC Pg 8 g 2
™
T
Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
FUHRUNGSBUCHSE-SCHMIERNIPPEL
r1
|
_ o o == o
A I N s e
g I N 4 g ]
STANDARD v _ |
BEFESTIGUNGSKOPF | | -
mit Innengewinde oDf Flansch + Hohlwelle

TRAPEZSPINDEL-SCHMIERNIPPEL

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE

80

STANGENKOPF

Qu C8

2D1

IEC B5

1\

|Motorg|ocke + Kupplung

Lc = E + HUBLANGE

@Dc
" IECB50IECB14
KUGELGELENKKOPF
Qu H7
N
o
[
p
~N m |
(0] (] |
p1
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ANMERKUNGEN: Alle Hubl&dngen werden auf Anfrage ausgefiihrt.

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 100 — 125
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

HUBBESTELLCODE C... S T E
BSA 100 HUBLANGE [mm] = 905 | 780 | 965
BSA 125 HUBBESTELLCODE 975 | 914 1060

Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere

Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhohen sich daher die MaBe S, T und E um 200 mm.

FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B C ©oD1gD2 F G | H1 | | P | Rl | Dg i I r
BSA100 | 235 | 115|138 | 115 | 160 | 40 | 100 | 120 | 100 | 170 | 80 | 60 | MBOx4 | 60 | 72
BSA125 | 320 | 140 | 173 | 150 | 200 | — | 100 | 335 | 1256 | — | 90 | 80 | M80x4 | 80 | 100

Flansch IEC | & Df | H2 J | Motorglocke IEC |& Dc| H3 | J1
90 B5 200 | 225 | 142
BSA 100 100-112 85 | 250 | 250 | 142 132 B5 300 | 250 | 297
132 B5 300 | 275 | 353
Bt 1 B R 160 B5 420 | 335 | 365

BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

@D1/dd2| m p p1 r2 r3 s2 | s3 | Ju
BSA 100 115135 | 80 | 95 | 163 | 50 | 70 | 44 | 38 | 60

BSA 125 160 | 180 | 100 | 130 | 220 | 80 | 80 | 65 | 47 | 80
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2.5 OPTIONEN UND ZUBEHOR
ELEKTROMOTOR - ANBAUSEITE — HAUPTANTRIEBSSEITE

AUF ANFRAGE: LINKS STANDARD: RECHTS
Code: LH Code: RH
ELEKTROMOTOR - KLEMMKASTENPOSITION
N
— —_—— =
X X - .
|
+ |: E |
— : Il
STANDARD: Position W ===
AUF ANFRAGE: Position E; N; S - J

AUSRICHTUNG DES VORDEREN UND HINTEREN BEFESTIGUNGSANSCHLUSSES DES LINEARANTRIEBES

STANDARD AUF ANFRAGE: um 90° gedreht
Code: RPT 90°
ANMERKUNG: fur die BaugroBen 100 und 125 NICHT lieferbar

BEFESTIGUNGSFLANSCH Code FI
J (auf Anfrage)

I —

g

t1 do | si \% vi z
ATL-BSA 20| 70 9 9 30 | 40 | 85
ATL-BSA 25| 80 9 9 30 | 40 | 85
ATL-BSA 28| 80 9 9 30 | 45 | 95
i ATL-BSA 30, 85 9 10 | 35 | 50 | 100
V1 ATL-BSA 40, 100 | 11 12 | 45 60 | 120

s1

T

Der Befestigungsflansch dient lediglich zur Unterstiitzung aber nicht zum Tragen der Axiallast!
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2.5 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 20 - 25 - 28 - 30 - 40

Einzelne Antriebswelle
Code: Vers.1

2d j6

M6, tief 12 c
4 Bohrungen je 90° " C1 | 1/2 C4

Doppelte Antriebswelle
Code: Vers.2

M@, tief 12 a1 C
4 Bohrungen je 90° "

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle)

Code: Vers.3
[\ E _
LL - — - By
= [ @)
IS /c/
N ’ |
ON
JG 4 Bohr. je 90°

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle

Code: Vers.4

[\ E _

LL - — - > —

= [ @) =

N ’ |
@N
JG 4 Bohr. je 90° I M@, tief 12
4 Bohrungen je 90°

Motorflansch IEC: Flansch und Hohlwelle

C |C1|C4 E | L k Y ©d|/Zm| n | IEC Motor SGIMIN TP IW f
ATL-BSA 20| 45 | 49 |[135]| 44 | 58 |3x3x15| 568 | 9 |46 | 20| 56B14 |55|/80 |65 |50 | 9 |125
ATL-BSA 25| 45 | 49 |[135| 44 | 58 |3x3x15| 68 | 9 |46 | 20| 56B14 |55|80 |65 |50 | 9 |125
ATL-BSA28| 45 | — |135] 44 | 58 |3x3x15/ 68 | 9 146 | 20| 63B14 56590 | 75|60 |11 |12
ATL-BSA 30| 50 | 54 |149| 52 | 66 |3x3x15| 62 | 10 | 64 | 22 | 63B14 |55]/90 | 75|60 | 11 | 12
ATL-BSA 40| 57 | 61 |[179| 63 | 80 |5x5x20| 69 | 14 | 54 | 30| 71B14 |6.5]105/ 85 | 70| 14| 12
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2.5 OPTIONEN

ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 50 - 63 - 80

Einzelne Antriebswelle
Code: Vers.1
— o) K
n o
[\
@m 1
G, tief g 172 C1 |1/2 C2
6 Bohrungen je 60° '
Doppelte Antriebswelle
Code: Vers.2
| Y
A\ Kk k
_/
; { - |
el el
O n n o
Q [N
2m 1
G, tief g c2 G, tief g
6 Bohrungen je 60° 6 Bohrungen je 60°
Motorflansch IEC _ B5 (Flansch und Hohlwelle)
Code: Vers.3
=) @)\ ..
I
5 4 1
- . A
H, 4 Bohrungen je 90° 172 C1 Y
Motorflansch IEC _ B5 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle
Code: Vers.4
e SO &g
[ : | &3 (@
[
| N I ©
. hw) n _ Nl
— S —
ON 1712 C1 | f 2m
H, 4 Bohrungen je 90° |1/2 (4 G, tief g
' 6 Bohrungen je 60°
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2.5 OPTIONEN

ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 50 - 63 - 80

Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung)

Code: Vers.5

QW1

ON1

H1, 4 Bohrungen je 90°

172 1

oP1

M1

Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung) mit zweiter Antriebswelle

Code: Vers.6
Z ) k e —Y —
< — NSl W73
é © | (] (] \\
__/‘ o ‘ll | —— ’\a_,
& ——— L
ON1 1/2 C1 1 2m
H1, 4 Bohrungen je 90° |1/2 2 Y1 G, tief g
' 6 Bohrungen je 60°
Cl1 | C2 G L g @9d k Zm| n
ATL-BSA 50| 136 | 222 | M5 | 102 | 10 | 19 |6x6x30| 64 | 40
ATL-BSA 63| 165 | 269 | M6 | 125 | 14 24 | 8x7x40| 63 50
ATL-BSA 80| 205 | 330 | M6 | 143 | 14 | 28 |8x7x40| 74 | 60
Motorflansch IEC: Flansch und Hohlwelle
IEC Motor H M <IN P W Y f
ATL-BSA50| 63B5 71B5 | M8 [ 140160 [ 115130 | 95 [ 110 | 11 [ 14 [ 102 | 12
ATL-BSA 63 80 B5 M10 200 165 130 19 100 | 12
ATL-BSA80| 80B5 | 90B5 | MI10 200 165 130 19 | 24 119 ] 12
Motoranbau IEC: Motorglocke und Kupplung
IEC Motor H1 @ M1 & N1  P1 W1 Y1 f1
ATL-BSA 50| 80B14 | 80B5 |@6.5 M10| 120 | 200 | 100 | 165 | 80 | 130 | 19 | 182 10 | 12
ATL-BSA 63| 90B14 | 90B5 |@8.5/ M10 | 140 | 200 | 115 | 165 | 95 | 130 | 24 | 220 | 10 | 12
ATL-BSA 80| 100 B14 | 100B5 (@ 8.5/ M12 | 160 | 250 | 130 | 215 | 110 | 180 | 28 | 240 | 15 17
Motoranbau IEC: Motorglocke und Kupplung
IEC Motor H1 @ M1 N1 P W1 Y1 f1
ATL-BSA 50| 90B14 | 90B5 |©@8.5/M10| 140 | 200 | 115 | 165 | 95 | 130 | 24 | 182 | 10 | 12
ATL-BSA 63 [100-112B14100-112B5@ 8.5| M12 | 160 | 250 | 130 | 215 | 110 | 180 | 28 | 220 | 15 17
ATL-BSA 80| 112B14| 112B5 8.5/ M12 | 160 | 250 | 130 | 215 | 110 | 180 | 28 | 240 | 15 | 17

85



EaServomech,

ATL Baurecihe und BSA Baureihe Linearantriebe

25 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 100 - 125

Einzelne Antriebswelle
Code: Vers.1

| S——
x

[7an)

—
e

Mmoo
oJ

2d j6

172 1 172 C2

Doppelte Antriebswelle
Code: Vers.2

—

e

@
od j6
E‘T)x
M l"ll
L™= o
@d j6 ghx

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle)

Code: Vers.3
L J

[N
X\\L/.} ‘
=]

N ‘L | f
H, 4 durchgehende Bohrungen je 90° 172 U1 Y

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle

Code: Vers.4

L
N
P

¥ |
N n J__i

172 C1
172 C2 Y

7
S~ <

| S—E— |

oP
oM

il

2d j6

H, 4 durchgehende Bohrungen je 90°
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2.5 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugrdBe 100 - 125

Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung)
Code: Vers.5

il

fa»
Y

< ¥ ] 5| &
&/ a |
- g__#\é__
N
ON1 f
H1, 4 durchgehende Bohrungen je 90° 1/2 1 Y1
Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung) mit zweiter Antriebswelle
Code: Vers.6
0 ¥ kK oo |
g [
-— q f T -—HE—: g g
& ] e, g !
i |
; 8 g___,\é }
N n
ON1 172 C1
H1, 4 durchgehende Bohrungen je 90° 1/2 C2 Y1
C1 | C2 L | od k n
ATL-BSA 100 | 276 | 378 | 225 | 32 |10x8x40| 60
ATL-BSA 125 | 346 | 490 | 260 | 38 |10x8x60| 80
Motorflansch IEC: Flansch und Hohlwelle
IECMotor | H [ OM | N | P OW| Y f
90 B5 M10| 200 | 165 | 130 | 24 | 142 | 17
ATL-BSA 100 100-112B5| M12 | 250 | 215 | 180 | 28 | 142 | 17
Motoranbau IEC: Motorglocke und Kupplung
IEC Motor | H1 [ M1/ O N1 | P1|W1| Y1 1
ATL-BSA 100 132B5 |M12 | 300 | 265 | 230 | 38 | 297 | 18
132B5 |M12 | 300 | 265 | 230 | 38 | 508 | 16
e e 160B5 |M16 | 350 | 300 | 250 | 42 | 520 | 22
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25 ZUBEHOR
ELEKTRISCHE ENDSCHALTER Code FCE

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Aufgrund der robusten und sehr zuverlassigen Ausfuhrung sind diese Endschalter
auch fUr Anwendungen einsetzbar, die unmittelbar Umwelteinflissen ausgesetzt sind. Die ELEKTRISCHEN
EnpscHALTER FCE sind fur alle Standardhublangen, auf Anfrage auch fur Sonderhublangen lieferbar.

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE bestehen aus 2 Mikroschaltern (Offner, NC), die in einem abgedichteten
Gehéause aus Technopolymer oder Aluminium integriert sind. Zwischen der sich bewegenden Stange und
dem Gehdause befindet sich ein Schaber. Die Mikroschalter werden durch spezielle Endanschlage aktiviert,
die auf der Stange (aus rostfreiem Stahl) in Hubrichtung mitgezogen werden. Beim Wechseln der Hub-
richtung wird der Mikroschalter durch eine vorgespannte Feder wieder gelost.

Einstellen der Endpositionen: Anschlag Nr. 1 gibt die Endlage des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES (LC),
Anschlag Nr. 2 die Endlage des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES (La).

Die maximale Arbeitshublange wird erreicht, indem die Endanschldge Nr. 1 und Nr. 2 in den auBersten
Positionen eingestellt werden. In diesen Endlagen bleibt noch ein zusatzlicher Sicherheitshub, bevor der
Linearantrieb den mechanischen Endanschlag erreicht. Der vorhandene Sicherheitshub darf nicht genutzt
werden! Wenn die Anwendung diesen zusatzlichen Sicherheitshub zum Stoppen des Linearantriebes
erfordert, kontaktieren Sie bitte SERVOMECH.

ACHTUNG: Die erforderliche Hublange der Anwendung darf den maximal méglichen Arbeitshub
des Linearantriebes nicht lGberschreiten (siehe auch das Spezifikations-Kontrollprotokoll, das mit
dem Linearantrieb beigestellt wird).

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE mUssen, wie im nachstehenden elektrischen Anschlussplan dargestellt
ist, an die Steuereinheit (nicht im Lieferumfang enthalten) angeschlossen werden. Nur so kann eine recht-
zeitige Motorabschaltung erfolgen, und eine Beschadigung des Linearantriebes verhindert werden.

EINSTELLBARE

A
RINGE WEISS Al H
1 2 graun FC1
3 = h £} f GRUN FC 2
F (=l GELB
— 0
I ] N
i -
Vi
ENGDZ
EINGEFAHRENE Léange (Lc) wird mit RING 1 eingestellt —
und mit SCHALTER FC 1 begrenzt |© 3
AUSGEFAHRENE Lange (La) wird mit RING 2 eingestellt
und mit SCHALTER FC 2 begrenzt
SCHALTSCHEMA Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE sind fUr Hubgeschwindig-
+ V—y t ' 1 + V| keitenbisca.30mm/svorgesehen. Furhéhere Hubgeschwindig-
flq SB1 /K1 {Lq SB2 /Kz keiten empfehlen wir die Verwendung von magnetischen oder
induktiven Endschaltern, da in diesen Fallen die Linearantriebe
K2 KA aufgrund moglicher Massentragheitsmomente Gber den End-
WEISS GELR anschlag fahren konnten, womit der Endschalter beschadigt
werden kénnte. Das Stoppen kann durch den Einsatz eines
FC1 FC 2 Bremsmotors unterstitzt werden.
BRAUN GRUN NENNWERTE DES SCHALTERS
Spannung 250VAC | 30vDC | 125V DC
K1 K2 Strom (ohmsche Last) 5A 5 A 1.4 A
_V—e . _ v | [Strom (induktive Last) 3A 01A —
—t SCHLIESSER _——= OFFNER Die Schalter werden standardmaBig mit einem 1.5 m langen
1t MKROSCHAL TER Anschlusskabel (4 x 0.75 mm&) geliefert. Auf Anfrage sind auch
; E:] langere Anschlusskabel und Mikroschalter mit max. 10 A Strom
- TASTE RELAISSPULE | (ohmsche Last) lieferbar.
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ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 N N |~ -
L3 L3 E E
N N
E E

S S

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER Code FC

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER bestehen aus 2 Baugruppen. Jede Baugruppe besteht
aus einem elektrischen Schalter (FC 1, FC 2), der auf einer entsprechenden Befestigungsvorrichtung montiert
und von einer Nocke aktiviert wird. Diese Nocke wird von der Laufmutter des Linearantriebes und von
einer Feder gedreht. Diese Feder deaktiviert den Schalter, indem die Nocke wieder in die neutrale Stellung
gebracht wird. Die gesamte Baugruppe befindet sich in einem mit einer Gummidichtung abgedichteten
Alu-gehéduse, das auf dem Schutzrohr des Linearantriebes montiert ist. Jede dieser Baugruppe dient zur
Hubbegrenzung in den zwei Endlagen (Lc oder La), nicht aber zur Erkennung einer mittleren Position. Die
Endschalter sind nicht einstellbar. Schalter FC 1 Baugruppe

des Schalters FC 1

Gehause

Befestigur;és-
vorrichtung

von der Feder
aktivierte Nocke

Baugruppe

Laufmutter
= des Schalters FC 2

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC missen wie im elektrischen Anschlussplan auf Seite 88 dargestellt ist, an
die Steuereinheit (nicht im Lieferumfang enthalten) angeschlossen werden. Nur so kann eine rechtzeitige
Motorabschaltung erfolgen, und eine Beschadigung des Linearantriebes und der Maschine verhindert
werden.

NENNWERTE DES SCHALTERS
Spannung 250V AC | 125V AC | 125V DC
Strom (ohmsche Last) 16 A 16 A 0.6 A
Strom (induktive Last) 10A 10A 0.6 A

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC sind fUr die BaugréBBen 100 und 125 der ATL und BSA Baureihen lieferbar.
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2.5 ZUBEHOR

MAGNETISCHE ENDSCHALTER Code FCM

Die MAGNETISCHEN ENDscHALTER FCM ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern
das Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene
Beschadigung des Linearantriebes. Bei Verwendung mehrerer Endschalter kénnen entlang des Arbeits-
hubes verschiedene Positionen unabhangig voneinander erkannt werden.

Diese Sensoren kénnen sowohl zum Stoppen, als auch zur Positionserkennung des Linearantriebes
wéhrend seiner Hubbewegung verwendet werden.

Ein auf der Laufmutter befestigter Magnetring erzeugt um das &uBere Schutzrohr ein Magnetfeld von 100 GauB.
Die am auBeren Schutzrohr befestigten Endschalter funktionieren aufgrund des kontinuierlichen Magnet-
feldes in jeder beliebigen Winkelposition.

Flr das auBere Schutzrohr werden amagnetische Materialien, wie eloxiertes Aluminium oder rostfreier
Stahl, verwendet, um ein ausreichendes Magnetfeld zu erreichen und somit die Schalter zu aktivieren.
Linearantriebe mit MAGNETISCHEN ENDSCHALTERN werden standardmalig mit einem Schutzrohr aus eloxiertem
Aluminium geliefert; auf Anfrage kann das Schutzrohr auch aus rostfreiem Stahl geliefert werden.

Die MAGNETSENSOREN werden am Schutzrohr mit amagnetischen Klemmen befestigt. Um die Funktionsfahigkeit
gewahrleisten zu kbnnen, muss der Endschalter mit der Typenbezeichnung nach oben eingebaut werden.

ACHTUNG: Um Fehlfunktionen und Beschadigungen zu vermeiden, halten Sie sich bitte an die im
Katalog angegebenen max. zugelassenen Leistungen des Linearantriebes!

Die magnetischen Endschalter sind zur Ansteuerung eines elektrischen Relais
vorgesehen und dirfen auf keinen Fall an die Versorgungsspannung des Elektro-
motors angeschlossen werden.

braun
FC 2 (fC blau %FC1
[ |

ff

4
N

e
=  ANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): Schalter FC 1
=  ANTRIEB AUSGEFAHREN (La): Schalter FC 2
Linearantriebe mit MAGNETISCHEN ENDSCHALTERN FCM haben einen kurzeren Arbeitshub als im Hubcode
angegeben. Die effektive Arbeitshublange ist kirzer als der Nominalhub, da der Endschalter FC 1 das
Signal bereits vor dem Erreichen der Endlage gibt. Die entsprechenden effektiven Arbeitshublangen der
Linearantriebe sind in den Kapiteln ABMESSUNGEN mit FCM - STANDARD HUBLANGEN angegeben.
Bei Verwendung mehrerer Endschalter ist zu beachten, dass der/die zusatzliche(n) Endschalter innerhalb
des Arbeitshubes sowohl beim Ein-, als auch beim Ausfahren des Linearantriebes ein Signal abgeben. Das
Schubrohr bleibt aber beim Ein- und Ausfahren nicht in derselben Position stehen. Wenden Sie sich bitte
bei Bedarf an SERVOMECH, um diesen Unterschied zu berechnen.
Die Position der magnetischen Endschalter kann muhelos durch Verschieben der Befestigungsklemmen
am &uBeren Schutzrohr eingestellt werden.
Die 2 auBersten Positionen der Endschalter sind wie folgt:
= LINEARANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): der Endschalter berUhrt das Getriebegehduse des Linearantriebes.
= LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN (La): der Endschalter darf die duBerste Markierung auf dem Schutzrohr
nicht Uberragen.
Die maximale Arbeitshublange ist im Kapitel ABMESSUNGEN fUr Hublangen bis 800 mm angegeben. Bei
Sonderhublangen Uber 800 mm darf die auBerste Markierung auf dem Schutzrohr nicht Uberschritten
werden. Bei Bedarf bitte um Ricksprache mit SERVOMECH.
ANMERKUNG: Die Verdrehsicherung AR ist bei Verwendung MAGNETISCHER ENDSCHALTER nicht lieferbar.
Die MAGNETISCHEN ENDSCHALTER FCM sind flir die BaugroBen 20 ... 40 fur die ATL und BSA Baureihen lieferbar.
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2.5 ZUBEHOR

SCHALTSCHEMA
MIT OFFNERKONTAKT MIT SCHLIESSERKONTAKT
+ V + V ! T ? ? + V
K1 SB1 K2 SB2
BRAUN K2 BRAUN K1
[¢]Fc1 [¢]Fc2
BLAU KA BLAU KB
[1] KA K1 El] KB K2
-V - * * . -V
—t SCHLIESSER _—= OFFNER
REEDSCHALTER
_E_ TASTE E:] RELAISSPULE
ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN
Spannung (3...130) v DC (3...130) VAC
Max. Leistung 20 W 20 VA
Max. Stromaufnahme 300 mA (ohmsche Last)
Max. induktive Last 3 W (einfache Spule)

Die MAGNETSENSOREN werden standardméBig mit einem 2 m langen Anschlusskabel (2 x 0.25 mm?) geliefert.

ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor

L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 N N | — -
L3 L3 E E
N N
E E

= R = =
EER R

|

L | NEAN
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EaServomech,

ATL Baurecihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.5 ZUBEHOR
INDUKTIVE ENDSCHALTER Code FCP

Die INDUKTIVEN ENDSCHALTER FCP ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Zur Erkennung von mittleren Positionen ist die Verwendung mehrerer Endschalter moglich.

Die INDUKTIVEN SENSOREN werden am auBeren Schutzrohr in der gewulnschten Position montiert. |hre
Position kann nicht verandert werden. Die Endschalter sind standardmaBig als Offner (NC) ausgefuhrt.

M i
FC 2 H . FC1 H 272,
ez = -."//////////////////EI//////////////////////////////// ‘\‘21 w:o:l:s;. —~
/IIIIIIIIIIIII}))))III/II/IJ 77277 787 777777 70 77 7 0T T 7 7077 7 T 77 T 77T e €
‘w\x‘\ ‘w\‘\ JULALCEA ALY }
ok ‘));%:—mmlymmm gl\ ,é“' /
\\ e ' _,,‘ 7 /“ / =t
TN\ M12x] /
\\
) .
m =  ANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): Schalter FC 1
A /A 1 » ANTRIEB AUSGEFAHREN (La): Schalter FC 2
mn
o
SCHALTSCHEMA
+ V + V
ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN BRAUN BRAUN
Versorgungsspannung (10 ... 30) V DC FC 1 E SCHWARZ  bs 5 E SCHWARZ
Max. Ausgangsstrom 200 mA BLAU BLAU
Spannungsabfall (aktivierter Schalter) < 3V (200 mA) 3 3
Die Sensoren werden standardmaBig mit einem 2 m SB1 - [K1 SBz - [KZ
langen Anschlusskabel (3 x 0.2 mm2) geliefert.
——t SCHLIEESSER _—= OFFNER K2 K1
[P+ INDUKTIVER SCHALTER K1 K2
E_ TASTE E:] RELAISSPULE -V ¢ . -V
ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 | N N |- -
L3 L3 | E E
N N
E E
d d ; 1 d d q ; a d
LA - | A o T A CH A« e
S A
REEES BEE
|
|- | ()
L N/ N/ |
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ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe
2.5 ZUBEHOR

VERDREHSICHERUNG Code AR
PASSFEDER

é% N

LAUFMUTTER SCHUTZROHR LAUFMUTTER

s

Um eine lineare Hubbewegung zu garantieren, ist das Drehen der Laufmutter und somit des mit dieser
verbundenen Schubrohres zu verhindern. In einigen Anwendungen verhindert die Ausfuhrung der Maschine
selber das Drehen der Laufmutter und ermdglicht somit eine lineare Hubbewegung.

Bei manchen Anwendungen aber ist die zu bewegende Last nicht gefUhrt und kann deshalb in Drehung
versetzt werden. Um eine lineare Hubbewegung zu erreichen, ist in diesen Féllen eine VERDREHSICHERUNG
AR vorzusehen. Diese ist auf Anfrage lieferbar.

Die genutete Bronze-Laufmutter wird mit Hilfe einer Stahl-Passfeder gefuhrt, die im Inneren des Schutz-
rohres befestigt ist.

Folgende BaugréBen kdnnen mit VERDREHSICHERUNG AR geliefert werden: ATL 25, ATL 28, ATL 30, ATL 40,
ATL50, ATLE63undATL 80. Die VERDREHSICHERUNG AR ist NICHT LIEFERBAR fUr ATL 20; alle Trapezgewindespindel
- Linearantriebe (ATL Baureihe), die mit MAGNETISCHEN ENDSCHALTERN ausgestattet sind und alle Kugel-
umlaufspindel - Linearantriebe (BSA Baureihe).

RUTSCHKUPPLUNG Code FS

TELLER- SCHNECKENRAD - Di€ RUTSCHKUPPLUNG FS schiitzt den Linearantrieb und die ent-
FEDER BUCHSE sprechende Maschine vor Beschadigungen bei dynamischer
Uberlast wéhrend des Betriebes, sowie vor einer nicht
ordnungsgemaBen Verwendung, die das Ausfahren des
Linearantriebes bis zum mechanischen Endanschlag zur
A Folge haben kénnte. Die RUTSCHKUPPLUNG FS ist ein Dreh-
momentbegrenzer am Schneckenrad des Getriebes. Der
{ Drehmomentbegrenzer wird mit einer definierten Vor-
H0 , spannung montiert, die flr jeden Linearantrieb, abhangig
= von dessen Untersetzung und Leistungen, festgelegt ist.

Die entprechenden Daten sind den LEISTUNGSTABELLEN ZU

entnehmen.
SCHNECKENRAD L
VORSPANNUNGSRING Auf Anfrage kann ab Werk eine individuelle Vorspannungs-

einstellung vorgenommen werden. Bitte dies in der
Bestellung anfuhren.

Bei Uberlast beginnt die RUTSCHKUPPLUNG FS zu drehen, das Schubrohr bleibt stehen, der Elektromotor
hingegen lauft weiter.

Sinkt die Uberlast auf den eingestellten Wert oder darunter, kann die RUTSCHKUPPLUNG FS das erforderliche
Drehmoment wieder Ubertragen und das Schubrohr bewegt sich weiter. Die RUTSCHKUPPLUNG FS dient
nicht als Lastbegrenzung, sondern nur zur Absicherung des Linearantriebes gegen Uberlast. Die RUTSCH-
KUPPLUNG FS darf nicht als Hubbegrenzung verwendet werden! Wenn diese zu oft verwendet wird, fuhrt
dies zu einem friihzeitigen VerschleiB, die Vorspannung reduziert sich, wodurch der eingestellte Lastwert
entfallt.

Die RUTSCHKUPPLUNG FS ist fur die BaugroBen 20, 25, 28, 30 und 40 der ATL und BSA Baureihen lieferbar.

F= N\

e
@
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2.5 ZUBEHOR

SICHERHEITSLAUFMUTTER  Code MS

SICHERHEITS-
LAUFMUTTER
z
2 =
( ]
Zul VAN e
| ——
/\IJ [ F N NE

E=N
HAUPTLAUFMUTTER %

hangt von der Last ab. Die SICHERHEITSLAU

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist eine zusatzliche Bronze-
Laufmutter, die mit zwei Passstiften mit der Hauptlaufmutter
verbunden ist. Der Abstand zwischen den beiden Laufmuttern
entspricht bei einem neuen Linearantrieb der halben Gewinde-
steigung des Trapezgewindeprofils. Ist die Hauptlaufmutter
auf die halbe Gewindesteigung abgenUtzt oder durch unsach-
gemaBe Benltzung beschadigt, wird die Last von der SICHER-
HEITSLAUFMUTTER MS gehalten.

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS kann die Last nur in eine
Richtung abstitzen. Die Position der SICHERHEITSLAUFMUTTER MS
FMUTTER MS ist fur Spindelbelastungen auf Druck erhaltlich. Bei

Applikationen mit Zugbelastungen wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.
Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS st fur alle Trapezgewindespindel — Linearantriebe (ATL Baureihe) lieferbar,

ausgenommen ATL20 mit MAGNETISCHEN E

FALTENBALG Code B

LINEARE ABSOLUTWERTGEBER

DREHGEBER

NDSCHALTER FCM.,

Werden Linearantriebe unter besonderen Umwelteinflissen
wie Staub, Feuchtigkeit, usw. eingesetzt, kann es dadurch zur
Beschéadigung der Dichtung zwischen Schubrohr und Schutzrohr
kommen. In diesen Féllen empfiehlt sich die Verwendung eines
FALTENBALGES B zum Schutz der Dichtungen und der Spindel.

Auf Anfrage sind auch Faltenbalge fUr besonders aggressive
Umweltbedingungen lieferbar.

Auf Anfrage kdnnen alle Antriebe der ATL und BSA Baureihen
mit einem externen, LINEAREN ABSOLUTWERTGEBER (Linear-
potentiometer oder Linearencoder) geliefert werden.

Fur weitere Informationen wenden Sie sich bitte an
SERVOMECH.

Zur Positionstberwachung kénnen die Antriebe der ATL oder BSA Baureihen (alle BaugroBen) mit einem
Inkremental — Drehgeber geliefert werden, der auf der dem Motor gegenuberliegenden Antriebswelle

montiert wird.

Auf Anfrage kann der Linearantrieb auch mit einem absoluten Drehwertgeber geliefert werden.

Bei einem Linearantrieb mit Gleichstrommotor kann auf Anfrage der Elektromotor selber mit einem
dynamischen Tachometer ausgestattet sein.
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2.5 ZUBEHOR

DREHGEBER Code ENC.4

Inkrementaler, bidirektionaler, Hall-Effekt — Drehgeber
Aufldsung: 4 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)

Versorgungsspannung: (8 ... 32) V DC
Max. Ausgangsstrom (l,;): 100 mA
Maximaler Spannungsabfall am Ausgang:

bei Belastung gegen zu O und |, = 100 mA: 4.6V

bei Belastung gegen zu + V und |, ; = 100 mA: 2V
Schutz:

gegen Kurzschluss

Verpolungssicher

bei falschem Anschluss
Kabellange: 1.3 m
Schutzart: IP 55

g F}P\‘ ANTRIEB A [mm]
]

AE ATL - BSA 20 88
o ATL - BSA 25 88
) — ml o ATL-BSA28 | 88
L , i [ ATL-BSA30| 96
| LEHJ ATL-BSA40 | 112
L.
oo TG e T B
WEISS
Eel L _____ J
§ % GRUN L e T e U 1
W f——————7* Kanal A |—\_,_\_ max. Ausgangsstrom 100 mA |
—l—OBRAUN _ Kanal B |—\_,_\_max. Ausgangsstrom 100 mA _:
DREHGEBER Code GI.2X (nur fir ATL-BSA 30 lieferbar)
Inkrementaler, bidirektionaler, Hall-Effekt — Drehgeber
Auflésung: GI.21: 1 Impuls pro Umdrehung
Gl.24: 4 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)
Versorgungsspannung: (6 ...24) V DC, max. 25V DC
Stromaufnahme ohne Last: 5 mA
Max. Ausgangsstrom: 50 mA
Schutz:
gegen Uberspannung
Verpolungssicher
Kabelldnge: 1.5 m
—r.zz'::N fe 5. 20 vic max. 25 vee V_ER;O;G_UN; 7:
% % L _O_V _______________________ |
% © M_K;nc_ll ; ______ N e_nn_uu;g;ng_ss_tro_m ;O_m; - ;_AU_SG,_AN; —:
&to Kanal B Nennausgangsstrom 20 mA _:
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ATL Baurecihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.5 ZUBEHOR

DREHGEBER Code EH 53

Inkrementaler, bidirektionaler, optischer Drehgeber
Auflosung: 100 oder 500 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)
NULLSIGNAL
Versorgungsspannung: (8...24)VDC
Stromaufnahme ohne Last: 100 mA
Max. Ausgangsstrom: 50 mA
Kabellange: 0.5 m
Schutzart: IP 54

ROT r

EH 53

Kanal A max Ausgangsstrom 50 mA |

|
Kanal B max Ausgangsstrom 50 mA AUSGANG |
———L e NULLSIGNAL max Ausgangsstrom 50 mA I

® (8. 24) Vdc |
SCHWARZ VERSORGUNG] |

14 L L L L - _I

a

S GRUN r Bl

z

w

2.6 SONDERAUSFUHRUNGEN

Auf Anfrage sind Sonderausfihrungen der Linearantriebe lieferbar, die fUr spezifische Applikations-
erfordernisse geeignet sind.

Einige Beispiele:

- Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- Schutzrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- spezielle Schmiermittel fur hohe oder niedrige Umgebungstemperaturen

- spezielle Schmiermittel fur die Lebensmittelindustrie

- Vitondichtungen fur hohe Temperaturen, Silikondichtungen flr niedrige Temperaturen

- Schaber mit Doppellippe aus Stahl (Eisschaber)
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ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.7 BESTELLCODE

ATL 30 RN2 C300 FO = FCE Vers. 3 RH
1 2 3 4 5 6 7 8.A 8.B
SP FS
9
Brems — Drehstrommotor 0.18 kW 4 polig 230/400V 50Hz IP55 Isol. F wW
10.A 10.B
1 Baureihe
ATL oder BSA
2 Baugroie Seite 42 ... 45
20, 25, 28, 30, 40, 50, 63, 80, 100, 125
3 Untersetzung Seite 42 ... 45
RH1, RV1, RN1, RL1, RXL1
RH2, RV2, RN2, RL2, RXL2
4 Hublange
C100, C200, C300, C400, C500, C600, C700, C800
(oder Sonderhublangen auf Anfrage)
5 Vorderer Befestigungskopf Seite 54 ... 81
BA - standard Befestigungskopf mit Innengewinde
ROE - Hohlendkopf
FO - Gabelkopf
TS - Kugelgelenkkopf
FL - Flanschkopf
TF - Stangenkopf
6 Ausrichtung des vorderen und hinteren Befestigungsanschluss des Linearantriebes Seite 82
STANDARD (ohne Code) oder RPT9O0°
7 Endschalter
FCE - elektrische Endschalter Seite 88
FC - elektrische Endschalter Seite 89
FCM-NC - magnetische Endschalter, Offnerkontakt Seite 90
FCM-NO - magnetische Endschalter, SchlieBerkontakt Seite 90
FCP - induktive Endschalter Seite 92
8.A  Antriebsausfuhrungen Seite 83 ... 87
Vers.1 - einzelne Antriebswelle
Vers.2 - doppelte Antriebswelle
Vers.3 - Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle)
Vers.4 - Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle) + 2. Eintriebswelle
Vers.5 - Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung)
Vers.6 - Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung) + 2. Eintriebswelle
8.B  Elektromotor - Anbauseite Seite 82
RH (standard) oder LH
9 Zubehor
SP - Lagerbock Seite 54 ... 81
F - Befestigungsflansch Seite 82
AR - Verdrehsicherung Seite 93
FS - Rutschkupplung Seite 93
MS - Sicherheitslaufmutter flr Drucklast Seite 94
B - Faltenbalg Seite 94
Drehgeber - EH 53 oder ENC.4 oder GI2X oder vorgegebene Spezifikationen angeben Seite 95 ... 96
10.A  Elektromotor - Daten Seite 200 ... 201
10.B  Klemmkastenposition des Elektromotors Seite 82
11 Weitere Angaben
z.B.: Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 4301 — DIN X 5 CrNi 1809
z.B.: Tieftemperaturfett
12 Ausgefulliter TECHNISCHER AUSLEGUNGS—FRAGEBOGEN Seite 98 ... 99
13 Applikationslayout
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Linearantriebe ATL und BSA Baureihen Datum:

EZServomech BaugroBe 20 - 25 - 28 - 30 - 40

Technischer Auslegungs-Fragebogen / /
APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: __ mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: _ _mm/s __ _mm/min __ m/min DAUER FUR 1 ARBEITSHUBLANGE: ____s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN
EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
ERFORDERLICHE LEBENSDAUER: __ Zyklen __ Stunden ___ Kalendertage Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR _ °C O STAUB  FEUCHTIGKEIT __ % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE
O Trapezgewindespindel Linearantrieb ATL Baureihe O Kugelumlaufspindel Linearantrieb BSA Baureihe

BaugréBe: 020 025 028 0 30 040

Untersetzung: ORH2 ORH1 ORV2 ORV1 ORN2 ORN1 ORL2 ORL1 ORXL2 O RXL1

O BA =
O RPT90°
s T
. .
aniaall
MOTOR — ANBAUSEITE,| = ™ o

HAUPTANTRIEBSEITE |1 ' 1 yly |
O FO O LINKS (LH) IRIEY etam)

MOTOR - ANBAUSEITE,
HAUPTANTRIEBSEITE

s

[
1

I

O L = |0 RECHTS (RH) I
= il

ELEKTROMOTOR O Drehstrommotor O Wechselstrommotor O Gleichstrommotor 24 V oder 12V 0O OHNE BREMSE O MIT BREMSE
ENDSCHALTER O ELEKTRISCHE FCE O MAGNETISCHE FCM O INDUKTIVE FCP

O VERDREHSICHERUNG AR O RUTSCHKUPPLUNG FS O SICHERHEITSLAUFMUTTER MS

O FALTENBALG O SCHUBROHR AUS ROSTFREIEM STAHL O SCHUTZROHR AUS ROSTFREIEM STAHL

POSITIONSABFRAGE MIT O DREHGEBER O LINEARER GEBER

WEITERE ANGABEN:

SERVOMECH S.p.A. @ + 39 051 6501711 + 39 051 734574  E-mail: info@servomech.it




Linearantriebe ATL und BSA Baureihen Datum:

EaServomech BaugroBe 50 - 63 - 80 - 100 - 125
Technischer Auslegungs-Fragebogen / /

APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: mm/s mm/min m/min  DAUER FUR 1 ARBEITSHUBLANGE: s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST:  ZUG: N DRUCK: N beiHUB mm

LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN

EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
ERFORDERLICHE LEBENSDAUER: _ Zyklen Stunden __ Kalendertage Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR __ °C O STAUB  FEUCHTIGKEIT _ % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE

O Trapezgewindespindel Linearantrieb ATL Baureihe

BaugréBe: 050 O 63 080 0O 100

Untersetzung: O RV2 [ORV1 ORN2 [ORN1 O RL2

o TF -{Eﬂ--—

MOTOR - ANBAUSEITE,
HAUPTANTRIEBSEITE

O LINKS (LH)

|
T

O FL
MOTOR — ANBAUSEITE, |
HAUPTANTRIEBSEITE -
O RECHTS (RH) it
N —

O DREHSTROMMOTOR

ENDSCHALTER 0O ELEKTRISCHEFCE O INDUKTIVEFCP 0O ELEKTRISCHE FC

O VERDREHSICHERUNG AR O SICHERHEITSLAUFMUTTER MS
O FALTENBALG O SCHUBROHR AUS ROSTFREIEM STAHL

POSITIONSABFRAGE MIT O DREHGEBER O LINEARER GEBER

WEITERE ANGABEN:

O RL1

=

O Kugelumlaufspindel Linearantrieb BSA Baureihe

0125

O RXL2

O RXLA

[l

B__

O MIT BREMSE

O OHNE BREMSE

O SCHUTZROHR AUS ROSTFREIEM STAHL

SERVOMECH S.p.A. + 39 051 734574

Qj + 39 051 6501711

E-mail: info@servomech.it




EZServomech

LINEARANTRIEBE ATL - BSA Baureihen
SPEZIFIKATIONS-KONTROLLPROTOKOLL

M-PRO-09 Rev.1

)

Seite 1 von 2 SuD
180 9001

Trapezgewindespindel - Linearantriebe

Kugelumlaufspindel - Linearantriebe

= ATL Baureihe = BSA Baureihe
BESTELLCODE:
Seriennumer: . ... . ; Menge
Ty
R
innil
rj:rmﬁ:—:"”:flnl‘ O HAUPTANTRIEBSSEITE
QLE;;E:'_” LINKS
STANDARD =N
K OPE BA O B———H8 :
‘ O HAUPTANTRIEBSSEITE
RECHTS
HUBLANGE Lc L_J
La = Lc + HUBLANGE
ELEKTROMOTOR
GABELKOPF FO O ﬁEr:i'ﬁElEE O Drehstrom
HUBLANGE _| Le O Wechselstrom
CUGELGELENK La = Lc + HUBLANGE 0O Gleichstrom
KOPF T TS O & —3— @&
HUBLANGE | Lc O OHNE Bremse
' R O MIT Bremse
La = Lc + HUBLANGE O direkt angesteuert
FLANSCHKOPF FL O 4&& O separat angesteuert

HOHLENDKOPF ROE O

STANGENKOPF TF O

| HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE
el [BL
HUBLANGE Lc

La = Lc + HUBLANGE

| )
| 0

HUBLANGE Lc

La=Lc + HUBLANGE

HAUPTABMESSUNGEN DES LINEARANTRIEBES (bzgl.

E2Servomech QMS

KONFORM
Datum:

Unterschrift:

OBA OROE 0O TF 0O FL)

BEGRENZUNG (interner mech. Anschlag)

ARBEITSHUBLANGE
Lange des EINGEFAHR. ANTRIEBES: Lc=__ mm
Lange des AUSGEFAHR. ANTRIEBES: La=__ mm
MAX. ARBEITSHUBLANGE (La - Lc): C = mm

MIN. eingefahrene lange:

MAX. ausgefahrene lange:

mm

mm



ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE 0O MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM O
Von Mikroschaltern FC 1 und FC 2 aktiviert. Von Reedschaltern FC 1 und FC 2 aktiviert.
= Kontakt: OFFNER (NC) Die elektrischen Betriebsdaten sind auf der Oberseite des Reedschalters
= Spannung: 250V AC/30V DC angegeben.
* Strom: g 2 (PZmEtC_he Il:astt) Position des EINGEFAHR. LINEARANTRIEBES mit Schalter FC 1 eingestellt.
Sostion d EINGgllAlIJ-lF;ViINTESA)RANTRIEBES s R 1 sinostol, | POSON @S AUSGEFAHR. LINEARANTRIEBES mit Schafer FC 2 eingestelt.
osition des . mittels Ring 1 eingestellt. ) .
Schalter FC1: Anschlusskabel WEISS und BRAUN An.schIL.JsskabeI. BRAUN und BLAU (SCHWARZ fir Wech.selkontakt)..
Position des AUSGEFAHR. LINEAB_ANTRIEBES mittels Ring 2 eingestellt. Bei Gleichstromversorgung: BRAUNES Anschlusskabel mit@® anschlieBen.
Schalter FC2: Anschlusskabel GRUN und GELB MAGNETISCHE REEDSCHALTER
EINSTELLBARE
RINGE
WEISS BRAUN BRAUN
1 2 BRAUN FC 2 FC 1
— - - GRUN — BLAU BLAU
— - I GELB = o o
i I
F—— gl “
J AuBerste Markierung der min. Endlage
FC1 FC2 fur Schalter FC 2
INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP O ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FC 0O
Von Sensoren FC 1 und FC 2 aktiviert. Von Schaltern FC 1 und FC 2 aktiviert.
= Typ: induktiv, PNP = Kontakt: OFFNER (NC)
= Kontakt: OFFNER (NC) = Spannung: 250V AC / 125V AC / 125V DC
= Versorgungsspannung: (10...30) VDC = Strom: 16 A /16 A /0.6 A (ohmsche Last)
= max. Ausgangsstrom: 200 mA 10A /10 A /0.6 A (induktive Last)
* Spannungsabfall (aktivierter Sensor): <3V (200 mA) FC 1 - Schalter fiir die EINGEFAHRENE Position des Linearantriebes
FC 1 - Sensor fiir die EINGEFAHRENE Position des Linearantriebes Schalter FC 1: Anschlusskabel WEISS und BRAUN
FC 2 - Sensor fir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes FC 2 - Schalter fiir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes
BLAU BLAU Schalter FC 2: Anschlusskabel GRUN und GELB
BRAUN BRAUN
HWARZ HWARZ ] _‘
SC INDUKTIVER SENSOR SC I
FC FC1 - - - - - - - - - I
~ L i 1 _
- \ !
/ \ —I GRUN ] l) ‘I [WEISS
M12x1 /] T\ 3 LINEARANTRIEB | P [mm] GELB BRAUN
/ ATL-BSA 50
o . ATL-BSA 63l 35 ELEKTRISCHER ANSCHLUSS DES EINZELNEN SENSORS:
% o'\ ATLBSA 80
%
b FC 1: BRAUN
BRAUN N + FC 2: GELB
ELEKTRISCHER ANSCHLUSS  [Q> _, [“scHwaARZ — (nicht verkabelt)
DES EINZELNEN SENSORS: BLAU
@ = ——= FC 1 - WEISS; FC 2 - GRUN
ACHTUNG!

1. Die Abmessungen Lc (LINEARANTRIEB EINGEFAHREN), La (LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN) und C (HUBLANGE)
entsprechen den maximal mdglichen Werten.
2. VOR der ersten Inbetriebnahme des Linearantriebes sind folgende Punkte zu beachten:
= Korrekte Drehrichtung der Antriebswelle und die damit verbundene Richtung der Hubbewegung;
» Position der Endschalter: diese dirfen die duBersten Endlagen nicht tGberragen;
= Korrekter Anschluss des Elektromotors und der Endschalter; korrekte Betriebsspannung.
3. Linearantriebe mit Bremsmotor:
* Die Bremse wirkt durch Federkraft und wird elektromagnetisch gelliftet. Im stromlosen Zustand ist der Motor
gebremst. Mit dem Anlegen einer Spannung 6ffnet die Bremse;
= |st die Bremse direkt am Motorklemmbrett angeschlossen, ist keine zusatzliche Versorgungsspannung erforderlich;
= |st die Bremse separat angesteuert, ist auf die richtige Versorgungsspannung zu achten;
* Bei Bremsen mit Handliftungshebel ist sicherzustellen, dass die Bremse vor Inbetriebnahme des Linearantriebes
gebremst ist.
4. Ausrichtung: es dirfen keine seitliche Radialkrafte auf den Linearantrieb wirken.

SCHNECKENGETRIEBE - SCHMIERMITTEL:
SPINDEL-LAUFMUTTER - SCHMIERMITTEL:

SERVOMECH s.p.a. Via Monaldo Calari, 1 40011 Anzola Emilia (BOLOGNA) ITALIEN
Telefon: + 39 051 6501711 Fax: + 39 051 734574  e-mail: info@servomech.it




EaServomech,

CLA Baurecihe und CLB Baureihe Linearantriebe

CLA-CLB Baureihen, BaugréBe 30 -40

CLA-CLB Baureihen, BaugréBe 50
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E2Servomech
CLA Baureihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.1 KONSTRUKTIONSEIGENSCHAFTEN

Getriebe: Prazisions-Schneckenwellengetriebe, mit hohem Wirkungsgrad, ZI Evolventenverzahnung
(UNI 4760, 4. Teil), minimiertem Winkelspiel. Schneckenwelle aus Stahl 20 MnCr 5 (UNI EN 10084),
einsatzgehartet, Gewinde und Welle geschliffen. Schneckenrad aus Bronze EN 1982 — CuSn12-C.

Gehause: Kompaktes und robustes Gehduse, um hohe axiale Zug- und Druckbelastungen aufnehmen zu
koénnen und eine hohe Qualitat und Genauigkeit bei der mechanischen Bearbeitung zu erzielen. Es werden
qualitativ hochwertige Materialien verwendet.

» Aluminiumguss EN 1706 AC-AISi6Cu4

= Grauguss EN-GJL-250 (UNI EN 1561).

Trapezgewindespindel: Kugelumlaufspindel:

= Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 » Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH
= Material: Stahl C 43 (UNI 7847) »  Gerollt und gehartet

»  Gerollt oder gewirbelt Material: Stahl 42 CrMo 4 (UNI EN 10083)

» Ausgerichtet, um eine exakte Ausrichtung Toleranzklasse: ISO T 7

wahrend des Betriebes zu erreichen
»  Max. Wegabweichung
+ 0.05 mm auf 300 mm Lange

Bronze - Laufmutter: Laufmutter fur Kugelumlaufspindel:

= Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 » Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH

= Material: Bronze EN 1982 — CuAI9-C = Material: Stahl 18 NiCrMo 5 (UNI EN 10084),
(1-gangig) einsatzgehartet

» Material: Bronze EN 1982 — CuSn12-C = Max. axiales Spiel (0.07 ... 0.08) mm
(mehrgéangig) » Auf Anfrage SPIELFREI, oder

= Max. axiales Spiel bei Laufmutter im Neuzustand vorgespannt (durch Kugeltberma)
(0.10 ... 0.12) mm

Schutzrohr: Schubrohr:

= Aluminiumlegierung EN AW-6060 » Material: Stahl St 52 (DIN 2391)
kaltgewalzt, mit groBer Schichtstarke mit groBer Schichtstarke
Eloxierung ARC 20 (UNI 4522/66) verchromt, min. Chromschichtstarke 5/100 mm
Innendurchmesser - Toleranz ISO H9 AuBendurchmesser - Toleranz ISO 7

= Stahl St 52.2 (DIN 2391) = Auf Anfrage ist das Schubrohr aus rostfreiem Stahl
kaltgewalztes Stahlrohr W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809 oder
Innendurchmesser — Toleranz ISO H10 ... H11 aus einem spezialen rostfreien Stahl lieferbar

Lager:

» Motorseitig: Rillenkugellager
» Antriebsseitig: Rillenkugellager oder Schragkugellager, zur Lagerung der Spindel,
um Axialspiel zu verhindern und hohe Zug- und Druckbelastungen aufnehmen zu kénnen

Vorderer Befestigungskopf:
» Standard: Innengewinde aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808 oder Stahl C 43 (UNI 7847)

Lagerbock:

= Aluminiumlegierung: CLA-CLB 30, 40

» Grauguss: CLA-CLB 50

» Bolzen aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808

Elektrische Endschalter FC:

» einstellbare, von Nocken aktivierte Endschalter

» Endschaltergehduse aus thermoplastischem Material fir CLA-CLB 30 und 40,
aus Aluminiumlegerung fir CLA-CLB 50

* bewegungsuibertragende Bauteile aus Messing OT 58 (UNI 5705/65)
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CLA Baureihe Linearantriebe

3.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, CLA Baureihe

je 100 mm Hublange

BAUGROSSE CLA 30 CLA 40 CLA 50
Schubrohrdurchmesser [mm] 35 40 50
Schutzrohrdurchmesser [mm] 55 60 70
Motorflansch [EC
(Flansch und Hohlwelle) CE ol B (U Bk
Motoranbau IEC
(Motorglocke und Kupplung) - - SUE
Max. dynamische Last [N] 10 000 12 000 25 000
Zug [N] 10 000 12 000 25 000
Max. statische Last
Druck [N] 12 000 15000 25 000
RV 14 (4:16) :5 4 :20) 15 (4 :20)
RN 116 (2:32) 120 120
Untersetzung
RL 124 125 125
RXL 1 34 #59 455
1-géngige Trapezgewindespindel Tr 18x4 Tr 22x5 Tr 30x6
RV1 1 1 1.2
Hub [mm] RN1 0.25 0.25 0.3
. ) Untersetzung
je Antriebswellenumdrehung RL1 0.17 0.2 0.24
RXL1 0.12 0.09 0.11
2-gangige Trapezgewindespindel Tr 18x8 (P4) Tr 22x10 (P5) Tr 30x12 (P6)
Rv2 2 2 2.4
Hub [mm] RN2 0.5 0.5 0.6
. ) Untersetzung
je Antriebswellenumdrehung RL2 0.33 0.4 028
RXL2 0.24 0.18 0.22
Gewicht (fir Antrieb mit 100 mm Hub,
mit Schmiermittel, ohne Motor) [kal = 88 =
Zusétzliches Gewicht kgl 0.8 0.8 5
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CLB Baureihe Linearantriebe

3.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, CLB Baureihe

BAUGROSSE CLB 30 CLB 40 CLB 50
Schubrohrdurchmesser [mm] 35 40 50
Schutzrohrdurchmesser [mm] 55 60 70
Motorflansch I[EC
(Flansch und Hohlwelle) e ET L [l (B
Motoranbau IEC
(Motorglocke und Kupplung) - - SO B
Max. dynamische Last [N] 9 000 12 000 25 000
Zug [N] 10 000 12 000 25 000
Max. statische Last
Druck [N] 12 000 15000 25 000
RV 14 (4:16) 15 (4 :20) 5 (4 :20)
RN 116 (2:32) 120 120
Untersetzung
RL 124 125 125
RXL 1 34 : 65 455
Durchmesser x Steigung 20x5 25%6 32x10
Kugel [mm] 3.175(1/8 %) 3.969 (5/32 %) 6.350 (1/4 %)
Kugelumlaufspindel .
(STANDARD) Anzahl der Kugelumlaufe 3 3 4
Dynamische Tragzahl C, [N] 12 000 17 400 41 800
Statische Tragzahl C, [N] 21 200 30 500 73 000
RV1 1.25 1.2 2
Hub [mm] RN1 0.31 0.3 0.5
. ) Untersetzung
je Antriebswellenumdrehung RL1 0.24 0.24 04
RXLA1 0.15 0.11 0.18
Gewicht (fir Antrieb mit 100 mm Hub,
mit Schmiermittel, ohne Motor) [kal e 61 18
Zusétzliches Gewicht
je 100 mm Hublange [kal 0e e 2
AUF ANFRAGE
Kugelumlaufspindel (Durchmesser x Steigung) 20x10 25x10 32x20
Kugel [mm] 3.175(1/8 %) 3.969 (5/32 ) 6.35 (1/4 %)
Anzahl der Kugelumlaufe 3 3 3
Dynamische Tragzahl C, [N] 12900 18 000 32 200
Statische Tragzahl C, (N] 23 500 33 000 53 000

Achtung! Mit diesen Spindeln sind die Abmessungen des Antriebes langer.

Kontaktieren Sie bitte SERVOMECH, um die genaue Lénge zu definieren.
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LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL CLA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TEFF"E:\Q:\éL,\J#GS'
[mm/s] [N] DREHZAHL [min-1]
CLA 30
46 2500 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
23 5200 1) RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.28
15 67001 RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.22
11 8500 1) RXL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
7.5 9700 " RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.16
5.5 10000 2) RXL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.13
4 10000 2) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.16
2.7 10000 2) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.13
CLA 40
46 5400 1) RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.26
23 10500 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.25
18 12000 2) RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.24
11 12000 2) RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.18
8.5 120002 RXL2 0.55 KW 2 polig 2800 0.17
5.5 12000 2) RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.18
4.5 12000 2) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.17
2.1 12000 2) RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.08
CLA 50
56 9300 1 RV1 1.1 kW 2 polig 2800 0.24
28 17900 1) RN2 1.1 kW 2 polig 2800 0.23
22 20800 ") RL2 1.1 KW 2 polig 2800 0.22
14 250002 RN 1.1 KW 2 polig 2800 0.16
11 250002 RL1 1.1 KW 2 polig 2800 0.15
7 250002 RN 0.75 kW 4 polig 1400 0.16
5.5 250002 RL1 0.75 kW 4 polig 1400 0.15
2.5 25000 2) RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.08

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL CLA Baureihe mit WECHSELSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TEﬁ'I\;:‘éﬁ?GS'
[mm/s] [N] DREHZAHL [min]
CLA 30

46 2350 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.25

23 4800 1) RN2 0.25 KW 2 polig 2800 0.28
15 6300 1) RL2 0.25 KW 2 polig 2800 0.22
11 8000 1) RXL2 0.25 KW 2 polig 2800 0.18
7.5 92001 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.16
5.5 10000 2) RXL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.13
4 100002 RL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.16
2.7 10000 2) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.13

CLA 40

46 5400 1) RV1 0.55 KW 2 polig 2800 0.26

23 10000 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.25
18 120002 RL2 0.55 KW 2 polig 2800 0.24
11 12000 2) RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.18
8.5 120002 RXL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.12
5.5 120002 RN 0.37 KW 4 polig 1400 0.18
4.5 120002 RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.17
2.1 120002 RXL1 0.37 KW 4 polig 1400 0.08
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL CLB Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TEFF"E:\Q:\éH.'\r‘GS'
[mm/s] [N] DREHZAHL [min-T]
CLB 30
60 330071 RV1 0.25 KW 2 polig 2800 0.56
30 43502) RV1 0.18 kW 4 polig 1400 0.56
15 5500 2) RN1 0.25 KW 2 polig 2800 0.43
10 6300 2) RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.34
7 70002 RN 0.18 kW 4 polig 1400 0.43
5 79002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.34
35 900029) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.30
CLB 40
56 54002 RV1 0.55 KW 2 polig 2800 0.56
28 6800 2) RV1 0.37 kW 4 polig 1400 0.56
14 8600 2) RN1 0.55 kW 2 polig 2800 0.38
11 92502 RL1 0.55 KW 2 polig 2800 0.36
7 10800 2) RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.38
5.5 116002 RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.36
2.5 12000 3 RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.20
CLB 50
47 11800 1) RV1 0.75 KW 4 polig 1400 0.56
23 20500 2) RN 1.1 KW 2 polig 2800 0.38
19 220002 RL1 1.1 kW 2 polig 2800 0.36
12 250003 RN1 0.75 KW 4 polig 1400 0.38
9.3 250009) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.36
4.2 250009 RXL1 0.37 KW 4 polig 1400 0.20

) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite
34 ... 39)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
n=mMq XMy X Mg
M4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméaB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
M, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
ma = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2) Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,,,, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 34 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 105)

Anmerkungen zur Tabelle auf Seite 106 (Linearantriebe CLA Baureihe):

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der CLA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
M =Mq XMy XMg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
m3 = 0.9 - Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 104)
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3.4 ABMESSUNGEN

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe CLA 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR

La = Lc + HUBLANGE
HUBLANGE Lc =S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
B A
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VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE
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3.4 ABMESSUNGEN

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe CLA 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR

HUBBESTELLCODE C... S T Q
CLA 30 HUBLANGE [mm] = 260 | 231 | 266
CLA 40 HUBBESTELLCODE 304 | 266 | 316
LINEARANTRIEB mit FC in STANDARD Ausfuhrung | MAX. Hublénge [mm]

CLA 30 R_1 500

CLABOR.2 800

CLA40R_1 600

CLA40R_2 800

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage sind auch gréBere Hublangen lieferbar.

Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine l&ngere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.

A B B1 | C1 | CH ©D1¢gD2 D3 | D4 | G | H1 | H2 I L1 L2
CLA 30 1141 62 | 1156 60 | 30 | 36 | 65 | 78 | 82 | 20 | 92 | 92 | 30 | 255 | 291
CLA 40 1285 78 | 124 | 57 | 36 | 40 | 60 | 92 | 103 | 24 | 111 | 99 | 40 | 264 | 373

R1 | X | a b c e | Jg| h i | do | rl S
CLA 30 18 123 | 72 | 38 | 90 | 68 | 14 | 45 |M14x2 24 9 20 | 12
CLA 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 |M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

Q0 |+

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja|Jb | dc |@D1/@d2) g Dgl| k p p1
CLA 30 65 | 50 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
CLA 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78

q r s2 s3 t1 | ot u w wl | w2 | w3
CLA 30 9 32 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
CLA 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 256 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25
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3.4 ABMESSUNGEN

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL CLA 50

DREHSTROMMOTOR
La = Lc + HUBLANGE
HUBLANGE Lc = 367 + HUBLANGE
288 + HUBLANGE
80.5 1425 ENDSCHALTERGEHAUSE
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Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES 2zl
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES LAGERBOCK
mit Bolzen
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950 & 40 0
n ) ?
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/ 1 o /|
< ) g .
2 48 0 o ()
= - @105 _|Flansch + Hohlwelle
STANDARD | [ |  EcBi4 105
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mit Innengewinde ?120 Motorglocke + Kupplun
IEC B14
H_J STANGENKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
g
< 030H7 0 30H7
7 30
g
15
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o S — R Bl |
5 ) | E—
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L NI o B O
m Q| ©
£ Rl & =t
] Q T @13 Lc = 377 + HUBLANGE
~ J I W AT | I
E AEEL T 4 Bohrungen je 90°
Q 30 30 100

ANMERKUNGEN: Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhdhen sich daher die MaBe Lc und Lc um 200 mm.
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3.4 ABMESSUNGEN

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL CLB 50
DREHSTROMMOTOR

La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = 446 + HUBLANGE
372 + HUBLANGE
805 1425 ENDSCHALTERGEHAUSE
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Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES 221
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES LAGERBOCK
mit Bolzen
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SCHMIERNIPPEL 2
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=4 48 W L ! © o
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___4: s
w 2 ﬁl IR eaE=! 213 | |_Lo = 556 + HUBLANGE
s 4 Bohrungen je 90°
Q 30 30 100

ANMERKUNGEN: Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhdhen sich daher die MaBe Lc und Lc um 200 mm.

111



EaServomech,

CLB Baureihe Linearantriebe

3.4 ABMESSUNGEN

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe CLB 30 — 40

HUBLANGE
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3.4 ABMESSUNGEN

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe CLB 30 — 40

DREHSTROMMOTOR
HUBBESTELLCODE C... S T Q
CLB 30 HUBLANGE [mm] = 269 | 242 | 275
CLB 40 HUBBESTELLCODE 313 | 278 | 325

LINEARANTRIEB mit FC in STANDARD Ausfihrung | MAX. Hublange [mm]
CLB 30 600
CLB 40 800

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage sind auch gréBere Hublangen lieferbar.

Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhdhen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.

A B B1 | C1 | CH ©D1@gD2 D3 | D4 | G | H1 | H2 | L1 L2
CLB 30 1141 62 | 115 60 | 80 | 35 | 65 | 78 | 82 | 20 | 92 | 92 | 30 | 255 | 291
CLB 40 1285 78 | 124 | 57 | 36 | 40 | 60 | 92 | 108 | 24 | 111 | 99 | 40 | 264 | 373

Rl UX| a b c e Yg| h i I Yo | S
CLB 30 18 | 123 | 72 | 38 | 90 | 68 | 14 | 45 |M14x2 24 9 20 | 12
CLB 40 28 | 160 | 85 | 65 | 110 | 81 20 | 58 |M20x1.5 27 | 11 32 | 16 | 15

QO |+

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | dc |@D1/@d2) g Dgl| k p p1
CLB 30 65 | 50 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
CLB 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78

q r s2 s3 1 | gtl u w wl | w2 | w3
CLB 30 9 32 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
CLB 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 256 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25
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EaServomech,

CLA Baurecihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.5 OPTIONEN UND ZUBEHOR

ELEKTROMOTOR - ANBAUSEITE — HAUPTANTRIEBSSEITE

AUF ANFRAGE: LINKS STANDARD: RECHTS
Code: LH Code: RH

ELEKTROMOTOR - KLEMMKASTENPOSITION

B H]

STANDARD: Position W

AUF ANFRAGE: Position E; N; S

AUSRICHTUNG DES VORDEREN UND HINTEREN BEFESTIGUNGSANSCHLUSSES DES LINEARANTRIEBES

STANDARD AUF ANFRAGE: um 90° gedreht

Code: RPT 90°

ANMERKUNG: fur die BaugréBe 50 NICHT lieferbar

BEFESTIGUNGSFLANSCH Code FI
J (auf Anfrage)

- _ N
b - QFE
12V
5‘ C—iI—]
S t1 go | si \% vi z
N CLA-CLB 30| 85 9 10 | 35 | 50 | 100
o CLA-CLB 40 100 | 11 12 45 60 | 120

s

v1

<
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Der Befestigungsflansch dient lediglich zur Unter-
?o stltzung aber nicht zum Tragen der Axiallast!



E2Servomech,

CLA Baureihe und CLB Baureihe Linearantriebe
3.5 OPTIONEN

ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 30 - 40 - 50

Einzelne Antriebswelle Code: Vers.1
0 N m K
| @y I N/ e
T el
O
Q
n
1
C 1/2 C4
Doppelte Antriebswelle Code: Vers.2
0 y m K k . (g
4 Q 0 HJ: T— — ‘
]7 el el
o T o
(S (S
n n
C 1 M6, tief 12
Cll. """4 Bohrungen je 90°
Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle) Code: Vers.3
[ | A T
o E___ il -
S L P &) B
o4 Y 0
< = P
N _L L f
@G 4 Bohr. je 90° C Y
Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle Code: Vers.4
‘ 2 ]
| Ay : e A
= | ORI \NI /L o = N
S T S| 8 \Y -
s \Q . ‘/
S S - & <
ON n f
@G 4 Bohr. je 90° C M6, tief 12
12 Cl v 4 Bohrungen je 90°
C |C1|C4| E | L k Y &dd|@m| n | IEC Motor | G GIOMIN TP|SW| f
CLA-CLB 30 50 | 54 |149| 52 | 66 |3x3x15| 62 | 10 | 54 | 22 63B14 |55|90| 75|60 | 11|12
CLA-CLB 40| 57 | 61 [179| 53 | 80 |5x5x20| 69 | 14 | 54 | 30 71B14 |6.5|105| 85| 70 | 14 | 12
CLA-CLB 50 57 | 61 |179| 53 | 80 |5x5x20| 69 | 14 | 54 | 30 71B14 65105/ 85| 70| 14 | 12
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EaServomech,

CLA Baurecihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.5 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugroBe 50

CLA-CLB 50: Motoranbau IEC B14 (Motorglocke + Kupplung)

G 4 Bohr. je 90°

57

Code: Vers.5
[ 1]
% (; ‘\ ﬁ 3l R
« = =
100 10

165

CLA-CLB 50: Motoranbau IEC B14 (Motorglocke + Kupplung) mit zweiter Antriebswelle

Code: Vers.6
g e~ ) oo —— (= —}
S | }:ﬁ = { gl 8 S o
\ /'/ 5 N Ay\
~ | \9\} » QS))
100 57 10
DG 4 Bohr. je 90° 89.5 165 M6, tief 12
4 Bohrungen je 90°
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E2Servomech
CLA Baureihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.5 ZUBEHOR

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER  Code FC

NOCKE 2 NOCKE 1

FC 2
FC1

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes, womit verhindert
wird, dass der Linearantrieb Uber die 2 duBersten Endlagen (Lc oder La) hinausfahrt, den mechanischen
Endanschlag erreicht und somit den Linearantrieb beschadigen kann.

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC bestehen aus 2 mit Nocken aktivierten, elektrischen Schaltern (Offner,
NC), die am Antriebsgehause fixiert sind. Die Nocken werden mittels Zahnradern bewegt, die von der
Trapez- oder Kugelumlaufspindelachse in Gang gesetzt werden.

Die Bewegung der Trapezgewinde- oder Kugelumlaufspindel wird durch ein zweistufiges Getriebezahnrad
auf die Nocken Ubertragen. Die erste Stufe besteht aus einer Schneckenwelle mit Schneckenrad immer
mit derselben Untersetzung. Die zweite besteht aus einem zylindrischen Zahnrad mit geraden Zahnen,
dessen Untersetzung von der max. Hublange des Linearantriebes abhangt.

Um die effektive Hubldnge des Linearantriebes einzustellen, muss das Schubrohr in die notwendige
Stellung gefahren (LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN Oder LINEARANTRIEB EINGEFAHREN) und die Position der ent-
sprechenden Nocke eingestellt werden. Die NOCKE 1 aktiviert den Schalter FC 1 (entspricht der Endlage
des Antriebes in EINGEFAHRENER Stellung Lc), die NOCKE 2 aktiviert den Schalter FC 2 (entspricht der End-
lage des Antriebes in AUSGEFAHRENER Stellung La).

SCHALTSCHEMA Alle Komponenten (Schalter, Nocken und Zahnrader) sind in
+ Ve t ' t + v | einem abgedichteten Gehause enthalten.
[vi SB1 / K1 [»a SB2 / K2 Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC mlissen, wie im elektrischen
Anschlussplan dargestellt ist, an die Steuereinheit (nicht im
K2 KA1 Lieferumfang enthalten) angeschlossen werden. Nur so
WEISS GELB kann eine rechtzeitige Motorabschaltung erfolgen, und eine
Beschadigung des Linearantriebes verhindert werden.
FC1 FC2 Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC Schalter werden standard-
BRAUN GRUN maRig mit zwei 1.5 m langen Anschlusskabeln (2 x 0.75 mm?)
A > geliefert. Auf Anfrage sind auch langere Anschlusskabel liefer-
bar. Die Kabelfarben sind im Schaltschema angegeben.
! ! NENNWERTE DES SCHALTERS
—t SCHLIESSER _——= OFFNER Spannung 250 VAC | 125V AC | 125V DC
~TEMIKROSCHAL TER Strom (ohmsche Last) 16 A 16 A 0.6 A
; TASTE E:] RELAISSPULE Strom (induktive Last) 10A 10 A 0.6 A
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E2Servomech
CLA Baurecihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.5 ZUBEHOR

ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 N N |~ -
L3 L3 E E
N N
E E

ELEKTRISCHER SCHALTER FUR EIN MITTLERES POSITIONSSIGNAL Code FC 3

Wenn ein mittleres Positionssignal bendtigt wird (in jeder beliebigen Schubrohrposition zwischen Lc und
La), kann zusétzlich zu den Schaltern FC 1 und FC 2, noch ein dritter Endschalter FC 3 geliefert werden.
Dieser Schalter FC 3 wird Uber den anderen zwei montiert und von der entsprechenden NOCKE 3 aktiviert.
ACHTUNG! Das Schubrohr bleibt beim Ein- und Ausfahren nicht in derselben Position stehen! Es muss

Uberprift werden, ob dieser Unterschied den Applikationsanforderungen entspricht (bei Bedarf wenden
Sie sich an SERVOMECH).

NOCKE 3 FC 3

NS

Der Schalter FC 3 wird standardméBig als OFFNER (NC) mit einem 1.5 langen Anschlusskabel (2 x 0.75 mm?)
geliefert. Auf Anfrage sind auch l&ngere Anschlusskabel lieferbar. Die Kabelfarben sind BLAU und BRAUN.
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E2Servomech
CLA Baureihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.5 ZUBEHOR
ROTATIV - POTENTIOMETER Code POR 5k

POR 5k

Das ROTATIV — POTENTIOMETER ist ein Absolutgeber, dessen Ausgangssignal proportional zum Abstand
zwischen der Bezugsstellung (Position “NULL”") und der laufenden Stellung des Schubrohres ist. Das
Ausgangssignal ist analog.

Das ROTATIV — POTENTIOMETER ist auf derselben Welle montiert, welche die Nocken der Endschalter tragt,
und wird daher auf der gleichen Art und Weise aktiviert. Das Potentiometerteil, das den elektrischen Wider-
stand enthalt, bewegt sich nicht; das andere Teil hingegen, das den Cursor enthalt, rotiert.

Elektrische Eigenschaften des ROTATIV — POTENTIOMETERS POR 5k:
Typ: Phasenverschiebung (340°)
Nominal- Widerstand: 5 k)
Toleranz des Widerstandes: + 20 %
Linearitat: +2 %

Empfohlenes Anschlussschema:

N wess O

Versorgung / \

Referenzsignal NULL ( \ GELB { \

Referenzsignal ZURUCK GRUN D
BRAUN

Versorgung +Vcc \/ \/
SCHIRMUNG POR 5k

1.5 m langes Anschlusskabel (4 x 0.25 mm?2) + Schirmung
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E2Servomech
CLA Baurecihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.5 ZUBEHOR

VERDREHSICHERUNG Code AR

PASSFEDER gi
I q
i P
\] 1
§ 2
LAUFMUTTER SCHUTZROHR LAUFMUTTER %

Um eine lineare Hubbewegung zu garantieren, ist das Drehen der Laufmutter und somit des mit dieser
verbundenen Schubrohres zu verhindern. In einigen Anwendungen verhindert die Ausfuhrung der Maschine
selber das Drehen der Laufmutter und ermdglicht somit eine lineare Hubbewegung.

Bei manchen Anwendungen aber ist die zu bewegende Last nicht gefUhrt und kann deshalb in Drehung
versetzt werden. Um eine lineare Hubbewegung zu erreichen, ist in diesen Féllen eine VERDREHSICHERUNG
AR vorzusehen. Diese ist auf Anfrage lieferbar.

Die genutete Bronze-Laufmutter wird mit Hilfe einer Stahl-Passfeder gefuhrt, die im Inneren des Schutz-
rohres befestigt ist.

Die VERDREHSICHERUNG AR ist nur fUr die Trapezgewindespindel - Linearantriebe der CLA Baureihe lieferbar.

RUTSCHKUPPLUNG Code FS

SCHNECKENRAD - Die RUTSCHKUPPLUNG FS schutzt den Linear-
BUCHSE antrieb und die entsprechende Maschine
vor Beschadigungen bei dynamischer Uber-
TELLER- last wahrend des Betriebes, sowie vor einer
nicht ordnungsgemaBen Verwendung, die
o das Ausfahren des Linearantriebes bis zum
[ ] mechanischen Endanschlag zur Folge haben

7

konnte. Die RUTSCHKUPPLUNG ist ein Dreh-
momentbegrenzer am Schneckenrad des
Getriebes. Der Drehmomentbegrenzer wird
mit einer definierten Vorspannung montiert,
die fUr jeden Linearantrieb, abhingig von
dessen Untersetzung und Leistungen, fest-
gelegt ist. Die entprechenden Daten sind den
— LEISTUNGSTABELLEN zu entnehmen.

Auf Anfrage kann ab Werk eine individuelle
SCHNECKENRAD Vorspannungseinstellung vorgenommen
VORSPANNUNGSRING werden. Bitte dies in der Bestellung anfUhren.

Bei Uberlast beginnt die RUTSCHKUPPLUNG FS zu drehen, das Schubrohr bleibt stehen, der Elektromotor
hingegen lauft weiter.

Sinkt die Uberlast auf den eingestelliten Wert oder darunter, kann die RUTSCHKUPPLUNG das erforderliche
Drehmoment wieder Ubertragen und das Schubrohr bewegt sich weiter. Die RUTSCHKUPPLUNG dient nicht
als Lastbegrenzung, sondern nur zur Absicherung des Linearantriebes gegen Uberlast. Die RUTSCH-
KUPPLUNG darf nicht als Hubbegrenzung verwendet werden! Wenn diese zu oft verwendet wird, fUhrt dies zu
einem frihzeitigen Verschleil3, die Vorspannung reduziert sich, wodurch der eingestellte Lastwert entfallt.
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E2Servomech,

CLA Baureihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.5 ZUBEHOR

SICHERHEITSLAUFMUTTER  Code MS
SICHERHEITS-
@ LAUFMUTTER
%8

il

\ 7
\
W
A

\\'\(
‘\‘\1\4 W

HAUPT-
LAUFMUTTER

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist eine zusatzliche Bronze-
Laufmutter, die mit zwei Passstiften mit der Hauptlaufmutter
verbunden ist. Der Abstand zwischen den beiden Laufmuttern
entspricht bei einem neuen Linearantrieb der halben Gewinde-
steigung des Trapezgewindeprofils. Ist die Hauptlaufmutter
auf die halbe Gewindesteigung abgenUtzt oder durch unsach-
geméaBe Benltzung beschadigt, wird die Last von der
SICHERHEITSLAUFMUTTER MS gehalten.

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS kann die Last nur in eine
Richtung abstiitzen. Die Position der SICHERHEITSLAUFMUTTER
MS hangt von der Last ab. Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist
fUr Spindelbelastungen auf Druck erhaltlich. Bei Applikationen
mit Zugbelastungen wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS st fur alle Trapezgewindespindel — Linearantriebe (CLA Baureihe) lieferbar.

FALTENBALG Code B

3.6 SONDERAUSFUHRUNGEN

Werden Linearantriebe unter besonderen Umwelteinflissen
wie Staub, Feuchtigkeit, usw. eingesetzt, kann es dadurch zur
Beschadigung der Dichtung zwischen Schubrohr und Schutz-
rohr kommmen. In diesen Féllen empfiehlt sich die Verwendung
eines FALTENBALGES B zum Schutz der Dichtungen und der Spindel.

Auf Anfrage sind auch Faltenbélge fUr besonders aggressive
Umweltbedingungen lieferbar.

Auf Anfrage sind Sonderausfuhrungen der Linearantriebe lieferbar, die fur spezifische Applikations-

erfordernisse geeignet sind.
Einige Beispiele:

- Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- Schutzrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- spezielle Schmiermittel fUr hohe oder niedrige Umgebungstemperaturen

- spezielle Schmiermittel fUr die Lebensmittelindustrie

- Vitondichtungen fur hohe Temperaturen, Silikondichtungen fur niedrige Temperaturen
- Schaber mit Doppellippe aus Stahl (Eisschaber)

Aufgrund der langjahrigen Erfahrung bietet Ihnen SERVOMECH die notwendige Unterstitzung auch bei
der Auslegung des geeigneten Linearantriebes bei besonderen Einsatz- und Umgebungsbedingungen.
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CLA Baurecihe und CLB Baureihe Linearantriebe

3.7 BESTELLCODE

CLA 40 RL1 C300 FO FC+FC3 Vers. 3 RH
1 2 3 4 5 7 8.A 8.B
SiP
9
Drehstrommotor 0.37 KW 4 polig 230/400V 50Hz IP55 Isol. F W
10.A 10.B
1 Baureihe
CLA oder CLB
2 Baugroie Seite 104 ... 105
30, 40, 50
3 Untersetzung Seite 104 ... 105
RV1, RN1, RL1, RXL1
RV2, RN2, RL2, RXL2
4 Hublange (C...)
5 Vorderer Befestigungskopf Seite 108 ... 113
BA - standard Befestigungskopf mit Innengewinde
ROE - Hohlendkopf
FO - Gabelkopf
TS - Kugelgelenkkopf
FL - Flanschkopf
TF - Stangenkopf
6 Ausrichtung des vorderen und hinteren Befestigungsanschluss des Linearantriebes Seite 114
STANDARD (ohne Code) oder RPT90°
7 Endschalter
FC - elektrische Endschalter Seite 117
FC + FC3 - elektrische Endschalter + elektrischer Schalter fUr ein mittleres Positionssignal Seite 118
FC + POR 5k - elektrische Endschalter + Rotativ — Potentiometer 5 kOhm Seite 119
8.A  Antriebsausflihrungen Seite 115 ... 116
Vers.1 - einzelne Antriebswelle
Vers.2 - doppelte Antriebswelle
Vers.3 - Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle)
Vers.4 - Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle) + 2. Eintriebswelle
Vers.5 - Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung)
Vers.6 - Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung) + 2. Eintriebswelle
8.B  Elektromotor - Anbauseite Seite 114
RH (standard) oder LH
9 Zubehor
SP - Lagerbock Seite 108 ... 113
FI - Befestigungsflansch Seite 114
AR - Verdrehsicherung Seite 12 0
FS - Rutschkupplung Seite 120
MS - Sicherheitslaufmutter fir Drucklast Seite 121
B - Faltenbalg Seite 121
10.A  Elektromotor - Daten Seite 200 ... 201
10.B  Klemmkastenposition des Elektromotors Seite 114
11 Weitere Angaben
z.B.: Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 4301 — DIN X 5 CrNi 1809
z.B.: Tieftemperaturfett
12 AusgefUliter TECHNISCHER AUSLEGUNGS—FRAGEBOGEN Seite 123
13 Applikationslayout
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Linearantriebe CLA und CLB Baureihen Datum:
@SEI’ ”””’gl:”@) Technischer Auslegungs-Fragebogen / /

APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: __ mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: mm/s __ mm/mn ___ m/min DAUERFUR 1 ARBEITSHUBLANGE: ____s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN
EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
ERFORDERLICHE LEBENSDAUER: __ Zyklen __ Stunden ___ Kalendertage Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR _ °C O STAUB  FEUCHTIGKEIT __ % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE
O Trapezgewindespindel Linearantrieb CLA Baureihe O Kugelumlaufspindel Linearantrieb CLB Baureihe

BaugréBe: O30 040 050

Untersetzung: ORV2 0ORVA1 ORN2 ORN1 ORL2 ORL1 ORXL2 O RXL1

O RPTO0°| [O SP |
foT
i N —m— -
o Fl [ | CE—
| | =
mT + TIm
o Fo | AT I
MOTOR - ANBAUSEITE, PR ﬂl
HAUPTANTRIEBSEITE | |, (# 11} 0
O LINKS (LH) oy |_|Jr|_|$§5/ i
o TS @@ gg& = jam I
— Mt — gml . g[tll
: - ‘a
. - p —i— —I—

i

-

o
mi
&
.
w

MOTOR - ANBAUSEITE,

(O Versd
=2

HAUPTANTRIEBSEITE -bh:tn
ﬁtm:r

O RECHTS (RH)

| S—— | Sm——
ELEKTROMOTOR O Drehstrommotor O Wechselstrommotor O OHNE BREMSE O MIT BREMSE

o

O ELEKTRISCHE ENDSCHALTERFC O SCHALTER FUR EIN MITTLERES POSITIONSSIGNAL FC3 O ROTATIV - POTENTIOMETER POR5k

O VERDREHSICHERUNG AR O RUTSCHKUPPLUNG FS O SICHERHEITSLAUFMUTTER MS
O FALTENBALG O SCHUBROHR AUS ROSTFREIEM STAHL O SCHUTZROHR AUS ROSTFREIEM STAHL
WEITERE ANGABEN:

SERVOMECH S.p.A. @ + 39 051 6501711 + 39 051 734574  E-mail: info@servomech.it
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LINEARANTRIEBE CLA -
SPEZIFIKATIONS-KONTROLLPROTOKOLL

CLB Baureihen

M-PRO-14 Rev.0

)

Seite 1 von 2 SuD
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O Trapezgewindespindel - Linearantriebe O Kugelumlaufspindel - Linearantriebe
CLA Baureihe CLB Baureihe
BESTELLCODE:
Seriennumer:  _ _._ . ... __.____._____ ; Menge
«:{>
B — 8 7
SR
“,T::T:Ef HAUPTANTRIEBSSEITE
wopwreeen D LINKS
STANDARD
KOPF BA O B H
HAUPTANTRIEBSSEITE
RECHTS
HUBLANGE Lc
La = Lc + HUBLANGE ELEKTROMOTOR
GABELKOPF FO O <& <90l O Drehstrom

KUGELGELENK-
KOPF

TS O
FLANSCHKOPF FL O

HOHLEND-

KOPF ROE O

STANGENKOPF TF O

HAUPTABMESSUNGEN DES LINEARANTRIEBES (bzgl.

HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE
HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE

O Wechselstrom

O OHNE Bremse

O MIT Bremse
O direkt angesteuert
O separat angesteuert

p=—u

HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE

=3 fof

HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE

EE— —&=F
HUBLANGE Lc

La = Lc + HUBLANGE

E2Servomech QMS

KONFORM
Datum:

Unterschrift:

ARBEITSHUBLANGE
Lange des EINGEFAHR. ANTRIEBES: Lc = mm
Lange des AUSGEFAHR. ANTRIEBES: La = mm

MAX. ARBEITSHUBLANGE (La - Lc): C = mm

OBA OROE 0O TF 0O FL)

BEGRENZUNG (interner mech. Anschlag)

MIN. eingefahrene lange:

MAX. ausgefahrene lange:

mm

mm



ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FC O SCHALTER FUR EIN MITTLERES POSITIONSSIGNAL FC 3 O

Die ELEKTR. ENDSCHALTER FC werden von den Schaltern FC 1 und FC 2 aktiviert.
Schalter FC 3: flr ein mittleres Positionssignal zwischen Lc und La.

= Kontakt: OFFNER (NC)

= Spannung: 250V AC / 125V AC / 125V DC

= Strom: 16 A /16 A /0.6 A (ohmsche Last)
FC 3 10A /10A /0.6A (induktive Last)

Die Position des EINGEFAHRENEN Antriebes wird mit der Nocke 1 eingestellt.
Schalter FC 1 Anschlusskabel: WEISS und BRAUN

2 Die Position des AUSGEFAHRENEN Antriebes wird mit der Nocke 2 eingestellt.
Schalter FC 2 Anschlusskabel: GRUN und GELB

Die MITTLERE Position des Antriebes wird mit der Nocke 3 eingestellt.
Schalter FC 3 Anschlusskabel: BLAU und BRAUN

ANSCHLUSS DES EINZELNEN SCHALTERS:

FC3: BRAUN
FC 2: GELB
FC 1: BRAUN
. FC3: BLAU
(nicht verkabelt) FC 2: GRUN
FC 1: WEISS
ROTATIV - POTENTIOMETER POR 5k [
Technische Merkmale:
= Typ: Phasenverschiebung (340°)
= Nominal- Widerstand: 5 kQ
= Toleranz des Widerstandes: +20 %
= Linearitdt: +2 %
EMPFOHLENES ANSCHLUSSSCHEMA: POR 5k

WEI
N Versorgung 0Vcc /\ SS /\

1
ELB
Referenzsignal  NULL G

/ .
Referenzsignal  ZURUCK GRUN

Versorgung +Vcc \/ U
SCHIRMUNG

ACHTUNG!

1. Die Abmessungen Lc (LINEARANTRIEB EINGEFAHREN), La (LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN) und C (HUBLANGE)
entsprechen den maximal mdglichen Werten.

2. VOR der ersten Inbetriebnahme des Linearantriebes sind folgende Punkte zu beachten:
= Korrekte Drehrichtung der Antriebswelle und die damit verbundene Richtung der Hubbewegung;
= Position der Endschalter: diese dirfen die duBersten Endlagen nicht Gberragen;
= Korrekter Anschluss des Elektromotors und der Endschalter; korrekte Betriebsspannung.

3. Linearantriebe mit Bremsmotor:
* Die Bremse wirkt durch Federkraft und wird elektromagnetisch gellftet. Im stromlosen Zustand ist der Motor
gebremst. Mit dem Anlegen einer Spannung 6ffnet die Bremse;
= |st die Bremse direkt am Motorklemmbrett angeschlossen, ist keine zusatzliche Versorgungsspannung erforderlich;
= |st die Bremse separat angesteuert, ist auf die richtige Versorgungsspannung zu achten;
* Bei Bremsen mit HandlUftungshebel ist sicherzustellen, dass die Bremse vor Inbetriebnahme des Linearantriebes
gebremst ist.

4. Ausrichtung: es dirfen keine seitliche Radialkrafte auf den Linearantrieb wirken.

ANMERKUNGEN:

SCHNECKENGETRIEBE - SCHMIERMITTEL:

SPINDEL-LAUFMUTTER - SCHMIERMITTEL:

SERVOMECH s.p.a. Via Monaldo Calari, 1 40011 Anzola Emilia (BOLOGNA) ITALIEN
Telefon: + 39 051 6501711 Fax: + 39 051 734574  e-mail: info@servomech.it
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UBA Baureihe und UAL Baureihe Linearantriebe

UBA - UAL Baureihen, BaugréBe 1-2-3-4

UBA - UAL Baureihen, BaugréBe 5
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4.1 KONSTRUKTIONSEIGENSCHAFTEN

Antrieb: Synchron-Zahnriementriebe; Zahnriemenrader UNI ISO 5294:1991 aus Aluminium flr geringe
Tragheitsmomente; Zahnriemen UNI ISO 5296-1:1991.

Gehause: das Gehause besteht aus einem einzigen Gussteil, um folgende Vorteile zu erreichen: kompaktes
und solides Gehaduse, um hohe Axiallasten aufnehmen zu kénnen und hervorragende Genauigkeit der
mechanischen Bearbeitung. Es werden qualitativ hochwertige Materialien verwendet.

= Hochfester Aluminiumguss EN 1706 AC-AISi10Mg T6

Trapezgewindespindel: Kugelumlaufspindel:
= Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 » Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH
= Material: Stahl C 43 (UNI 7847) »  Gerollt und gehartet
=  Gerollt oder gewirbelt Material: Stahl 42 CrMo 4 (UNI EN 10083)
» Ausgerichtet, um eine exakte Ausrichtung Toleranzklasse: ISO T 7
wahrend des Betriebes zu erreichen »  (Gehéartet und gewirbelt
»  Max. Wegabweichung Material: Stahl 42 CrMo 4 (UNI EN 10083)
+ 0.05 mm auf 300 mm Lange Toleranzklasse: ISO IT 5
Bronze - Laufmutter: Laufmutter fur Kugelumlaufspindel:
= Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 » Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH
= Material: Bronze EN 1982 — CuAI9-C =  Material: Stahl 18 NiCrMo 5 (UNI EN 10084),
(1-gangig) einsatzgehartet
» Material: Bronze EN 1982 — CuSn12-C = Max. axiales Spiel (0.07 ... 0.08) mm
(mehrgéangig) » Auf Anfrage SPIELFREI, oder
= Max. axiales Spiel bei Laufmutter im Neuzustand vorgespannt (durch Kugeltberma)
(0.10 ... 0.12) mm
Schutzrohr: Schubrohr:
= Aluminiumlegierung EN AW-6060 » Material: Stahl St 52 (DIN 2391)
kaltgewalzt, mit groBer Schichtstarke mit groBer Schichtstarke
Eloxierung ARC 20 (UNI 4522/66) verchromt, min. Chromschichtstarke 5/100 mm
Innendurchmesser - Toleranz ISO H9 AuBendurchmesser - Toleranz ISO 7
= Stahl St 52.2 (DIN 2391) = Auf Anfrage ist das Schubrohr aus rostfreiem Stahl
kaltgewalztes Stahlrohr W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809 oder
Innendurchmesser — Toleranz ISO H10 ... H11 aus einem spezialen rostfreien Stahl lieferbar
Lager:

» Antriebsseitig: Schragkugellager, zur Lagerung der Spindel,
um Axialspiel zu verhindern und hohe Zug- und Druckbelastungen aufnehmen zu kénnen

Vorderer Befestigungskopf:
»  Standard: Innengewinde aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808 oder Stahl C 43 (UNI 7847)

Lagerbock:

= Aluminiumlegierung

= Bolzen aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808

Magnetische Endschalter FCM:

* magnetische, einstellbare, von einem Magnetring aktivierte Endschalter: UAL-UBA 1, 2, 3, 4

Induktive Endschalter FCP:
* induktive, nicht einstellbare, von der Laufmutter aktivierte Endschalter: UAL-UBA 5

127



EaServomech,

UBA Baureihe Linearantriebe

4.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, UBA Baureihe

BAUGROSSE UBA 1 UBA 2 UBA 3 UBA 4 UBA 5
Schubrohrdurchmesser [mm] 25 30 35 40 50
Schutzrohrdurchmesser [mm] 36 45 55 60 70
Motorflansch [EC 56 B14 63 B14 71B14 88 gli 28 gli
Max. dynamische Last [N] 1800 3400 3900 5700 10 850
Zug [N] 4000 6 000 10 000 12 000 15 000
Max. statische Last
Druck [N] 4000 6 000 10 000 12 000 15 000
RV |1:1.33(18:24)|1:1.4 (20:28)|1:1.04(24:25)|1:1.07(30:32)|1:1.07(30:32)
Untersetzung RN [1:2.15(13:28)[1:2.13(15:32)|1:2 (16:32)|1:1.94(18:35)|1:1.94(18: 35)
RL [1:3 (10:30)[1:2.83(12:34)|1:2.92(12:35)|1:2.93(15:44)[1:2.93(15: 44)
Durchmesser x Steigung 14x5 16x5 20x5 25x6 32x10
Kugel [mm]| 3.175(1/8 %) 3.175(1/8%) 3.175(1/89) 3.969 (5/32 ) 6.350 (1/4 )
Kugelumlaufspindel Anzahl der Kugelumlaufe 2 3 3 3 4
Dynamische Tragzahl C,  [N] 6 600 10 400 12 000 17 400 41 800
Statische Tragzahl C, [N] 8 600 15 600 21200 30 500 73 000
RV1 3.75 3.57 4.8 5.62 9.38
J."e'“:ng‘e”;]swe”enum drehung Untersetzung - RN 2.32 2.34 2.5 3.09 5.14
RL1 1.67 1.76 1.71 2.05 3.41
Durchmesser x Steigung 14x10 16x10 20x10 25x10 32x20
Kugel [mm]| 3.175(1/8 %) 3.175(1/8 %) 3.175(1/8 %) 3.969 (5/32 ) 6.350 (1/4 )
Kugelumlaufspindel Anzahl der Kugelumléaufe 2 3 3 3 3
Dynamische Tragzahl C,  [N] 6900 11 300 12 900 18 000 32200
Statische Tragzahl G, [N] 9300 18 000 23 500 33 000 53 000
Rv2 7.5 714 9.6 9.38 18.75
E“:ngwe”g]swe”enum drehung Untersetzung  AN2 4.64 4.69 5 5.14 10.29
RL2 3.33 3.53 3.43 3.41 6.82
Concn (b T IS g o ; ; 3 1
ba| 03 2
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4.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, UAL Baureihe

BAUGROSSE UAL 1 UAL 2 UAL 3 UAL 4 UAL 5
Schubrohrdurchmesser [mm] 25 30 35 40 50
Schutzrohrdurchmesser [mm] 36 45 55 60 70
80 B14 80 B14
Motorflansch I[EC 56 B14 63 B14 71B14 90 B14 90 B14
Max. dynamische Last [N] 1 600 2 500 5100 8 700 10 400
Zug [N] 4 000 6 000 10 000 12 000 15 000
Max. statische Last
Druck [N] 4 000 6 000 10 000 12 000 15 000
RV |1:1.33(18:24)|1:1.4 (20:28)|1:1.04(24:25)|1:1.07(30:32)|1:1.07(30:32)
Untersetzung RN [1:2.15(13:28)(1:2.13(15:32)(1:2 (16:32)|1:1.94(18:35)[1:1.94(18: 35)
RL [1:3 (10:30)|1:2.83(12:34)[1:2.92(12:35)[1:2.93(15:44)[1:2.93(15:44)
1-géngige Trapezgewindespindel Tr 13.5x3 Tr 16x4 Tr 18x4 Tr 22x5 Tr 30x6
RV1 2.25 2.86 3.84 4.69 5.63
Hub [mm]
je Antriebswellenumdrehung Untersetzung RN1 1.39 1.88 2 2.57 3.09
RL1 1 1.41 1.37 1.70 2.05
2-géngige Trapezgewindespindel Tr 14x8 (P4) Tr 16x8 (P4) Tr 18x8 (P4) Tr 22x10 (P5) Tr 30x12 (P6)
Rv2 6 5.71 7.68 9.38 11.25
Hub [mm]
e Antriebswellenumdrehung Untersetzung RN2 3.71 3.75 4 5.14 6.17
RL2 2.67 2.82 2.74 3.41 4.09
Gewicht (fir Antrieb mit 100 mm Hub,
mit Schmiermittel, ohne Motor) [kal G 9 e l =
Zusatzliches Gewicht
je 100 mm Hublange [a] 0 Us be e E
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL UBA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SEL%TE';E'I\Q:\QE_’\F'GS'
[mm/s] IN] DREHZAHL [min-1]
UBA 1
350 290" RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
215 460 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
175 57071 RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
155 650 1) RL2 0.12 KW 2 polig 2800 0.72
105 950" RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
85 800 ") RV1 0.09 kW 4 polig 1400 0.72
75 1300 1) RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
55 1300 1) RN 0.09 kW 4 polig 1400 0.72
40 18009 RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.72
UBA 2
330 600 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
220 900" RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
165 1200 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
110 1850 1) RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
80 2450 1) RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
55 2550 1) RN 0.18 kW 4 polig 1400 0.71
40 34009 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.71
UBA 3
450 960 ") RV2 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
235 1850 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
160 27001 RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
115 27502 RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
80 3550 1) RL2 0.37 kW 4 polig 1400 0.70
60 34502 RN1 0.37 kW 4 polig 1400 0.70
40 39002 RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.70
UBA 4
440 1950 1) RV2 1.1 kW 2 polig 2800 0.70
240 3550 1) RN2 1.1 KW 2 polig 2800 0.70
160 47002 RL2 1.1 KW 2 polig 2800 0.70
120 4800 1) RN2 0.75 kW 4 polig 1400 0.70
96 45002 RL1 1.1 KW 2 polig 2800 0.70
80 5900 2) RL2 0.75 kW 4 polig 1400 0.70
48 57002 RL1 0.75 kW 4 polig 1400 0.70
UBA 5
875 1300 1) RV2 1.5 kW 2 polig 2800 0.70
480 2400 1) RN2 1.5 KW 2 polig 2800 0.70
440 2650 1) RV1 1.5 kW 2 polig 2800 0.70
320 3650 1) RL2 1.5 kW 2 polig 2800 0.70
240 48001 RN 1.5 kW 2 polig 2800 0.70
160 7250 1) RL1 1.5 KW 2 polig 2800 0.70
120 70501 RN 1.1 KW 4 polig 1400 0.70
80 10650 1) RL1 1.1 KW 4 polig 1400 0.70

dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite
33 ...35)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der UBA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m=mq XMy XMg
m4 = 0.95 — Wirkungsgrad des Zahnriemenantriebes
M, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
ma = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen
Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von Ly, = 1000 Stunden mit konstanter

Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35
Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitat des Linearantriebes (Seite 128)
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LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL UAL Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';'E'I\Q:\éE.'\r‘GS’
[mm/s] [N] DREHZAHL [min-1]
UAL 1
280 3007 RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.51
170 4501 RN2 0.12 KW 2 polig 2800 0.51
120 600 1) RL2 0.12 kW 2 polig 2800 0.51
105 600 1) RV1 0.12 KW 2 polig 2800 0.32
85 6001 RN2 0.09 kW 4 polig 1400 0.51
60 860 1) RL2 0.09 kW 4 polig 1400 0.51
50 800 1) RV1 0.09 KW 4 polig 1400 0.32
45 1200 1) RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.32
32 1200 1) RN 0.09 KW 4 polig 1400 0.32
23 1600 2) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.32
UAL 2
265 650 1) RV2 0.25 KW 2 polig 2800 0.48
175 950 1) RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
130 1200 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
87 1300 1) RN2 0.18 KW 4 polig 1400 0.48
65 1950 1) RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.35
43 2000 1) RN 0.18 KW 4 polig 1400 0.35
32 25002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.35
UAL 3
360 1000 1) RV2 0.55 KW 2 polig 2800 0.46
180 1850 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.46
130 2600 1) RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.46
90 3000 1) RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.32
64 41001 RL1 0.55 kW 2 polig 2800 0.32
46 3650 1) RN 0.37 KW 4 polig 1400 0.32
32 51002 RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.32
UAL 4
440 1700 1) RV2 1.1 kW 2 polig 2800 0.46
240 30001 RN2 1.1 kW 2 polig 2800 0.46
160 430071 RL2 1.1 KW 2 polig 2800 0.46
120 5000 1) RN 1.1 kW 2 polig 2800 0.32
80 70001 RL1 1.1 kW 2 polig 2800 0.32
60 6200 1) RN 0.75 kW 4 polig 1400 0.32
40 87002 RL1 0.75 kW 4 polig 1400 0.32
UAL 5
529 2000 1) RV2 1.5 kW 2 polig 2800 0.44
292 3350 1) RN2 1.5 kW 2 polig 2800 0.44
265 3350 1) RV1 1.5 kW 2 polig 2800 0.30
193 4800 1) RL2 1.5 kW 2 polig 2800 0.44
146 5500 1) RN 1.5 kW 2 polig 2800 0.30
97 7800 1) RL1 1.5 kW 2 polig 2800 0.30
72 73001 RN1 1.1 KW 4 polig 1400 0.30
48 104002 RL1 1.1 kW 4 polig 1400 0.30

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (n) des Linearantriebes der UAL Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m=mM¢ XMy X Mg
m4 = 0.95 - Wirkungsgrad des Zahnriemenantriebes
1, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2) Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 129)
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL UBA Baureihe mit WECHSELSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';l'E'I\;:‘éﬁ.'F'GS'
[mm/s] [N] DREHZAHL [min]
UBA 1
350 2501 RV2 0.12 KW 2 polig 2800 0.72
215 4001 RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
175 500" RV1 0.12 KW 2 polig 2800 0.72
155 600 1) RL2 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
105 850 1) RN1 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
85 750 1) RV1 0.09 kW 4 polig 1400 0.72
75 1200 1) RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.72
55 13001 RN 0.09 kW 4 polig 1400 0.72
40 18003 RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.72
UBA 2
330 550 1) RV2 0.25 KW 2 polig 2800 0.71
220 850 1) RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
165 1100 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
110 1650 1) RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
80 23001 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.71
55 2550 1) RN 0.18 kW 4 polig 1400 0.71
40 34009) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.71
UBA 3
450 960 1) RV2 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
235 1850 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
160 27001 RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
115 27502 RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.70
80 3550 1) RL2 0.37 kW 4 polig 1400 0.70
60 34502 RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.70
40 39002 RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.70
UBA 4
440 1900 1) RV2 1.1 kW 2 polig 2800 0.70
240 3500 1) RN2 1.1 KW 2 polig 2800 0.70
160 47002 RL2 1.1 kW 2 polig 2800 0.70
120 4800 1) RN2 0.75 kW 4 polig 1400 0.70
96 45002 RL1 1.1 KW 2 polig 2800 0.70
80 59002 RL2 0.75 kW 4 polig 1400 0.70
48 57002 RL1 0.75 kW 4 polig 1400 0.70

dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L, > 1000 Stunden (sieche Diagramme Seite
33 ... 39)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der UBA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m=mMq XMy X Mg
m4 = 0.95 - Wirkungsgrad des Zahnriemenantriebes
M, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,y, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdéBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitat des Linearantriebes (Seite 128)
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LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL UAL Baureihe mit WECHSELSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SEL?}%TE';E'I\Q:\I’:_'%GS’
[mm/s] [N] DREHZAHL [min]
UAL 1
280 300" RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.51
170 450 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.51
120 6001 RL2 0.12 kW 2 polig 2800 0.51
105 600 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.32
85 6001 RN2 0.09 kW 4 polig 1400 0.51
60 860 1) RL2 0.09 kW 4 polig 1400 0.51
50 800" RV1 0.09 kW 4 polig 1400 0.32
45 1200 1) RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.32
32 1200 1) RN 0.09 kW 4 polig 1400 0.32
23 1600 2) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.32
UAL 2
265 600 ") RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
175 850 1) RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
130 1100 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
87 1200 1) RN2 0.18 kW 4 polig 1400 0.48
65 1800 1) RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.35
43 2000 ") RN 0.18 kW 4 polig 1400 0.35
32 25002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.35
UAL 3
360 900" RV2 0.55 kW 2 polig 2800 0.46
180 1650 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.46
130 2350 1) RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.46
90 2700 1) RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.32
64 370071 RL1 0.55 kW 2 polig 2800 0.32
46 330071 RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.32
32 4600 1) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.32
UAL 4
440 1550 1) RV2 1.1 KW 2 polig 2800 0.46
240 27001 RN2 1.1 kW 2 polig 2800 0.46
160 39001 RL2 1.1 KW 2 polig 2800 0.46
120 4500 1) RN 1.1 KW 2 polig 2800 0.32
80 6300 1) RL1 1.1 kW 2 polig 2800 0.32
60 5600 1) RN 0.75 kW 4 polig 1400 0.32
40 79001 RL1 0.75 kW 4 polig 1400 0.32

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (n) des Linearantriebes der UAL Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m=mMq XMy XMg
m4 = 0.95 - Wirkungsgrad des Zahnriemenantriebes
M, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
ma = 0.9 = Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 129)
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL UBA Baureihe mit GLEICHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG STROMAUFNAHME [A] SELiS-II-;'lF::\;:\éL’\JI.'}‘GS-
[mm/s] IN] e
UBA1 mit Gleichstrommotor 24V 3000 min-! 150 W 8.4 A

375 30071 Rv2 9 0.72
230 500 1) RN2 9 0.72
165 700" RL2 9 0.72
115 10001 RN 9 0.72

85 14001 RLA1 9 0.72

UBA 2 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~" 300 W 15.6 A

360 6501 Rv2 16 0.71
235 1000 ") RN2 16 0.71
175 13001 RL2 16 0.71
120 2000 " RN1 16 0.71

90 2600 2) RL1 16 0.71

UBA 3 mit Gleichstrommotor 24V 3000 min-! 500 W 25 A

480 8001 Rv2 26 0.70
240 16001 RV1 26 0.70
170 2250 1) RL2 26 0.70
125 27002 RN1 22 0.70

85 30502 RL1 17.5 (%) 0.70

* - Leistungen mit Gleichstrommotor 24 V DC 3000 min? 300 W 15.6 A
UBA 4 mit Gleichstrommotor 90 V DC 3000 min~! 750 W 10.6 A

470 12501 Rv2 11 0.70
260 2250 1) RN2 11 0.70
155 37501 RN1 11 0.70
100 44002 RLA1 8.5 0.70

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite
33 ... 39)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der UBA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

m=mM¢ XMy X Mg
m4 = 0.95 - Wirkungsgrad des Zahnriemenantriebes
1, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2 Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; flir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 128)
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UAL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL UAL Baureihe mit GLEICHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG STROMAUFNAHME [A] SELiS-II-;F:II\;:\éE.'I\.IGS-
[mm/s] IN] ©
UAL1 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~! 150 W 8.4 A
300 35071 Rv2 9 0.51
185 500 1) RN2 9 0.51
130 700" RL2 9 0.51
112 7001 RVA 9 0.32
70 10001 RN1 9 0.32
50 14001 RLA1 9 0.32
UAL 2 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~! 300 W 15.6 A
285 7001 Rv2 16 0.48
185 1050 1) RN2 16 0.48
140 13501 RL2 16 0.48
93 17001 RN1 16 0.35
70 2200 1) RLA1 16 0.35
UAL 3 mit Gleichstrommotor 24 VV 3000 min-! 500 W 25 A
384 900" Rv2 26 0.46
200 1600 1 RN2 26 0.46
137 23001 RL2 26 0.46
100 2600 1) RN 26 0.32
68 3600 1) RLA1 26 0.32
UAL 4 mit Gleichstrommotor 90 V DC 3000 min-? 750 W 10.6 A
470 11001 Rv2 11 0.46
250 2000 " RN2 12 0.46
170 27501 RL2 11 0.46
125 3150 1) RN 11 0.32
85 4500 1) RL1 11 0.32

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (n) des Linearantriebes der UAL Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

m=mMq XMy XMg

m4 = 0.95 - Wirkungsgrad des Zahnriemenantriebes
M, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
ma = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 129)
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UBA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugroBe UBA1 —2 —3 —4
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

H1

La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE
G T + HUBLANGE
<~ g 8 |
g 8 s S N / &
1 ® @é;
! S i
- j CH | o
.@ - S
STANDARD
L | T ~ BEFESTIGUNGSKOPF
PN T mit Innengewinde
N R1
B1 B
L2 MIT BREMSE A
c BOLZEN 2g h7
LAGERBOCK
ol ol BHH® mit Bolzen
oIl

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
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w HOHLENDKOPF GABELKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
o
'% @g1 F7 @gl H8 @g1 H7
%)
3 o
g (& x g —
7
i Lc = Q2 + HUBLANGE W p T —
LLII] gl 0O wil
o ot wi s s | [
E ™~ %
@«
O Jc r
= d w3 I Wz —D1—l 4 Bohrungen je 90°
MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen
R min. 10 mm
L —
REED KONTAKT ‘ E—El/‘ F3, P ~Fot——
NC oder (NC+NO) | NO l ‘ o
BSA 20 18.5 23.5 2 2
BSA 25 26.5 31.5 L
BSA 28 26.5 31.5
BSA 30 29 34
BSA 40 35 40




E2Servomech,

UBA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe UBA1 —2 —3 —4
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S2 T | Q2

R_T 287 | 250 | 287

UBA1 R.2 303 | 266 | 303
UBAZ o 0 | 286 | 333

= HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800

UBA 3 R_1 342 | 296 | 348
R_2 367 | 321 | 373

R_1 406 | 352 | 418

UBA 4 R 2 419 | 365 | 431

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH D1 @oD2| E G H1 H2 | H3 | L2
UBA 1 85 52 | 110 | 114 | 22 25 36 | 189 | 15 58 75 55 90 | 193
UBA 2 94 60 | 1156 | 127 | 27 30 45 | 217 | 17 64 90 62 | 104 | 229

UBA 3 106 | 71 | 124 | 135 | 30 35 556 | 247 | 20 68 90 75 | 121 | 304
UBA 4 120 | 77 | 141 | 161 | 36 40 60 | 203 | 24 81 95 90 | 138 | 340

Rl | OX | a b c e | Jg| h i | o | rl s t
UBA 1 17 | 110 | 54 | 28 | 73 | 46 | 10 | 36 M10x1.5 | 17 9 18 | 10 4
UBA 2 20 | 1283 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
UBA 3 20 | 150 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 M14x2 24 9 22 | 12 8
UBA 4 22 | 170 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 M20x1.5 | 27 | 11 29 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | dc |@D1/d2| g Dgl| k p pl
UBA 1 55 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
UBA 2 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
UBA 3 65 | 50 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
UBA 4 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 (g1 u w | wl | w2 | w3
UBA 1 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
UBA 2 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
UBA 3 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
UBA 4 10 | 42 | 26 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 116 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen:

Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.
- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
- REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
- REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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UBA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugroBe UBA1 —2 —3 —4
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE
G T + HUBLANGE
- - S —
T i S S — 8\ N ——

_ &
gy T T AT s

. STANDARD <
) N D i15])
T BEFESTIGUNGSKOPF

- mit Innengewinde ~— 1| | R
B
B1
L2 MIT BREMSE A
c BOLZEN 2g h7
LAGERBOCK
ol ol 1@ : mit Bolzen

() |

% A=
a __L Lt

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

w HOHLENDKOPF GABELKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
Jx
(% @g1 F7 2g1 H8 2g1 H7
0]
5
= ]
©) 81 X 8 |
7
L Lc = Q2 + HUBLANGE W P T —
4 8 8 R
o ot1 w1 i
o L 3
©) Jc r
= . LE I nz —D1—l 4 Bohrungen je 90°

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen

L
REED KONTAKT FREI min. 10 mm -

NC oder (NC+NO)| NO Foz . FC Jal rLE’;;/- ~Fol_—
BSA 20 18.5 23.5 ] o
BSA 25 26.5 31.5 ‘ 1 1 i
BSA 28 26.5 31.5 —
BSA 30 29 34 L \
BSA 40 35 40 D 5
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UBA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe UBA1 —2 —3 —4
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S2 T | Q2

R_T 287 | 250 | 287

UBA1 R.2 303 | 266 | 303
UBAZ o 0 | 286 | 333

= HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800

UBA 3 R_1 342 | 296 | 348
R_2 367 | 321 | 373

R_1 406 | 352 | 418

UBA 4 R 2 419 | 365 | 431

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH D1 @oD2| E G H1 H2 | H3 | L2
UBA 1 85 52 80 | 114 | 22 25 36 | 189 | 15 58 75 55 90 | 193
UBA 2 94 60 | 80 | 127 | 27 30 45 | 217 | 17 64 90 | 62 | 104 | 229

UBA 3 106 | 71 80 | 185 | 30 35 556 | 247 | 20 68 90 75 | 121 | 304
UBA 4 120 | 77 | 118 | 161 | 36 40 60 | 203 | 24 81 95 90 | 138 | 340

R1 X a b c e | g h Di | o | rl s t
UBA 1 17 | 107 | 54 | 28 | 78 | 46 | 10 | 36 M10x1.5 | 17 9 18 | 10 4
UBA 2 20 | 107 | 62 | 382 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
UBA3 20 | 107 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 M14x2 24 9 22 | 12 8
UBA 4 22 | 188 | 8 | 55 | 110 | 81 20 | 568 M20x1.5 | 27 | 11 29 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | dc |@D1/d2| g Dgl| k p pl
UBA 1 55 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
UBA 2 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
UBA 3 65 | 50 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
UBA 4 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 (g1 u w | wl | w2 | w3
UBA 1 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
UBA 2 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
UBA 3 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
UBA 4 10 | 42 | 26 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 116 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen:

Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.
- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
- REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
- REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugroBe UBA 5
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

La = Lc + HUBLANGE

161 HUBLANGE Lc = 466 + HUBLANGE
24 392 + HUBLANGE
o = — \
2 g A sl | <
M e | M E :
N = S =
| NP STANDARD S = .
°° BEFESTIGUNGSKOPF \_
mit Innengewinde
140 77
L2 MIT BREMSE 120
110 BOLZEN ©@20h7
) ® LAGERBOCK /I
o nf | mit Bolzen of &£ Iir_:%
85 @11 (4 Bohrungen) ——l- 15

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

ANMERKUNGEN: die max. mogliche HUBLANGE des Linearantriebes enstpricht dem HUBBESTELLCODE
(BESTELLCODE C100 bedeutet Hublange = 100 mm)
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubldnge von
1500 mm erhdhten sich daher das Mal3 Lc um 200 mm.
Flr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

T STANGENKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
=
< @30H7 @30H7 30
) 15 |,
= e man o SNAT—
) Q |
0] s -
= ~ . o }
@ Lc = 496 + HUBLANGE 65 S E
m Bl 0 SPSL b
o 1 o —
O R T - —
w ~ EE]H: —*ﬁfﬂﬂi @13 | Lc = 476 + HUBLANGE
g 30 30 100 4 Bohrungen je 90°
o
o
>
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UAL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe UAL 5
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

La = Lc + HUBLANGE

161 HUBLANGE Lc = 446 + HUBLANGE
24 335 + HUBLANGE
R S — 0
2 g R NG
o ®» 02 4 L2 ]: -
3 R == 50 X || T —— V'] L
A O = O — & f = 28
A = N = <
| N STANDARD S| F d
© BEFESTIGUNGSKOPF .
mit Innengewinde ]
140 L1 OHNE BREMSE | 77
L2 MIT BREMSE 120
10 BOLZEN @20h7
) ) LAGERBOCK /I
o nf | mit Bolzen of &£ Iir_:%
85 @11 (4 Bohrungen) ——l- 15

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

ANMERKUNGEN: die max. mogliche HUBLANGE des Linearantriebes enstpricht dem HUBBESTELLCODE
(BESTELLCODE C100 bedeutet Hublange = 100 mm)
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubldnge von
1500 mm erhohten sich daher das Mal3 Lc um 200 mm.
Flr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

T STANGENKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
=
< @30H7 @30H7 30
) 15 |,
< e man o SNAT—
) Q |
0] s I
= ~ . o }
@ Lc = 476 + HUBLANGE 65 S E
m Bl 0 SPSL L b
o 1 o —
O R T - —
E ~ EE]H: —*ﬁfﬂﬂi @13 | Lc = 456 + HUBLANGE
H 30 30 100 4 Bohrungen je 90°
o
o
>
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UAL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe UAL1 —2 —3 — 4
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

H1

2D1

La = Lc + HUBLANGE

H3

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

HOHLENDKOPF

2g1 F7

201

GABELKOPF

0g1 H8

Lc = Q2 + HUBLANGE

2t

-

1

Aang

<

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE

w1

w3

=

w2

KUGELGELENKKOPF

0g1 H7

?d2

s3

s2

A
=

BOLZEN ,  @g h7

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE
T + HUBLANGE
N
ol mwil. o
| S i
L lcH [ o
[N
STANDARD
BEFESTIGUNGSKOPF
mit Innengewinde
Lo R1
L1 OHNE BREMSE| B
L2 MIT BREMSE A
LAGERBOCK
mit Bolzen

FLANSCHKOPF

@a
?b
X

4 Bohrungen je 90°

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen

REED KONTAKT
NC oder (NC+NO)| NO
BSA 20 18.5 235
BSA 25 26.5 31.5
BSA 28 6.5 315
BSA 30 34
BSA 40 40
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UAL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe UAL1 —2 — 3 — 4
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S2 T | Q2
UAL 1 265 | 232 | 265
UAL 2 « 284 | 244 | 287
UAL 3 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 317 | 274 | 324
UAL 4 377 | 323 | 389

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
Flr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C | CH @oD1|@gD2| E G H1 | H2 | H3 | L1 L2
UAL 1 85 | 62 | 110 | 114 | 22 | 25 | 36 | 189 | 15 | 68 | 75 | 65 | 90 | 167 | 193
UAL 2 94 | 60 | 116 127 | 27 | 30 | 45 | 217 | 17 | 64 | 90 | 62 | 104 | 193 | 229

UAL 3 106 | 71 | 124 | 135 | 30 | 365 | 65 | 247 | 20 | 68 | 90 | 76 | 121 | 216 | 304
UAL 4 120 | 77 | 141 161 | 36 | 40 | 60 | 293 | 24 | 81 | 95 | 90 | 138 | 235 | 340

Rl | X | a b G e g h i | do | rl S t
UAL 1 17 | 110 | 54 | 28 | 73 | 46 10 | 36 M10x1.5 | 17 9 18 10 4
UAL 2 20 | 123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
UAL 3 20 | 150 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 M14x2 24 9 22 12 8
UAL 4 22 | 170 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 M20x1.5 | 27 11 29 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | dc |@D1/d2| g Dgl| k p pl
UAL 1 55 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
UAL 2 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
UAL 3 65 | 560 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
UAL 4 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 (g1 u w | wl | w2 | w3
UAL 1 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
UAL 2 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
UAL 3 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
UAL 4 10 | 42 | 26 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 116 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

__Anmerkungen:

Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.
- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
/.'\"’ﬁ”‘ eSS - REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
LTI LA —] - REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
hi \\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\ il
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UAL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe UAL1 —2 —3 — 4
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

H1

2D1

La = Lc + HUBLANGE

g5
5,5,

B1

® ©

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

HOHLENDKOPF

2g1 F7

201

Lc = Q2 + HUBLANGE

2t

-

1

Aang

<

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE

HUBLANGE Lc = $2 + HUBLANGE
T + HUBLANGE
N
— =) '
: s St NN
o E ol
8 - - [
CH ( T ! _ g o
STANDARD < L Lil
BEFESTIGUNGSKOPF —
mit Innengewinde — R1
L1 OHNE BREMSE | B
L2 MIT BREMSE A
BOLZEN , @g h7
LAGERBOCK
mit Bolzen
# ;
Lt
GABELKOPF KUGELGELENKKOPF FLANSCHKOPF
0g1 H8 0g1 H7
N
X o I
Q
W p T —
o n [\wal
w1 Q| 8 X

E==ar

w3

| W2

s3

] Jc
P 4 Bohrungen je 90°

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen

L
REED KONTAKT
NC oder (NC+NO)| NO
BSA 20 18.5 235
BSA 25 26.5 31.5
BSA 28 6.5 315
BSA 30 29 34
BSA 40 35 40
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E2Servomech,

UAL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe UAL1 —2 — 3 — 4
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300/C400 C500/C600|C700|C800 S2 T | Q2
UAL 1 265 | 232 | 265
UAL 2 « 284 | 244 | 287
UAL 3 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 317 | 274 | 324
UAL 4 377 | 323 | 389

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
Flr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C | CH @oD1|@gD2| E G H1 | H2 | H3 | L1 L2
UAL 1 85 | 62 | 110 | 114 | 22 | 25 | 36 | 189 | 15 | 68 | 75 | 65 | 90 | 167 | 193
UAL 2 94 | 60 | 116 127 | 27 | 30 | 45 | 217 | 17 | 64 | 90 | 62 | 104 | 193 | 229

UAL 3 106 | 71 | 124 | 135 | 30 | 365 | 65 | 247 | 20 | 68 | 90 | 76 | 121 | 216 | 304
UAL 4 120 | 77 | 141 161 | 36 | 40 | 60 | 293 | 24 | 81 | 95 | 90 | 138 | 235 | 340

Rl | X | a b G e g h i | do | rl S t
UAL 1 17 | 110 | 54 | 28 | 73 | 46 10 | 36 M10x1.5 | 17 9 18 10 4
UAL 2 20 | 123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
UAL 3 20 | 150 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 M14x2 24 9 22 12 8
UAL 4 22 | 170 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 M20x1.5 | 27 11 29 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

YJa| Db | dc |@D1|d2 g |(Dgl| k p p1
UAL 1 556 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
UAL 2 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
UAL 3 65 | 50 | 65| 35 | 86 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
UAL 4 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 (g1 u w | wl | w2 | w3
UAL 1 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
UAL 2 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
UAL 3 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
UAL 4 10 | 42 | 26 | 18 | 42 | 256 | 27 | 90 | 1165 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

__Anmerkungen:

Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.
- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

v - REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
/.'\"’\’I”‘ i “ - REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
i IARONOONT"") - RecoKONTAKT SchlieBer ~ (NO) R =29 mm
hi \\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\ il
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UBA Baureihe und UAL Baureihe Linearantriebe
4.5 OPTIONEN UND ZUBEHOR

ELEKTROMOTOR - KLEMMKASTENPOSITION

Iul

STANDARD: Position W
AUF ANFRAGE: Position E; N

AUSRICHTUNG DES VORDEREN UND HINTEREN BEFESTIGUNGSANSCHLUSSES DES LINEARANTRIEBES

STANDARD AUF ANFRAGE: um 90° gedreht
Code: RPT 90°

BEFESTIGUNGSFLANSCH Code FI
J (auf Anfrage)

ik
K

1
z
(@

1 o | si \' vi z

B

UAL-UBA1| 70 | 9 | 9 | 30 | 40 | 85
s 2o UAL-UBA2| 80 | 9 | 9 | 30 | 40 | 85
v UAL-UBA3| 85 | 9 | 10 | 35 | 50 | 100

UAL-UBA 4| 100

—
=L

12 | 45 | 60 | 120

Der Befestigungsflansch dient lediglich zur Unterstiitzung aber nicht zum Tragen der Axiallast!
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4.5 ZUBEHOR

MAGNETISCHE ENDSCHALTER Code FCM

Die MAGNETISCHEN ENDScHALTER FCM ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern
das Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene
Beschadigung des Linearantriebes. Bei Verwendung mehrerer Endschalter kbnnen entlang des Arbeits-
hubes verschiedene Positionen unabhangig voneinander erkannt werden.

Diese Sensoren kénnen sowohl zum Stoppen, als auch zur Positionserkennung des Linearantriebes
wéhrend seiner Hubbewegung verwendet werden.

Ein auf der Laufmutter befestigter Magnetring erzeugt um das &uBere Schutzrohr ein Magnetfeld von 100 GauB.

Die am auBeren Schutzrohr befestigten Endschalter funktionieren aufgrund des kontinuierlichen Magnet-
feldes in jeder beliebigen Winkelposition.

Flr das auBere Schutzrohr werden amagnetische Materialien, wie eloxiertes Aluminium oder rostfreier
Stahl, verwendet, um ein ausreichendes Magnetfeld zu erreichen und somit die Schalter zu aktivieren.
Linearantriebe mit MAGNETISCHEN ENDSCHALTERN werden standardmalig mit einem Schutzrohr aus eloxiertem
Aluminium geliefert; auf Anfrage kann das Schutzrohr auch aus rostfreiem Stahl geliefert werden.

Die MAGNETSENSOREN Werden am Schutzrohr mit amagnetischen Klemmen befestigt. Um die Funktionsfahigkeit
gewahrleisten zu kbnnen, muss der Endschalter mit der Typenbezeichnung nach oben eingebaut werden.

ACHTUNG: Um Fehlfunktionen und Beschadigungen zu vermeiden, halten Sie sich bitte an die im
Katalog angegebenen max. zugelassenen Leistungen des Linearantriebes!

Die magnetischen Endschalter sind zur Ansteuerung eines elektrischen Relais
vorgesehen und dirfen auf keinen Fall an die Versorgungsspannung des Elektro-
motors angeschlossen werden.

@

Bei Verwendung mehrerer Endschalter ist zu beachten, dass der/die zusatzliche(n) Endschalter innerhalb
des Arbeitshubes sowohl beim Ein-, als auch beim Ausfahren des Linearantriebes ein Signal abgeben. Das
Schubrohr bleibt aber beim Ein- und Ausfahren nicht in derselben Position stehen. Wenden Sie sich bitte
bei Bedarf an SERVOMECH, um diesen Unterschied zu berechnen.

Die Position der magnetischen Endschalter kann muhelos durch Verschieben der Befestigungsklemmen
am auBeren Schutzrohr eingestellt werden.

Die MAGNETISCHEN ENDSCHALTER sind fUr die BaugroBe 1 ...4 der UAL und UBA Baureihen lieferbar.
ANMERKUNG: Die Verdrehsicherung AR ist bei Verwendung MAGNETISCHER ENDSCHALTER nicht lieferbar.
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4.5 ZUBEHOR
SCHALTSCHEMA
MIT OFFNERKONTAKT MIT SCHLIESSERKONTAKT
£V T—1 TV | eV ? — —
[4351 /K1 {Lﬂsaz /KZ K1\ SB1 K2\ SB2
K2 KA1
BRAUN BRAUN
BRAUN BRAUN K2 K1
Fo 1 oo ¢|Fc 1 (¢|Fc2
2] 2] BLAU KA BLAU KB
BLAU BLAU
< [ ]k2 [ KA KA1 [ ]kB K2
- V—e . Y RV . . — -V
_—t SCHLIESSER _—= OFFNER
REEDSCHALTER
B raste L3 recasspue

Die 2 auBersten Positionen der Endschalter sind wie folgt:
= LINEARANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): der Endschalter berthrt das Getriebegehause des Linearantriebes

= LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN (La): der Endschalter darf die auBerste Markierung auf dem Schutzrohr
nicht Uberragen

Die maximale Arbeitshublange istim Kapitel ABMESSUNGEN fur Hublangen bis 800 mm angegeben. Bei Sonder-
hublangen Uber 800 mm darf die &uBerste Markierung auf dem Schutzrohr nicht Uberschritten werden. Bei
Bedarf bitte um Ricksprache mit SERVOMECH.

ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN
Spannung (3...130) vV DC (3...130) VAC
Max. Leistung 20 W 20 VA
Max. Stromaufnahme 300 mA (ohmsche Last)
Max. induktive Last 3 W (einfache Spule)

Die MAGNETSENSOREN werden standardméBig mit einem 2 m langen Anschlusskabel (2 x 0.25 mm?) geliefert.

ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
[ [ L1 L1 |+ +
L2 L2 N N |- =
L3 L3 E E
N N
E E

o} e o de

BEEER [
|

| - | () |

N /| N/ |
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UBA Baureihe und UAL Baureihe Linearantriebe

4.5 ZUBEHOR
INDUKTIVE ENDSCHALTER Code FCP
Die INDUKTIVEN ENDSCHALTER FCP ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das

Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Zur Erkennung von mittleren Positionen ist die Verwendung mehrerer Endschalter moglich.

Die INDUKTIVEN SENSOREN werden am auBeren Schutzrohr in der gewlnschten Position montiert. |hre
Position kann nicht verandert werden. Die Endschalter sind standardmaBig als Offner (NC) ausgefuhrt.

§

ps \FC 2 FC 1 §~
‘/ \‘ 7@"%1 y
: L f

==
g
N

/’ ‘\ ‘ — N ‘EL B
I ] | M2 - ANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): Schalter FC 1
4 A " =  ANTRIEB AUSGEFAHREN (La): Schalter FC 2
™
é/)ﬂ /] 1
n
° SCHALTSCHEMA
+ V + V
ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN e SOHWARZ T S OHWARZ
Versorgungsspannung (10 ... 30) V. DC FC1 [ FC2 [
Max. Ausgangsstrom 200 mA BLAU BLAU
Spannungsabfall (aktivierter Schalter) < 3V (200 mA) b b
: PSS sB1 /K1 sz [k2
Die Sensoren werden standardmaBig mit einem 2 m
langen Anschlusskabel (3 x 0.2 mm2) geliefert.
_—t SCHLIESSER _—= OFFNER K2 K1
INDUKTIVER SCHALTER K1 K2
E_ TASTE E:] RELAISSPULE -V ¢ . -V
ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 | N N |~ -
L3 L3 | E E
N N
E E

et L :jsgxm
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45 ZUBEHOR

VERDREHSICHERUNG Code AR

PASSFEDER

@%

LAUFMUTTER SCHUTZROHR LAUFMUTTER

Zirrt

Um eine lineare Hubbewegung zu garantieren, ist das Drehen der Laufmutter und somit des mit dieser
verbundenen Schubrohres zu verhindern. In einigen Anwendungen verhindert die Ausfihrung der Maschine
selber das Drehen der Laufmutter und ermdglicht somit eine lineare Hubbewegung.

Bei manchen Anwendungen aber ist die zu bewegende Last nicht gefUhrt und kann deshalb in Drehung
versetzt werden. Um eine lineare Hubbewegung zu erreichen, ist in diesen Féllen eine VERDREHSICHERUNG
AR vorzusehen. Diese ist auf Anfrage lieferbar.

Die genutete Bronze-Laufmutter wird mit Hilfe einer Stahl-Passfeder gefihrt, die im Inneren des Schutz-
rohres befestigt ist.

Folgende BaugroBen kénnen mit VERDREHSICHERUNG AR geliefert werden: UAL 2, UAL 3, UAL 4 ohne
MAGNETISCHE ENDSCHALTER und UAL 5. Die VERDREHSICHERUNG AR ist nicht lieferbar fir: UAL 1 und fur alle
Kugelumlaufspindel — Linearantriebe (UBA Baureihe).

SICHERHEITSLAUFMUTTER  Code MS

SICHERHEITS- Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist eine zusatzliche Bronze-
LAUFMUTTER Laufmutter, die mit zwei Passstiften mit der Hauptlaufmutter
verbunden ist. Der Abstand zwischen den beiden Laufmuttern

% =% entspricht bei einem neuen Linearantrieb der halben Gewinde-

A \ Lo steigung des Trapezgewindeprofils. Ist die Hauptlaufmutter
mmmmmm auf die halbe Gewindesteigung abgenUtzt oder durch unsach-

gemaBe Benltzung beschadigt, wird die Last von der SICHER-
HEITSLAUFMUTTER MS gehalten.

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS kann die Last nur in eine
Richtung abstiitzen. Die Position der SICHERHEITSLAUFMUTTER
MS hangt von der Last ab. Die SICHERHEITSLAUFMUTTER ist fUr Spindelbelastungen auf Druck erhéltlich. Bei
Applikationen mit Zugbelastungen wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

Die sICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist fUr folgende Linearantriebe der UAL Baureihe lieferbar: UAL 2, UAL 3,
UAL 4 und UAL 5.

HAUPTLAUFMUTTER
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4.5 ZUBEHOR
FALTENBALG Code B

Werden Linearantriebe unter besonderen Umwelteinflissen
wie Staub, Feuchtigkeit, usw. eingesetzt, kann es dadurch zur
Beschéadigung der Dichtung zwischen Schubrohr und Schutz-
rohr kommmen. In diesen Féllen empfiehlt sich die Verwendung
eines FALTENBALGES zum Schutz der Dichtungen und der Spindel.

Auf Anfrage sind auch Faltenbélge fUr besonders aggressive
Umweltbedingungen lieferbar.

DREHGEBER

Zur Positionstiberwachung kénnen die Antriebe der UBA oder UAL Baureihe (alle BaugréBen) mit einem
Inkremental — Drehgeber geliefert werden, der auf der dem Motor gegenuberliegenden Antriebswelle
montiert wird.

Auf Anfrage kann der Linearantrieb auch mit einem absoluten Drehwertgeber geliefert werden.

DREHGEBER Code EH 53

Inkrementaler, bidirektionaler, optischer Drehgeber
Auflosung: 100 oder 500 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)
NULLSIGNAL
Versorgungsspannung: (8...24)VDC
Stromaufnahme ohne Last: 100 mA
Max. Ausgangsstrom: 50 mA
Kabellange: 0.5 m
Schutzart: P 54

(Bei einem Linearantrieb mit Gleichstrommotor kann auf Anfrage der Elektromotor selber mit einem dyna-
mischen Tachometer ausgestattet sein.)

4.6 SONDERAUSFUHRUNGEN

Auf Anfrage sind Sonderausfuhrungen der Linearantriebe lieferbar, die fUr spezifische Applikations-
erfordernisse geeignet sind.

Einige Beispiele:

- Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- Schutzrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- spezielle Schmiermittel flr hohe oder niedrige Umgebungstemperaturen

- spezielle Schmiermittel fUr die Lebensmittelindustrie

- Vitondichtungen fur hohe Temperaturen, Silikondichtungen flir niedrige Temperaturen

- Schaber mit Doppellippe aus Stahl (Eisschaber)

Aufgrund der langjahrigen Erfahrung bietet Ihnen SERVOMECH die notwendige Unterstitzung auch bei
der Auslegung des geeigneten Linearantriebes bei besonderen Einsatz- und Umgebungsbedingungen.
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4.6 BESTELLCODE

UBA 4

RN2 C300 FO

FCM

2 3 4 5 6

SP  Drehgeber

8

Brems - Drehstrommotor

0.75kW 4 polig 230/400V 50Hz IP 55

Isol. F

9.A

Baureihe

UBA oder UAL
BaugréBe

Seite 128 ...

129

1,2,34,5
Untersetzung

Seite 128 ...

129

RV1, RN1, RL1
Rv2, RN2, RL2

Hublange

G100, G200, C300, C400, C500, C600, C700, C800
(oder Sonderhublangen auf Anfrage)

Vorderer Befestigungskopf

Seite 136 ...

145

BA - standard Befestigungskopf mit Innengewinde
ROE - Hohlendkopf

FO - Gabelkopf

TS - Kugelgelenkkopf

FL - Flanschkopf

TF - Stangenkopf

Ausrichtung des vorderen und hinteren Befestigungsanschluss des Linearantriebes

Seite 146

STANDARD (ohne Code) oder RPT90°
Endschalter

FCM-NC - magnetische Endschalter, Offnerkontakt
FCM-NO - magnetische Endschalter, SchlieBerkontakt
FCP - induktive Endschalter

Seite 147
Seite 147
Seite 149

.. 148
.. 148

Antriebsausflihrungen

SP - Lagerbock

Fl - Befestigungsflansch

AR - Verdrehsicherung

MS - Sicherheitslaufmutter flr Drucklast

B - Faltenbalg

Drehgeber - EH 53 oder vorgegebene Spezifikationen angeben

Seite 136 ...

Seite 146
Seite 150
Seite 150
Seite 151
Seite 151

145

9.A

Elektromotor - Daten

Seite 200 ...

201

9.B

Klemmkastenposition des Elektromotors

Seite 146

10

Weitere Angaben

11

z.B.: Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 4301 — DIN X 5 CrNi 1809
z.B.: Tieftemperaturfett

Ausgeflllter TECHNISCHER AUSLEGUNGS—FRAGEBOGEN

Seite 147

12

Applikationslayout
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Linearantriebe UBA und UAL Baureihen Datum:

Technischer Auslegungs-Fragebogen / /
APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: ___ mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: mm/s mm/min m/min  DAUER FUR 1 ARBEITSHUBLANGE: s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN
EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
ERFORDERLICHE LEBENSDAUER: __ Zyklen __ Stunden ___ Kalendertage Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR °C O STAUB  FEUCHTIGKEIT _ % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE

O Kugelumlaufspindel Linearantrieb UBA Baureihe

O Trapezgewindespindel Linearantrieb UAL Baureihe

BaugréBe: 01 a2 a3 o4 a5
Untersetzung: O RV2 [ORV1I DORN2 ORN1 ORL2 0ORL1
_:_n-/- —\41—:':4
O BA - - R e B _l_ -
— [
O Fi *Z-BJ
A]::I:A p—
o Ts z T— hﬁrm
@% =
:ﬂ

ELEKTROMOTOR [ Drehstrommotor O Wechselstrommotor

O DREHGEBER

O Gleichstrommotor 24 V oder 12V O OHNE BREMSE O MIT BREMSE

O VERDREHSICHERUNG AR

O SICHERHEITSLAUFMUTTER MS

O FALTENBALG

WEITERE ANGABEN:

O SCHUBROHR AUS ROSTFREIEM STAHL

O SCHUTZROHR AUS ROSTFREIEM STAHL

SERVOMECH S.p.A.

Qj + 39 051 6501711

+ 39 051 734574 E-mail: info@servomech.it
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LINEARANTRIEBE UBA - UAL Baureihen
SPEZIFIKATIONS-KONTROLLPROTOKOLL

M-PRO-15 Rev.0

)

Seite 1 von 2 SuD
180 9001

Kugelumlaufspindel - Linearantriebe

Trapezgewindespindel - Linearantriebe

= UBA Baureihe = UAL Baureihe
BESTELLCODE:
Seriennumer: . ... . ; Menge
«:{> A ]
STANDARD e il
BAO B——3—— =
KOPF pa—
ELEKTROMOTOR

GABELKOPF FO O — ==

HUBLANGE

Lc

La = Lc + HUBLANGE

Lc

O Drehstrom
O Wechselstrom
O Gleichstrom

O OHNE Bremse

O MIT Bremse
O direkt angesteuert
O separat angesteuert

HUBLANGE ‘

La =Lc + HUBLANGE

KUGEL-

HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE

FLANSCH-
KOPF

HOHLEND-
KOPF

STANGEN-

HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE

ROE O [E—}—f{eF

HUBLANGE Lc

La = Lc + HUBLANGE

I )

KOPF TF O

HAUPTABMESSUNGEN DES LINEARANTRIEBES (bzgl.

| 0

HUBLANGE Lc

La = Lc + HUBLANGE

E2Servomech QMS

KONFORM
Datum:

Unterschrift:

OBA OROE 0O TF 0O FL)

ARBEITSHUBLANGE BEGRENZUNG (interner mech. Anschlag)
Lange des EINGEFAHR. ANTRIEBES: Lc=___ mm |MIN. eingefahrene l&nge: mm
Léange des AUSGEFAHR. ANTRIEBES: La=___ mm |MAX. ausgefahrene lange: mm
MAX. ARBEITSHUBLANGE (La - Lc): C= mm




MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM 0O

MAGNETISCHE REEDSCHALTER Von Reedschaltern FC 1 und FC 2 aktiviert.
Die elektrischen Betriebsdaten sind auf der Oberseite des Reedschalters
BRAUN BRAUN angegeben.
FC 2 BLAU BLAU FC 1 Position des EINGEFAHR. LINEARANTRIEBES mit Schalter FC 1 eingestellt.
‘ Position des AUSGEFAHR. LINEARANTRIEBES mit Schalter FC 2 eingestellt.
E ------- Anschlusskabel: BRAUN und BLAU (SCHWARZ fir Wechselkontakt).
N . Bei Gleichstromversorgung: BRAUNES Anschlusskabel mit @ anschlieBen.
AuBerste Markierung der min. Endlage
fur Schalter FC 2
INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP O
BLAU BLAU Von Sensoren FC 1 und FC 2 aktiviert.
BRAUN BRAUN . ; ;
= Typ: induktiv, PNP
SCHWARZ SCHWARZ « Kontakt: OFFNER (NC)
INDUKTIVER SENSOR = \lersorgungsspannung: (10...30)VDC
= max. Ausgangsstrom: 200 mA
FC 2 FC1 = Spannungsabfall (aktivierter Sensor): <3V (200 mA)
- /N | FC1-Sensor fiir die EINGEFAHRENE Position des Linearantriebes
N 7 \ ) | FC 2 - Sensor fiir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes
/ \ —‘ ELEKTRISCHER ANSCHLUSS DES EINZELNEN SENSORS:
-
M12x1 // . \ BRAUN +
/ <ﬁ> 4| SCHWARZ

A [ BLAU -
°)

ACHTUNG!

1. Die Abmessungen Lc (LINEARANTRIEB EINGEFAHREN), La (LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN) und C (HUBLANGE)
entsprechen den maximal mdglichen Werten.

2. VOR der ersten Inbetriebnahme des Linearantriebes sind folgende Punkte zu beachten:
= Korrekte Drehrichtung der Antriebswelle und die damit verbundene Richtung der Hubbewegung;
= Position der Endschalter: diese dirfen die duBersten Endlagen nicht Gberragen;
= Korrekter Anschluss des Elektromotors und der Endschalter; korrekte Betriebsspannung.

3. Linearantriebe mit Bremsmotor:
= Die Bremse wirkt durch Federkraft und wird elektromagnetisch gelliftet. Im stromlosen Zustand ist der Motor
gebremst. Mit dem Anlegen einer Spannung 6ffnet die Bremse;
= |st die Bremse direkt am Motorklemmbrett angeschlossen, ist keine zusatzliche Versorgungsspannung erforderlich;
= |st die Bremse separat angesteuert, ist auf die richtige Versorgungsspannung zu achten;
= Bei Bremsen mit Handllftungshebel ist sicherzustellen, dass die Bremse vor Inbetriebnahme des Linearantriebes
gebremst ist.

4. Ausrichtung: es dlrfen keine seitliche Radialkrafte auf den Linearantrieb wirken.

ANMERKUNGEN:

LAGER - SCHMIERMITTEL:

SPINDEL-LAUFMUTTER - SCHMIERMITTEL:

SERVOMECH s.p.a. Via Monaldo Calari, 1 40011 Anzola Emilia (BOLOGNA) ITALIEN
Telefon: +39 051 6501711  Fax: + 39 051 734574 e-mail: info@servomech.it
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Linearantriebe TMA Baureihe

Linearantriebe TMA Baureihe
Hintere Befestigung mittels Blichsen

Linearantriebe TMA Baureihe
Hintere Befestigung mittels Schwenkzapfen

Beispiel eines aus 2 Linearantrieben
der TMA Baureihe bestehendem Systems
mit einem Elektromotor
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Linearantriebe TMA Baureihe

5.1 KONSTRUKTIONSEIGENSCHAFTEN

Gehause:

aus einem einzigen Gussteil bestehendes kompaktes und solides Gehause,
robust, mit groBer Steifigkeit, um hohe Axiallasten Lasten aufzunehmen.
Material: Grauguss EN — GJL-250 (UNI EN 1561)

Kegelrollenlager

Radial- Getriebe- Radial-Wellendichtringe
Wellendichtringe Schmiernippel Trapezgewindespindel
Trapezgewindespindel-
Schmiernippel \

Bronze — Fiihrung

Laufmutter

Bronze — Fuhrung

Befestigungs-
Schwenkzapfen

Antrieb:

Prazisions-Schneckenwellengetriebe,

mit hohem Wirkungsgrad,

ZI Evolventenverzahnung (UNI 4760, 4. Teil), minimiertem Winkelspiel.
Schneckenwelle aus Stahl 20 MnCr 5 (UNI EN 10084),

Gewinde und Welle geschliffen.

Schneckenrad aus Bronze EN 1982 — CuSn12-C.
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5.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, TMA Baureihe

BAUGROSSE TMA 15 TMA 25 TMA 50
Belastungskapazitat [kN], Zug - Druck 15 25 50
1-gangige Trapezgewindespindel Tr22x5 Tr 30x6 Tr 40x7
Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm] 10 14 19
Motorflansch IEC
(Flansch und Hohlwelle) 63B14 63B14 71814
Motoranbau IEC _ 71B14 80 B14
(Motorglocke und Kupplung) 90 B14
RV 1:4 (4:16) :5 (4 :20) 16 (4:24)
RN 1:16 (2:32) 1 20 118 (2:36)
Untersetzung
RL 1:24 1 25 1 24
RXL 1:34 148 144
RV1 1.25 1.2 1.17
Hub [mm] RN1 0.31 0.3 0.33
. ) Untersetzung
je Antriebswellenumdrehung RL1 0.21 0.24 0.29
RXL1 0.15 0.13 0.16
RV1 0.26 0.24 0.21
RN1 0.20 0.16 0.16
Anlaufwirkungsgrad Untersetzung
RL1 0.16 0.15 0.14
RXL1 0.13 0.1 0.11
RV1 0.41 0.40 0.37
Betriebswirkungsgrad Untersetzung RN 0.31 0.27 0.28
; in-1
bei 1500 min RL1 0.27 0.26 0.25
RXLA1 0.23 0.21 0.21
RV1 12 20 44
Anlaufmoment Untersetzun RN1 3.7 75 19
bei max. Hubkraft [N Y e By A -
RXLA1 2.8 4.7 12
Spindeldrehmoment
bei max. Hubkraft [N 80 65 165
Masse ohne Spindel kgl 8 13 26
Spindelmasse je 100 mm Lange kgl 0.5 0.8 1.5
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5.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, TMA Baureihe

TMA 100 TMA 150 TMA 200 BAUGROSSE
100 150 200 Belastungskapazitat [kN], Zug - Druck
Tr 55x9 Tr 60x12 Tr 80x12 1-géngige Trapezgewindespindel
24 24 28 Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm]
Motorflansch IEC
8085 8085 90 BS (Flansch und Hohlwelle)
90 B14 90 B14 Motoranbau IEC
100-112 B14 100-112 B14 100-112 814 (Motorglocke und Kupplung)
1:7 (4:28) 17 (4:28) 1:8 (4:32) RV
1:14  (2:28) (14 (2:28) 1:24 RN
Untersetzung
1:28 1 28 1:32 RL
1:40 140 — RXL
1.29 1.71 1.5 RVA1
0.64 0.86 0.5 RN1 Hub [mm]
Untersetzung . )
0.32 0.43 0.38 RL1 je Antriebswellenumdrehung
0.23 0.3 - RXL1
0.20 0.24 0.21 RV1
0.17 0.20 0.14 RN1
Untersetzung Anlaufwirkungsgrad
0.13 0.15 0.13 RLA
0.12 0.14 — RXL1
0.37 0.42 0.39 RV1
0.32 0.36 0.29 RN1 Betriebswirkungsgrad
Untersetzung bei 1500 min-"
0.25 0.29 0.27 RL1 e min
0.22 0.26 - RXL1
201 174 230 RV1
61 105 110 RN Untersetzung Anlaufmoment
40 70 91 RL1 bei max. Hubkraft ~ [Nm]
30 53 — RXL1
Spindeldrehmoment
460 800 1200 bei max. Hubkraft ~ [Nm]
43 70 141 Masse ohne Spindel [ka]
2.5 3 10.5 Spindelmasse je 100 mm Lange kgl
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5.3 LEISTUNGEN (Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe)

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL TMA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

GESCHUV?E]DIGKEIT DYNﬁXAsECHE UNTERSETZUNG | LEISTUNG [I\I:lvca]TgRbOLZAHL — SELiSOTE';E'I\QmwGS'
[mm/s] [kN] DREHZAHL [min-]
TMA 15
29 267 RVA 0.18 KW 4 polig 1400 0.26
73 7770 RN 0.18 KW 4 polig 1400 0.20
4.9 100 RLT 0.18 KW 4 polig 1400 0.16
3.4 1227 RXL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.13
TMA 25
28 5.4 RV 0.37 KW 4 polig 1400 0.24
7 1447 RN 0.37 KW 4 polig 1400 0.16
5.6 1757 RL 0.37 KW 4 polig 1400 0.15
2.9 252 RXL1 0.37 KW 4 polig 1400 0.1
TMA 50
27 20.6 1 RVA 15 KW 4 polig 1400 0.21
9 4687 RN 15 KW 4 polig 1400 0.16
6.8 502 RLT 15 KW 4 polig 1400 0.14
3.7 502 RXL1 15 KW 4 polig 1400 0.1
TMA 100
30 3727 RV 3 KW 4 polig 1400 0.20
15 631 RN 3 KW 4 polig 1400 0.17
75 1002 RL 3 KW 4 polig 1400 0.13
53 1002 RXL1 3 KW 4 polig 1400 0.12
TMA 150
40 427 RVA 4 KW 4 polig 1400 0.24
20 721 RN 4 KW 4 polig 1400 0.20
10 1152 RL1 4 KW 4 polig 1400 0.15
7 1472 RXL1 4 KW 4 polg 1400 0.14
TMA 200
35 58 1 RV 52 KW 4 polig 1400 0.21
12 1307 RN 52 KW 4 polig 1400 0.14
8.8 1591 AL 52 KW 4 polig 1400 0.13

Anmerkung: mit einem 6 poligen Drehstrommotor kdnnen geringere Hubgeschwindigkeiten erzielt
werden.

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (n) des Linearantriebes der TMA Baureihe ohne Vorschaltgetriebe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN
LAST des Linearantriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
N =mMq XMy XMg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2) Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitat des Linearantriebes (Seite 158 ... 159)
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5.3 LEISTUNGEN (Linearantrieb MIT Vorschaltgetriebe)

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL TMA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYN. LINEARANTRIEBE: VORSCHALTGETR.: MOTOR: SELBST-
GESCHW. LAST UNTERSETZUNG. ACHSENABSTAND |LEISTUNG [kW] — POLZAHL — HEMMUNGS-
[mm/s] [kN] UNTERSETZUNG DREHZAHL [min-1] KOEFFIZIENT
TMA 15
2.3 9n RN1 125 R6.25 0.12 KW 2 polig 2800 0.14
1.2 152) RN1 1256 R12.5 0.12 KW 2 polig 2800 0.14
0.39 152 RLA1 126 R12.5 0.09 kW 4 polig 1400 0.10
0.14 152) RXL1 125 R25 0.09 kW 4 polig 1400 0.06
TMA 25
1.8 20" RN1 130 R4 0.18 kW 4 polig 1400 0.09
0.88 252 RN1 130 R16 0.25 kW 2 polig 2800 0.09
0.45 252 RL1 1256 R12.5 0.09 kW 4 polig 1400 0.10
0.12 252 RXL1 125 R25 0.09 kW 4 polig 1400 0.05
TMA 50
1.8 397" RN1 140 R5 0.37 kW 4 polig 1400 0.10
0.91 502 RN1 140 R20 0.55 kW 2 polig 2800 0.08
0.43 502 RL1 130 R16 0.18 kW 4 polig 1400 0.08
0.15 502 RXLA 130 R24 0.18 kW 4 polig 1400 0.05
TMA 100
2 1002 RV1 150 R15 1.1 kW 4 polig 1400 0.14
1 1002 RN1 150 R 15 0.75 kW 4 polig 1400 0.12
0.38 1002 RL1 140 R20 0.37 kW 4 polig 1400 0.07
0.21 1002 RXL1 140 R25 0.37 KW 4 polig 1400 0.06
TMA 150
2 1171 RV1 150 R20 1.1 kKW 4 polig 1400 0.14
1 1502 RN1 150 R20 1.1 kW 4 polig 1400 0.12
0.5 1502 RL1 150 R20 0.75 kKW 4 polig 1400 0.09
0.13 1502 RXLA1 140 R 55 0.37 kW 4 polig 1400 0.01
TMA 200
1.8 1621 RV1 163 R20 1.5 kW 4 polig 1400 0.13
0.78 2002 RN1 150 R15 1.1 kW 4 polig 1400 0.10
0.13 2002 RL1 163 R70 0.75 kW 4 polig 1400 0.05

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (n) des Linearantriebes der TMA Baureihe mit Vorschaltgetriebe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN
LAST des Linearantriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

M ="M XMy XMNg XMy

M4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad des Vorschaltgetriebes, gemaB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
M, — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad des Linearantriebes, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
Mg — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)

mg = 0.85 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2) Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 158 ... 159)
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5.4 AUSFUHRUNGEN

BESCHREIBUNG

CODE

Hinterer Befestigungsanschluss: BUCHSEN

Antriebswellenachse% SENKRECHT zur Ebene D definiert
von der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ und
von der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ liegt
zwischen der Antriebswellenachse und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

Config.1

Hinterer Befestigungsanschluss: SCHWENKZAPFEN
Antriebswellenaohse% SENKRECHT zur Ebene D definiert
von der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses ﬂ} und
von der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses %

Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ liegt
zwischen der Antriebswellenachse und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

Config.2

Hinterer Befestigungsanschluss: BUCHSEN

PARALLEL
zur Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ und

Antriebswellenachse
zur Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @
Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ liegt

zwischen der Antriebswellenachse und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

Config.3

Hinterer Befestigungsanschluss: SCHWENKZAPFEN

Antriebswellenachse () PARALLEL
zur Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ und
zur Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ liegt
zwischen der Antriebswellenachse und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

Config.4
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5.4 AUSFUHRUNGEN

BESCHREIBUNG CODE

Hinterer Befestigungsanschluss: BUCHSEN

Antriebswellenachse % SENKRECHT zur Ebene D definiert
$ von der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ und
von der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @ Config.5

Antriebswellenachse % liegt
zwischen Achse des hinteren Befestigungsansohlusses$ und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses

% Hinterer Befestigungsanschluss: SCHWENKZAPFEN

Antriebswellenachse % SENKRECHT zur Ebene D definiert
$ von der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses ﬂ} und
von der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @ Config.6

Antriebswellenachse % liegt
zwischen Achse des hinteren Befestigungsanschlusses$ und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

$ Hinterer Befestigungsanschluss: BUCHSEN

ij? Antriebswellenachse PARALLEL
zur Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ und
zur Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @ Config.7

4} Antriebswellenachse % liegt
zwischen Achse des hinteren Befestigungsanschlusses$ und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @

& Hinterer Befestigungsanschluss: SCHWENKZAPFEN

6} Antriebswellenachse () PARALLEL
zur Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $ und
zur Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @ Config.8

& Antriebswellenachse % liegt
zwischen Achse des hinteren Befestigungsansohlusses$ und
der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses @
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5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse senkrecht zur Achse der Befestigungsanschlisse

Ausflihrung mit der Achse des hinteren Befestigunganschlusses

der Achse des vorderen Befestigunganschlusses

HUBLANGE

Motorglocke + Kupplung @Dc

J1

zwischen Antriebswellenachse % und

IEC B14
Flansch + Hohlwelle 2Df \ __*7 /
IEC B5 oder IEC B14
wwwmmw~_'¢f::\_—“
— 11 © -
W | [
K14 | A
Lc =F14 B

La = Lc + HUBLANGE

T14 + HUBLANGE

&

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

"3

)
= X
Vorderer Befestigungskopf ] !\I\N\I\I\I\Nuw—r PR p § 3 ~
STANGENKOPF wl § E__EE%. : ‘-ﬁ'\ w——S—-&—2r—o
(@) ¢
r3 ® r2 \\\ - £
_hJ
. @d22
@d21 h7 | |
_ @d1n F7 i i ~ | |
= — Il
gl | Agf
L @) -
T an F7|| L h7| |
@d12 - T
Hinterer Befestigungsanschluss
BUCHSEN Hinterer Befestigungsanschluss
Config.1 SCHWENKZAPFEN
Config.2
, Lc = S14
Vorderer Befestigungskopf @ \_
KUGELGELENKKOPF |
VWAV
—L
Qv H7
A= G
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5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse senkrecht zur Achse der Befestigungsanschlisse
Config.1 und Config.2 - die Achse des hinteren Befestigungsanschlusses liegt

zwischen der Antriebswellenachse und der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses

Tr dxP F14 S14 T14
TMA 15 Tr 22x5 1257 2252) 3259 1441 24472 3449 240
TMA 25 Tr 30x6 156 1) 2562 356 °) 1727 2722 3729 259
TMA 50 Tr 40x7 180" 2802 3809 220" 3202 4209 304
TMA 100 | Tr 55x9 197 1) 2972 3979 254 1) 3542 4549 332
TMA 150 | Tr 60x12 2541 3542 4549 304" 4042 504 ° 404
TMA 200 | Tr 80x12 2761 3762 4769 3217 4212 5219 525
) ohne Faltenbalg
2) mit Faltenbalg und HUBLANGE < 600
3) mit Faltenbalg und 600 < HUBLANGE < 1200
4) mit Faltenbalg und HUBLANGE > 1200: bitte SERVOMECH kontaktieren
A B C @ D2 @ D3 E I K14
TMA 15 67 132 50 50 82 88 30 50
TMA 25 77.5 145 57 65 90 96 40 61
TMA 50 93 183 68 90 110 116 50 75
TMA 100 110 219 83 110 140 150 63 77
TMA 150 140 248 83 130 153 168 63 104
TMA 200 200 340 103 160 200 240 80 106
Motorflansch IEC Motoranbau IEC
(Flansch + Hohlwelle) (Motorglocke + Kupplung)
BaugréBe o Df H2 J BaugréBe © Dc H3 J1
TMA15 |63B14 —63B5/90 — 140 |75 — 100| 62 — — — —
TMA 25 |63B14 — 63B5/90 — 14080 — 110| 69 71 B14 105 93 138
TMA 50 63 B5 140 120 102 80 B14 120 110 182
71 B14 — 71 B5/105 — 160/103 — 130| 102 90 B14 140 120 182
90 B14 140 133 200
TMA 100 80 B5 200 163 100 100 B14 160 143 50
90 B14 140 133 200
TMA 150 80 B5 200 163 100 100 B4 160 143 290
80 B5 100 B14
TMA 200 90 B5 200 179 119 110 B14 160 159 240
G1 G2 gdil | gd12 | gd21 | ©d22 I 12
TMA 15 91 92 16 28 20 28 22 20
TMA 25 100 100 20 89 20 S5 20 20
TMA 50 122 122 25 45 30 45 25 30
TMA 100 154 154 35 55 40 55 35 40
TMA 150 176 176 40 60 40 60 40 40
TMA 200 248 248 50 70 50 70 60 50
h m Dn R r2 r3 s2 s3 Du v
TMA 15 75 25 38 21 20 20 21 15.5 20 16
TMA 25 100 30 48 27 25 25 16 13 25 20
TMA 50 120 40 68 37 35 35 22 19 35 30
TMA 100 140 50 78 46 40 40 28 23 40 40
TMA 150 180 60 90 56 50 50 35 30 50 50
TMA 200 210 75 108 63 60 60 44 38 60 60
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5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse parallel zur Achse der Befestigungsanschliisse
Ausfihrung mit der Achse des hinteren Befestigunganschlusses

der Achse des vorderen Befestigunganschlusses

zwischen Antriebswellenachse % und

T14 + HUBLANGE

La = Lc + HUBLANGE
HUBLANGE Lc =F14 B
K| A
o
R SNEE. . 3
- L rfL\/ 1~ - % g, 3
E= T o === A e e
VWWMAWAWA @ N S
2K i
Qu H7 A= oo
Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
h
r3 ° r2
Vorderer Befestigungskopf ] !\I\NWVWW\I—r : : -] =
STANGENKOPF  w| §] & FE—f— - -
Flansch + Hohlwelle 2Df ] B
IEC B5 oder IEC B14 / L\
Motorglocke + Kupplung @Dc
IEC B14 ado?
@d12
0d21 h7|, |
od1 F7], ~ i
= | im
PR s e | - ——
7 TIT '
5 | - [ s = [
ULy | —u_ |
= == ==
@dn F7 | | o i | |
@d12 0422 T
Hinterer Befestigungsanschluss Hinterer Befestigungsanschluss
BUCHSEN
Config.3 SCHWENKZAPFEN
Config.4
, Lc=S14
_ § ‘ W
Vorderer Befestigungskopf @) |
KUGELGELENKKOPF A
Qv H7
o a—emh
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5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse parallel zur Achse der Befestigungsanschliisse
Config.3 und Config.4 - die Achse des hinteren Befestigungsanschlusses liegt

zwischen der Antriebswellenachse und der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses

Tr dxP F14 S14 T14
TMA 15 Tr 22x5 1257 2252) 3259 1441 24472 3449 240
TMA 25 Tr 30x6 156 1) 2562 356 °) 1727 2722 3729 259
TMA 50 Tr 40x7 180" 2802 3809 220" 3202 4209 304
TMA 100 | Tr 55x9 197 1) 2972 3979 254 1) 3542 4549 332
TMA 150 | Tr 60x12 2541 3542 4549 304" 4042 504 ° 404
TMA 200 | Tr 80x12 2761 3762 4769 3217 4212 5219 525
) ohne Faltenbalg
2) mit Faltenbalg und HUBLANGE < 600
3) mit Faltenbalg und 600 < HUBLANGE < 1200
4) mit Faltenbalg und HUBLANGE > 1200: bitte SERVOMECH kontaktieren
A B C @ D2 @ D3 E I K14
TMA 15 67 132 50 50 82 88 30 50
TMA 25 77.5 145 57 65 90 96 40 61
TMA 50 93 183 68 90 110 116 50 75
TMA 100 110 219 83 110 140 150 63 77
TMA 150 140 248 83 130 153 168 63 104
TMA 200 200 340 103 160 200 240 80 106
Motorflansch IEC Motoranbau IEC
(Flansch + Hohlwelle) (Motorglocke + Kupplung)
BaugréBe o Df H2 J BaugréBe © Dc H3 J1
TMA15 |63B14 —63B5/90 — 140 |75 — 100| 62 — — — —
TMA 25 |63B14 — 63B5/90 — 14080 — 110| 69 71 B14 105 93 138
TMA 50 63 B5 140 120 102 80 B14 120 110 182
71 B14 — 71 B5/105 — 160/103 — 130| 102 90 B14 140 120 182
90 B14 140 133 200
TMA 100 80 B5 200 163 100 100 B14 160 143 50
90 B14 140 133 200
TMA 150 80 B5 200 163 100 100 B4 160 143 290
80 B5 100 B14
TMA 200 90 B5 200 179 119 110 B14 160 159 240
G1 G2 gdil | gd12 | gd21 | ©d22 I 12
TMA 15 91 92 16 28 20 28 22 20
TMA 25 100 100 20 89 20 S5 20 20
TMA 50 122 122 25 45 30 45 25 30
TMA 100 154 154 35 55 40 55 35 40
TMA 150 176 176 40 60 40 60 40 40
TMA 200 248 248 50 70 50 70 60 50
h m Dn R r2 r3 s2 s3 Du v
TMA 15 75 25 38 21 20 20 21 15.5 20 16
TMA 25 100 30 48 27 25 25 16 13 25 20
TMA 50 120 40 68 37 35 35 22 19 35 30
TMA 100 140 50 78 46 40 40 28 23 40 40
TMA 150 180 60 90 56 50 50 35 30 50 50
TMA 200 210 75 108 63 60 60 44 38 60 60
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5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse senkrecht zur Achse der Befestigungsanschlisse
Ausflihrung mit der Antriebswellenachse zwischen der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $
und der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses

@Dc Motorglocke + Kupplung

] IEC B14

\ T700t Flansch + Hohlwelle o
b < ; — IEC B5 oder IEC B14 & Qu H7
I . N " @A) T ] CB__
O & L '
- +—— | =P MW
A
B
K58
Lc = F58 HUBLANGE
T58 + HUBLANGE La = Lc + HUBLANGE
Vorderer Befestigungskopf
Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES STANGENKOPF
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
o~ ) < " o7 \\\TWWUWWW T m
—n-g—-—é é bt —— = : l_— - = el s| 2
o o = @ _,—MMMAMM]
§ o N L _ P r2 ® r3
2 LL
0d22
2d12
@d21 h7| |
@d1 F7],
— ‘[[l]]'
T glF
=L
@
™ | | @dNn F7
0d21 h7 m
T 0d12
@d22
. ] Hinterer Befestigungsanschluss
Hinterer Befestigungsanschluss BUCHSEN
SCHWENKZAPFEN .
__Conﬂ .5
Config.6 g
Lc = S58 |
_+F (LA, <
\/ - —t ) Vorderer Befestigungskopf
— | | WAV KUGELGELENKKOPF
ov H7
s

168



E2Servomech,

Linearantriecbe TMA Baureihe

5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse senkrecht zur Achse der Befestigungsanschlisse

Config.5 und Config.6 - die Antriebswellenachse liegt zwischen

der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses und der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses

Tr dxP F58 S58 T58
TMA 15 Tr 22x5 2351 3352 4359) 254 1) 3542 4549 130
TMA 25 Tr 30x6 274 ") 3742 4749 290" 3902 4909 140
TMA 50 Tr 40x7 3241 4242 52439 3641 4642 564 ° 160
TMA 100 | Tr 55x9 3671 467 2 5679 4247 524 2) 6249 162
TMA 150 | Tr 60x12 4601 5602 660° 5101 6102 7109 199
TMA 200 | Tr 80x12 590 1) 6902 7909 6357 7352 8359 211
1) ohne Faltenbalg
2) mit Faltenbalg und HUBLANGE < 600
3) mit Faltenbalg und 600 < HUBLANGE < 1200
4) mit Faltenbalg und HUBLANGE > 1200: bitte SERVOMECH kontaktieren
A B C @ D2 @ D3 E I K58
TMA 15 67 132 50 50 82 88 30 160
TMA 25 77.5 145 57 65 90 96 40 179
TMA 50 93 183 68 90 110 116 50 220
TMA 100 110 219 83 110 140 150 63 247
TMA 150 140 248 83 130 153 168 63 305
TMA 200 200 340 103 160 200 240 80 420
Motorflansch IEC Motoranbau IEC
(Flansch + Hohlwelle) (Motorglocke + Kupplung)
BaugréBe o Df H2 J BaugréBe © Dc H3 J1
TMA15 |63B14 —63B5/90 — 140 |75 — 100| 62 — — — —
TMA 25 |63B14 — 63B5/90 — 14080 — 110| 69 71 B14 105 93 138
TMA 50 63 B5 140 120 102 80 B14 120 110 182
71 B14 — 71 B5/105 — 160/103 — 130| 102 90 B14 140 120 182
90 B14 140 133 200
TMA 100 80 B5 200 163 100 100 B14 160 143 50
90 B14 140 133 200
TMA 150 80 B5 200 163 100 100 B14 160 143 50
80 B5 100 B14
TMA 200 90 B5 200 179 119 110 B14 160 159 240
G1 G2 gdi1 | gdi12 | gd21 | & d22 I 12
TMA 15 91 92 16 28 20 28 22 20
TMA 25 100 100 20 89 20 S5 20 20
TMA 50 122 122 25 45 30 45 25 30
TMA 100 154 154 35 55 40 55 35 40
TMA 150 176 176 40 60 40 60 40 40
TMA 200 248 248 50 70 50 70 60 50
h m Zn R r2 r3 s2 s3 Ju v
TMA 15 75 25 38 21 20 20 21 15.5 20 16
TMA 25 100 30 48 27 25 25 16 13 25 20
TMA 50 120 40 68 37 35 35 22 19 35 30
TMA 100 140 50 78 46 40 40 28 23 40 40
TMA 150 180 60 90 56 50 50 35 30 50 50
TMA 200 210 75 108 63 60 60 44 38 60 60
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5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse parallel zur Achse der Befestigungsanschliisse
Ausflihrung mit der Antriebswellenachse zwischen der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses $

und der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses

~

[ of ] f‘i _ ] a1
S - - . . _l__ ]
¥ B . @’ ou H7

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

T58 + HUBLANGE La = Lc + HUBLANGE
Lc = F58 HUBLANGE
K58
B
A
D-
? %» é@» X
U
s = o= =
Van)
D

203
|
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h
r2 r3
] : l T—VWWWWW' ‘ T | Vorderer Befestigungskopf
e ] I -+_:'_I-E|}] el 3 STANGENKOPF
- -y
B . @Df
Motorglocke + Kupplung
2bc IEC B14
— 0d12 Flansch + Hohlwelle
0d21 h7 i i o411 E7 IEC B5 oder IEC B14
~N [
—m = ,%hﬂ

a1

n = mE =
| = | =

G2
| |
1
(1
|
E

o I ==h | =th
| | @dN1 F7
0d21 h7 T
T 0d12
0d22
. . Hinterer Befestigungsanschluss
Hinterer Befestigungsanschluss BUCHSEN
SCHWENKZAPFEN -
Config.7
EoTE [ Config7 |
Lc = S58 ,
= WY S
N @ ) (N e I Vorderer Befestigungskopf
T /4 KUGELGELENKKOPF
-
Qv H7
B===rs
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5.5 ABMESSUNGEN - Linearantrieb OHNE Vorschaltgetriebe

Antriebswellenachse parallel zur Achse der Befestigungsanschliisse

Config.7 und Config.8 - die Antriebswellenachse liegt zwischen

der Achse des hinteren Befestigungsanschlusses und der Achse des vorderen Befestigungsanschlusses

Tr dxP F58 S58 T58
TMA 15 Tr 22x5 2351 3352 4359) 254 1) 3542 4549 130
TMA 25 Tr 30x6 274 ") 3742 4749 290" 3902 4909 140
TMA 50 Tr 40x7 3241 4242 52439 3641 4642 564 ° 160
TMA 100 | Tr 55x9 3671 467 2 5679 4247 524 2) 6249 162
TMA 150 | Tr 60x12 4601 5602 660° 5101 6102 7109 199
TMA 200 | Tr 80x12 590 1) 6902 7909 6357 7352 8359 211
1) ohne Faltenbalg
2) mit Faltenbalg und HUBLANGE < 600
3) mit Faltenbalg und 600 < HUBLANGE < 1200
4) mit Faltenbalg und HUBLANGE > 1200: bitte SERVOMECH kontaktieren
A B C @ D2 @ D3 E I K58
TMA 15 67 132 50 50 82 88 30 160
TMA 25 77.5 145 57 65 90 96 40 179
TMA 50 93 183 68 90 110 116 50 220
TMA 100 110 219 83 110 140 150 63 247
TMA 150 140 248 83 130 153 168 63 305
TMA 200 200 340 103 160 200 240 80 420
Motorflansch IEC Motoranbau IEC
(Flansch + Hohlwelle) (Motorglocke + Kupplung)
BaugréBe o Df H2 J BaugréBe © Dc H3 J1
TMA15 |63B14 —63B5/90 — 140 |75 — 100| 62 — — — —
TMA 25 |63B14 — 63B5/90 — 14080 — 110| 69 71 B14 105 93 138
TMA 50 63 B5 140 120 102 80 B14 120 110 182
71 B14 — 71 B5/105 — 160/103 — 130| 102 90 B14 140 120 182
90 B14 140 133 200
TMA 100 80 B5 200 163 100 100 B14 160 143 50
90 B14 140 133 200
TMA 150 80 B5 200 163 100 100 B14 160 143 50
80 B5 100 B14
TMA 200 90 B5 200 179 119 110 B14 160 159 240
G1 G2 gdi1 | gdi12 | gd21 | & d22 I 12
TMA 15 91 92 16 28 20 28 22 20
TMA 25 100 100 20 89 20 S5 20 20
TMA 50 122 122 25 45 30 45 25 30
TMA 100 154 154 35 55 40 55 35 40
TMA 150 176 176 40 60 40 60 40 40
TMA 200 248 248 50 70 50 70 60 50
h m Zn R r2 r3 s2 s3 Ju v
TMA 15 75 25 38 21 20 20 21 15.5 20 16
TMA 25 100 30 48 27 25 25 16 13 25 20
TMA 50 120 40 68 37 35 35 22 19 35 30
TMA 100 140 50 78 46 40 40 28 23 40 40
TMA 150 180 60 90 56 50 50 35 30 50 50
TMA 200 210 75 108 63 60 60 44 38 60 60
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5.5 ABMESSUNGEN - Vorschaltgetriebe

| Config.1, 2, 3 und 4 | Config.5, 6, 7 und 8 |
=0 I - m JE
o) [ s Y ,&j_* .:. i | — —1 .:. : | ol <
PY ML ML PY
Ly T
' _-_—'_-_0_-_'_ %
< | \ “
T o DI O e 1 3E.
VORSCHALT-
ANTRIEB " oooPoe” Al Al | AY PA | PC | PI PY | oM | ML
TMA 15 125 30 75 62 44 | 123 | 25 58 | 110 | 168
125 40 85 69 44 | 130 | 25 58 | 110 | 168
TMA 25 130 40 85 69 49 | 142 | 30 62 | 123 | 198
TMA 50 130 50 | 103 | 102 | 49 | 175 | 30 62 | 123 | 198
140 50 | 103 | 102 | 54 | 184 | 40 69 | 137 | 216
TMA 100 1 40 63 | 123 | 100 | 54 | 182 | 40 | 69 | 137 | 216

Flr Abmessungen des Linearntriebes mit Vorschaltgetriebe, die in der Tabelle nicht enthalten sind, wenden Sie sich
bitte an SERVOMECH.
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5.6 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugroBe 15

Einzelne Antriebswelle

Code: Vers.1
D54
[ '\ TJ—D - | - k
[ L4 -
O j _
NS Y 19 9
S <
22 ©
M@, tief 12 50
4 Bohrungen je 90°
52 745

Doppelte Antriebswelle
Code: Vers.2

-
L

Y
X
=

69

M6, tief 12
4 Bohrungen je 90°

52 50
149

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle)

Code: Vers.3
- |
h 77 © E
S \ 7
J
5.5 4 Bohrungen je 90° @75 12
52 62
Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle
Code: Vers.4
F E K + T
0
n L 7o) | L El ]
= ) e/ U — Il o &
Q = \ / = y_S1
g E -
22
5.5 4 Bohrungen je 90° D75 52 12
74.5 62
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5.6 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 25 - 50 - 100 - 150 - 200

Einzelne Antriebswelle

Code: Vers.1
5 | ]
u 5
G, tiefg om ‘ n S
6 Bohrungen je 60° 1
172 C1 |1/2 C2

Doppelte Antriebswelle

Code: Vers.2
3, | I\ WA
u o S
G, tief g on S n n s

6 Bohrungen je 60° C1

c2

Motorflansch IEC _ B5 (Flansch und Hohlwelle)

Code: Vers.3

oM

] N\ [
] Mo

i
Y

172 1

H, 4 Bohrungen je 90°

Motorflansch IEC _ B5 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle

oM

1

[]
L

Code: Vers.4
L I K f -
- | %_%_

2d j6

172 C2| Y

H, 4 Bohrungen je 90°
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5.6 OPTIONEN

ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 25 - 50 - 100 - 150 - 200

Motoranbau IEC B14 (Motorglocke + Kupplung)
Code: Vers.5
~ | % | —
. O =
5 ) |
(< 2N fLL_
H1, 4 Bohrungen je 90° 172 C1 Y1
Motoranbau IEC B14 (Motorglocke + Kupplung) mit zweiter Antriebswelle
Code: Vers.6
I ﬂ K @ ‘ 71
i { )J—l o 5] s
3 , of &
) | -
N1 Sz ¢ f1 |
H1, 4 Bohrungen je 90° 11/2 €z A
Cl1 | C2 G L g @9d k Zm| n
TMA 25 114 1179 | M5 | 70 | 12 | 14 5x5x20 46 | 30
TMA 50 136 | 222 | M5 | 90 | 10 | 19 B6x6x30 64 | 40
TMA 100 165 | 269 | M6 | 104 | 14 | 24 8x7x40 63 | 50
TMA 150 165 | 269 | M6 | 104 | 14 | 24 8x7 x40 63 | 50
TMA 200 205 | 330 | M6 | 143 | 14 | 28 8x7x40 74 | 60
Motorflansch IEC: Flansch und Hohlwelle
IECMotor| H M| ON | OP W Y f
TMA 25 63B14 |55 90 | 75 | 60 11 69 8
TMA 50 71B14 | @7 | 105 | 85 | 70 14 102 | 20
TMA 100 80 B5 M10 | 200 | 165 | 130 19 100 | 12
TMA 150 80 B5 M10 | 200 | 165 | 130 19 100 | 12
TMA 200 80 B5\90 B5 M10 | 200 | 165 | 130 | 19 \ 24 | 119 | 12
Motoranbau IEC: Motorglocke und Kupplung
IEC Motor H1 2 M1 & N1 @ P1 & W1 Y1 f1
TMA 25 71 B14 6.5 105 85 70 24 138 8
TMA50 |80B14 | 90B14 |6.5/8.5/120|140 100|115 80 | 95 | 19 | 24 |176|182| 10 | 10
TMA 100 | 90 B14 |100-112B14| 8.5/ 8.5/ 140|160 | 115|130 | 95 |110| 24 | 28 |200|220| 10 | 15
TMA 150 | 90 B14 [100-112B14| 8.5/ 8.5/ 140|160 | 115|130 | 95 |110| 24 | 28 | 200|220 | 10 | 15
TMA 200 100 -112 B14 8.5 160 130 110 28 240 15
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5.6 ZUBEHOR
INDUKTIVE ENDSCHALTER Code FCP

Die INDUKTIVEN ENDSCHALTER FCP ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Zur Erkennung von mittleren Positionen ist die Verwendung mehrerer Endschalter moglich.

Die INDUKTIVEN SENSOREN werden am auBeren Schutzrohr in der gewUlnschten Position montiert. |hre
Position kann nicht verandert werden. Die Endschalter sind standardmaBig als Offner (NC) ausgefuhrt.

Wenn der Linearantrieb nach der Aktivierung des Sensors nicht angehalten wird, und der Metallring sich
entfernt, kehrt der Sensor in seine urspriingliche Ausgangsstellung zuriick (schaltet sich aus). Wenn die
Endschalter zum Stoppen des Linearantriebes verwendet werden, empfehlen wir das Schaltsignal zu
verriegeln, damit der Linearantrieb nicht in dieselbe Richtung weiterfahren kann.

T

M12 x1
/ \
s ey
313 0l \
5 > ] FC 2 FC2
B|g \ /
Qe \ ,
|3 _/
-y FC 1( ) Standardausfiihrung: FC1 Auf Anfrage:
g g - nicht einstellbare FCP einstellbare FCP

ANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): Schalter FC 1
» ANTRIEB AUSGEFAHREN (La): Schalter FC 2

In der StandardausfUhrung ist die Endschalterposition auf dem Schutzrohr nicht einstellbar und befindet
sich in einer beliebigen Winkelstellung. Auf Anfrage kdnnen die Sensoren in einer vom Kunden definierten
Winkelstellung geliefert werden. Auf Anfrage k&nnen auch axial einstellbare Sensoren geliefert werden.

ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN
Typ: induktiv, PNP
Kontakt: OFFNER (NC)
Versorgungsspannung: (10 ... 30) VDC
Max. Ausgangsstrom: 200 mA
Spannungsabfall (aktivierter Schalter): |< 3V (200 mA) ANSCHLUSSPLAN
Drahte: 8 x 0.2 mm? Drehstrommotor
Kabellange: 2m L1 L1
SCHALTSCHEMA L2 Lz
Ry Y L3 L3
BRAUN BRAUN N N
SCHWARZ SCHWARZ E E
Fo1 A== Fe2 P4
BLAU BLAU
[ b [ b
SB1 K1 SB2 K2 a3l
ca| -y e oL e
K2 K1
K1 K2 L
-V . — -V |—| - BE
—t SCHLIESSER _—2 OFFNER | I |
L
INDUKTIVER SCHALTER ! !
T = [ /|
~ TASTE RELAISSPULE —
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5.6 ZUBEHOR
ELEKTRISCHE ENDSCHALTER Code FC

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern
das Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene
Beschadigung des Linearantriebes. Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC bestehen aus 2 Baugruppen.
Jede Baugruppe besteht aus einem elektrischen Schalter (FC 1, FC 2), der auf einer entsprechenden
Befestigungsvorrichtung montiert und von einer Nocke aktiviert wird. Diese Nocke wird von der Laufmutter des
Linearantriebes und von einer Feder gedreht. Diese Feder deaktiviert den Schalter, indem die Nocke wieder
in die neutrale Stellung gebracht wird. Die gesamte Baugruppe befindet sich in einem mit einer Gummi-
dichtung abgedichteten Alu-gehduse, das auf dem Schutzrohr des Linearantriebes montiert ist. Jede
dieser Baugruppe dient zur Hubbegrenzung in den zwei Endlagen (Lc oder La), nicht aber zur Erkennung
einer mittleren Position. Die Endschalter sind nicht einstellbar. Baugruppe

des Schalters FC 1

Baugruppe
des Schalters FC 2

Gehause

Schalter FC 1

Befestigungs-
vorrichtung

von der Feder
aktivierte Nocke

Metallring

SCHALTSCHEMA , . o .
Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER mussen wie im elektrischen
* V1 1 1 "V | Anschlussplan auf Seite 176 dargestellt ist, an die Steuer-
[’3551 / K1 [’JSBZ / Kz einheit (nicht im Lieferumfang enthalten) angeschlossen
werden. Nur so kann eine rechtzeitige Motorabschaltung
K2 K1 erfolgen, und eine Beschadigung des Linearantriebes und
WEISS GELB der Maschine verhindert werden.
FC 1 FC 2 Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER werden standardmaBig mit
) zwei 1.5 m langen Anschlusskabeln (2 x 0.75 mm?) geliefert.
BRAUN GRUN Auf Anfrage sind auch langere Anschlusskabel lieferbar. Im
KA K2 SCHALTSCHEMA sind die Kabelfarben ersichtlich.
_ v v NENNWERTE DES SCHALTERS
Spannung 250 VAC | 125V AC | 125V DC
—t SCHLIESSER _—= OFFNER Strom (ohmsche Last) 16 A 16 A 0.6 A
~JEMIKROSCHALTER Strom (induktive Last) 10 A 10 A 0.6A
;_ TASTE E:] RELAISSPULE Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER sind nur fUr die BaugréBen

TMA 100, TMA 150 und TMA 200 lieferbar.
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5.6 ZUBEHOR

FALTENBALG Code B

Werden Linearantriebe unter besonderen Umwelteinflissen
wie Staub, Feuchtigkeit, usw. eingesetzt, kann es dadurch zur
Beschadigung der Dichtung zwischen Schubrohr und Schutz-
rohr kommen. In diesen Fallen empfiehlt sich die Verwendung
eines FALTENBALGES zum Schutz der Dichtungen und der Spindel.

Auf Anfrage sind auch Faltenbélge flUr besonders aggressive
Umweltbedingungen lieferbar.

DREHGEBER Code ENC.4

Inkrementaler, bidirektionaler, Hall-Effekt — Drehgeber
Auflésung: 4 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)

Versorgungsspannung:  (8... 32) V DC
Max. Ausgangsstrom (I, ,): 100 mA
Maximaler Spannungsabfall am Ausgang:

bei Belastung gegen zu O und |, = 100 mA: 4.6V

bei Belastung gegen zu + V und |, = 100 mA: 2V
Schutz:

gegen Kurzschluss

Verpolungssicher

bei falschem Anschluss
Kabelldnge: 1.3 m
Schutzart: 1P 55

r--—--~ -~ -- -~ - - - - - - T-TT-"T-" - - - - - === 1
&'—0 (8 . 32) Vdc |
WEISS VERSORGUNG |
10
=3 L o L L |
Z
[ A i et i
GRUN r B
5 Kanal A max. Ausgangsstrom 100 mA |
BRAUN AUSGANG
—L—O Kanal B max. Ausgangsstrom 100 mA _:

5.7 SONDERAUSFUHRUNGEN

Auf Anfrage sind Sonderausfuhrungen der Linearantriebe lieferbar, die fUr spezifische Applikations-
erfordernisse geeignet sind.

Einige Beispiele:

- Trapezspindel aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808

- spezielle Schmiermittel fur hohe oder niedrige Umgebungstemperaturen

- Vitondichtungen fur hohe Temperaturen, Silikondichtungen flr niedrige Temperaturen

Aufgrund der langjahrigen Erfahrung bietet Ihnen SERVOMECH die notwendige Unterstitzung auch bei
der Auslegung des geeigneten Linearantriebes bei besonderen Einsatz- und Umgebungsbedingungen.

178




E2Servomech,

Linearantriebe TMA Baureihe

Applikationsbeispiel der TMA Baureihe: Solar-Nachfuhrung
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5.8 BESTELLCODE

TMA

50

Config.1

RLA1

C800

TF

FCP

1

2

3

Vers.3

Vorschaltgetriebe | 30 RL

10

Drehstrommotor

0.37 kW 4 polig 230/400V 50 Hz

IP 55

Isol. F

11

Baureihe

T™MA
BaugroBe

Seite 158 ...

159

15, 25, 50, 100, 150, 200

Ausflhrung

Seite 162 ...

163

Config.1 ... Config.8

Untersetzung

Seite 158 ...

159

RV1, RN1, RL1,
Hublange (C...)

RXL1

Vorderer Befestigungskopf

Seite 164 ...

172

TF - Stangenkopf
TS - Kugelgelenkkopf

Faltenbalg

Seite 178

Endschalter

FCP - induktive Endschalter

FC - elektrische Endschalter
Antriebsausflihrungen

Seite 176
Seite 177

Seite 173 ...

175

10

Vers.1
Vers.2
Vers.3
Vers.4
Vers.5
Vers.6

Vorschaltgetriebe

- einzelne Antriebswelle
- doppelte Antriebswelle
- Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle)
- Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle) + 2. Eintriebswelle

- Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung)

- Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung) + 2. Eintriebswelle

Seite 161

11

Elektromotor - Daten

Seite 200 ...

201

12

Weitere Angaben

13

z.B.: Trapezspindel aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808

z.B.: Schmiermittel flr niedrige Umgebungstemperaturen
Ausgeflllter TECHNISCHER AUSLEGUNGS—FRAGEBOGEN

Seite 181

14

Applikationslayout
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Linearantriecbe TMA Baureihe Datum:

Technischer Auslegungs-Fragebogen

/ /
APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: __ mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: mm/s mm/min m/min  DAUER FUR 1 ARBEITSHUBLANGE: ____ s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm

LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN
EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR °C 0O STAUB  FEUCHTIGKEIT % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE
BaugroBe: 015 0a25 050 O 100 0150 0O 200
Untersetzung: [ RV1 O RNA1 O RLA O RXLA1
AWV —
-
- ﬂ | —— |
o s [ ——
VIWAMANAN— jinnik
=
ﬂ | —— |
[ —+
==
e ‘F =
p— D, _% — '|LL]I —— _F uﬂuﬂuﬂuﬂullﬂuﬂuﬂuﬂuﬂul
<= —+——l—H= = o Ts
@ =t
-I:D- —t—
= }-—.—-E
%@ =
0 Vers
[ i Il N [ N [ N
1 ] i 0 T O O
o == == j :

O VORSCHALTGETRIEBE

O DREHSTROMMOTOR

ENDSCHALTER O INDUKTIVE FCP
O FALTENBALG

WEITERE ANGABEN:

O ELEKTRISCHE FC O DREHGEBER

SERVOMECH S.p.A.

Q} + 39 051 6501711

+ 39 051 734574 E-mail: info@servomech.it
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LINEARANTRIEBE TMA Baureihe M-PRO-16  Rev.0 .
@sgl'””mg””@ SPEZIFIKATIONS-KONTROLLPROTOKOLL Seite 1 von 2

BESTELLCODE:

OHNE Vorschaltgetriebe

MIT Vorschaltgetriebe

OHNE Elektromotor

O oo g

MIT Elektromotor

Seriennumer:

STANGENKOPF  TF O [BIf - @11 . — ]

HUBLANGE Lc
La = Lc + HUBLANGE

\S2Z
KUGELGELENK- wh fia1 .
Kuae s 0 @ @% O Config1| [ Configs

La= Lc + HUBLANGE 7T Eﬂ%——E
= Rug

'O Config.2] 'O Config.4|

6} ———J10] OTF STANGENKOPF

Lc HUBLANGE

_ JE_ E[r ——-] _,E_ La = Lc + HUBLANGE
\,‘J// e
KUGELGELENK-
'O Config.5/ O Config.7] % %ﬁz@ KOPE
_ AL HUBLANGE
_W@TF_ } _"TF_ La = Lo + HUBLANGE

'O Config.6| \|:| Config.8|

HAUPTABMESSUNGEN DES LINEARANTRIEBES

ARBEITSHUBLANGE BEGRENZUNG (interner mech. Anschlag)
Lange des EINGEFAHR. ANTRIEBES: Lc=___ mm |MIN. eingefahrene lange: mm
Lange des AUSGEFAHR. ANTRIEBES: La=___ mm |MAX. ausgefahrene lange: mm
MAX. ARBEITSHUBLANGE (La-Lc): C=__ mm
E2Servomech QMS
KONFORM
Datum:

Unterschrift:




INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP 0[O
Die INDUKTIVEN ENDSCHALTER FCP werden von Sensoren FC 1 und

BLAU BLAU o
BRAUN BRAUN FC 2 aktiviert.
SCHWARZ SCHWARZ = Typ: induktiv, PNP
INDUKTIVER SENSOR = Kontakt: OFFNER (NC)
FC 2 FC1 = Versorgungsspannung: (10...30) VDC
= max. Ausgangsstrom: 200 mA
\ = Spannungsabfall (aktivierter Sensor): < 3 V (200 mA)

: - - - FC1 - Sensor fiir die EINGEFAHRENE Position des Linearantriebes
; | FC2 - Sensor fiir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes

o\
Mizx1 A ' BRAUN +
7 ® _ [ schwarz
LINEARANTRIEB | P [mm] BLAU A _

&l i TMA 15, 25, 50, 100 | 3.5
o\ VA 150, 200 oE ELEKTRISCHER ANSCHLUSS DES EINZELNEN SENSORS

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FC O

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC werden von Schaltern FC 1
und FC 2 aktiviert.
- - - - - ] = Kontakt:  OFFNER (NC)
L = Spannung: 250V AC / 125V AC / 125V DC
| Fc 2 FC 1 = Strom: 16 A /16 A /0.6 A (ohmsche Last)
10A /10A /0.6 A (induktive Last)
GRUN WEISS FC1 - Schalter firr die EINGEFAHRENE Position des Linearantriebes
Schalter FC 1: Anschlusskabel WEISS und BRAUN
GELB BRAUN FC2 - Schalter fiir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes

Schalter FC 2: Anschlusskabel GRUN und GELB
ELEKTRISCHER ANSCHLUSS DES EINZELNEN SENSORS:

FC 1: BRAUN
FC 2: GELB

=== (nicht verkabelt)

C—— FC1- WEISS; FC 2 - GRUN

ACHTUNG!

1. Die Abmessungen Lc (LINEARANTRIEB EINGEFAHREN), La (LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN) und C (HUBLANGE)
entsprechen den maximal mdéglichen Werten.

2. VOR der ersten Inbetriebnahme des Linearantriebes sind folgende Punkte zu beachten:
= Korrekte Drehrichtung der Antriebswelle und die damit verbundene Richtung der Hubbewegung;
= Korrekter Anschluss des Elektromotors und der Endschalter; korrekte Betriebsspannung.

3. Ausrichtung: es dlrfen keine seitliche Radialkrafte auf den Linearantrieb wirken.

ANMERKUNGEN:

SCHNECKENGETRIEBE - SCHMIERMITTEL:
SPINDEL-LAUFMUTTER - SCHMIERMITTEL.:

SERVOMECH s.p.a. Via Monaldo Calari, 1 40011 Anzola Emilia (BOLOGNA) ITALIEN
Telefon: +39 0516501711 Fax: + 39 051 734574  e-mail: info@servomech.it
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Linearantriebe ILA Baureihe ohne Antriebsgetriebemotor,
mit Flansch und Antriebswelle

Linearantriebe ILA Baureihe mit Antriebsgetriebemotor

- mit Parallelgetriebe
wie z.B. Flachgetriebe

- mit Kegelradgetriebe

- mit koaxialem Getriebe
wie z.B. Planetengetriebe

- mit Winkelgetriebe

184




E2Servomech,

Linearantriebe ILA Baureihe

6.1 KONSTRUKTIONSEIGENSCHAFTEN

FLANSCH UND ANTRIEBSWELLE
FUR ANTRIEBSGETRIEBEMOTOR

LAGER - SCHMIERNIPPEL

ENDSCHALTER SCHWENKZAPFEN
FUHRUNGSBUCHSE -
SCHMIERNIPPEL
BRONZE -
FUHRUNGSBUCHSE

KEGELROLLENLAGER
ILA . B Baureihe: KUGELUMLAUFSPINDEL

ILA . A Baureihe: TRAPEZGEWINDESPINDEL

ILA . B Baureihe: KUGELUMLAUFMUTTER
ILA . A Baureihe: BRONZE - LAUFMUTTER
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6.2 TECHNISCHE MERKMALE
Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ILA . A Baureihe

BAUGROSSE ILA15A ILA25 A ILA50 A
Belastungskapazitét [kN], Zug - Druck 15 25 50
Schubrohrdurchmesser [mm] 40 50 60
Schutzrohrdurchmesser [mm] 60 70 90
Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm] 20 30 35
Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm] 20 30 35
(Schwenkzapfen)

Max. Antriebswellen-Durchmesser [mm] 12 16 24
1-gangige Trapezgewindespindel (code: 1) Tr 22x5 Tr 30x6 Tr 40x7
Hub je Antriebswellenumdrehung [mm] 5 6 7
Anlaufwirkungsgrad 0.38 0.35 0.31
Betriebswirkungsgrad bei 100 min-! 0.45 0.42 0.42
Antriebswellendrehmoment bei max. Hubkraft [Nm] 32 69 180
2-gangige Trapezgewindespindel (code: 2) Tr 22x10 (P5) Tr 30x12 (P6) Tr 40x14 (P7)
Hub je Antriebswellenumdrehung [mm] 10 12 14
Anlaufwirkungsgrad 0.54 0.51 0.47
Betriebswirkungsgrad bei 100 min-! 0.61 0.59 0.58
Spindeldrehmoment bei max. Hubkraft Nm] 45 94 237
Gewicht

(far Antrieb mit 100 mm Hub, mit Schmiermittel) [ka] 10 7 87
Zusétzliches Gewicht

je 100 mm Hublange [al 09 2 S
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6.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ILA . A Baureihe

ILA100 A ILA150 A ILA 200 A BAUGROSSE
100 150 200 Belastungskapazitat [kN], Zug - Druck
80 90 110 Schubrohrdurchmesser [mm]
130 150 180 Schutzrohrdurchmesser [mm]
40 45 50 Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm]
40 45 50 Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm
(Schwenkzapfen)
32 38 42 Max. Antriebswellen-Durchmesser [mm]
Tr 55x9 Tr 60x12 Tr 80x12 1-géngige Trapezgewindespindel (code: 1)
9 12 12 Hub je Antriebswellenumdrehung [mm]
0.30 0.35 0.28 Anlaufwirkungsgrad
0.42 0.47 0.41 Betriebswirkungsgrad bei 100 min-!
478 819 1706 Antriebswellendrehmoment bei max. Hubkraft [Nm]
Tr 55x18 (P9) Tr 60x24 (P12) Tr 80x24 (P12) 2-gangige Trapezgewindespindel (code: 2)
18 24 24 Hub je Antriebswellenumdrehung [mm]
0.46 0.51 0.43 Anlaufwirkungsgrad
0.58 0.63 0.58 Betriebswirkungsgrad bei 100 min-?
562 1124 2222 Spindeldrehmoment bei max. Hubkraft Nm]
Gewicht
4 108 144 (far Antrieb mit 100 mm Hub, mit Schmiermittel) [kq]
Zusétzliches Gewicht
6 75 12 je 100 mm Hublange [kal
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6.2 TECHNISCHE MERKMALE
Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, ILA . B Baureihe

BAUGROSSE ILA15 B ILA25B ILA 50 B
Belastungskapazitét [kN], Zug - Druck 15 25 50
Schubrohrdurchmesser [mm] 40 50 60
Schutzrohrdurchmesser [mm] 60 70 90
Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm] 20 30 35
Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm] 20 30 35
(Schwenkzapfen)
Max. Antriebswellen-Durchmesser [mm] 16 16 24
Durchmesser x Steigung 25%6 32x10 40x10
Kugel [mm] 3.969 (5/32 ) 6.35 (1/4 %) 6.35 (1/4 )
gL LIt Anzahl der Kugelumiaufe 3 4 5
(code: 1)
Dynamische Tragzahl C,  [N] 17 400 41 800 60 000
Statische Tragzahl G, [N] 30 500 73 000 124 000
Hub je Antriebswellenumdrehung 6 10 10
Antriebswellendrehmoment bei max. Hubkraft [Nm] 16 45 89
Durchmesser x Steigung 25x10 32x20 40x20
Kugel [mm] 3.969 (5/32 ) 6.35 (1/4 %) 6.35 (1/4 %)
KugelL.JmIaufsplndeI Anzahl der Kugelumlaufe 8 2 3
(code: 2)
Dynamische Tragzahl C, [N] 14 000 32 200 38 500
Statische Tragzahl G, [N] 25 700 53 000 74 000
Hub je Antriebswellenumdrehung 10 20 20
Antriebswellendrehmoment bei max. Hubkraft [Nm] 27 90 177
Gewicht
(fGr Antrieb mit 100 mm Hub, mit Schmiermittel) [kal 19 e 29
Zusétzliches Gewicht
je 100 mm Hublange [al U 2 g
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6.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, ILA . B Baureihe

ILA100 B ILA150 B ILA 200 B BAUGROSSE
100 150 200 Belastungskapazitat [kN], Zug - Druck
80 90 110 Schubrohrdurchmesser [mm]
130 150 180 Schutzrohrdurchmesser [mm]
40 45 50 Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm]
40 45 50 Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [
(Schwenkzapfen)
32 38 42 Max. Antriebswellen-Durchmesser [mm]
50x10 63x10 80 x16 Durchmesser x Steigung
6.35(1/4 ) 7.144(9/32 ) 9.525 (3/8 %) [mm] Kugel
5 6 5 Anzahl der Kugslumiéufe ugelumiaurspindsl
(code: 1)
83 000 112 000 149 000 [N]  Dynamische Tragzahl C,
188 000 313 000 393 000 [N] Statische Tragzahl Cy,
10 10 16 Hub je Antriebswellenumdrehung
177 266 442 Antriebswellendrehmoment bei max. Hubkraft [Nm]
50%x20 63x20 80 x20 Durchmesser x Steigung
6.35(1/4 ) 9.525 (3/8 ) 12.7 (1729 [mm] Kugel
4 4 4 Anzahl der Kugelumlaufe KugelL.JmIaufsplndel
(code: 2)
65 000 101 000 213 000 [N]  Dynamische Tragzahl C,
140 000 220 000 516 000 [N]  Statische Tragzahl Cg,
20 20 20 Hub je Antriebswellenumdrehung
354 531 885 Antriebswellendrehmoment bei max. Hubkraft [Nm]
Gewicht
12 Uy U529 (fGr Antrieb mit 100 mm Hub, mit Schmiermittel) [kal
Zusétzliches Gewicht
¢ @ 2 je 100 mm Hublange [kal
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6.3 ABMESSUNGEN

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ILA . A Baureihe

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

La=Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = FA + HUBLANGE
TA + HUBLANGE
@g F7
N
(]
g s
I ' 42\
B2 / W \
o c
S @ u F7 (BaugréBe 15) 3 ﬂL
@ u H7 (BaugréBe 25 und 50) L -~ i
@ u C8 (BaugrdBe 100, 150 und 200)
on1 2 LagerfuBe
Vorderer Befestigungskopf @ghe| o°
STANGENKOPF ‘ ‘ Y
g _
€] EE:EE*-—*E SH--—8— 6]
r3 r2 -] -
@g h8 | |
oh1 b
e
Vorderer Befestigungskopf
KUGELGELENKKOPF
| Antriebsgetriebemotor - Anbau|
Qv H7
R ]
Y7 : =

| Lc = SA + HUBLANGE

f—

s2
|s3

e

oDf
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6.3 ABMESSUNGEN

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ILA . A Baureihe

FA SA TA
ILA15A 207 248 166
ILA25 A 275 310 210
ILA50 A 351 407 282
ILA100 A 436 466 346
ILA150 A 468 506 376
ILA 200 A 484 519 377
Abmessungen des Linearantriebes und der LagerfiiBe:
@ D1 © D2 @ D3 F G a at b c
ILA 15 40 60 86 78 140 172 26 190 148
ILA 25 50 70 106 98 150 190 40 240 160
ILA 50 60 90 140 114 200 240 50 270 210
ILA 100 80 130 170 147 240 292 60 310 252
ILA 150 90 150 190 149 280 342 75 370 292
ILA 200 115 180 220 150 332 404 100 410 344
cl e g h < hi & h2 | @ o (Nr. Bohr.) s
ILA15 50 220 20 120 45 35 20 12 (4 Bohr) 15
ILA 25 70 270 30 140 55 50 30 14 (4 Bohr.) 20
ILA 50 80 300 35 160 65 55 35 18 (4 Bohr.) 20
ILA 100 100 360 40 185 75 60 40 22 (4 Bohr.) 25
ILA 150 125 425 45 225 75 65 45 26 (4 Bohr) 30
ILA 200 160 470 50 250 100 70 50 32 (4 Bohr.) 35
Antriebsgetriebemotor - Abmessungen:
& Df & Di & Dc O ds k Ic If Is & of (Nr. Bohr.)
ILA15 A 140 120 100 12 4x4x25| 3.5 17 35 8 (4 Bohr.)
ILA 25 A 160 140 120 16 5x5x30| 3.5 13 40 10 (4 Bohr.)
ILA50 A 200 175 150 24 8x7x35 4 19 55 12.5 (4 Bohr)
ILA100 A 250 215 180 32 |10x8x40 4 25 60 14.5 (4 Bohr)
ILA150 A 300 265 230 38 |10x8x60 4 29 78 14.5 (4 Bohr.)
ILA 200 A 350 300 250 42  |12x8x60 4 33 110 18.5 (4 Bohr)

Anmerkungen: Auf Anfrage sind auch Sonderausfihrungen des Getriebemotoranbaus lieferbar.

Abmessungen der vorderen Befestigungsképfe:

m R r2 r3 s2 s3 du adv
ILA15A 42 25 — 27 25 19 20 20
ILA 25 A 40 35 30 30 37 25 30 30
ILA50 A 50 40 30 35 43 28 35 35
ILA100 A 60 45 45 55 28 23 40 40
ILA150 A 70 51 50 60 32 27 45 45
ILA 200 A 80 56 60 70 35 30 60 60
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6.3 ABMESSUNGEN

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, ILA . B Baureihe

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

La =Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = FB + HUBLANGE
TB + HUBLANGE
@g F7
N
(]
g s
I ' 42\
B2 / W \
o c
S @ u F7 (BaugroBe 15) 3 ﬂL
@ u H7 (BaugréBe 25 und 50) L -~ i
@ u C8 (BaugrdBe 100, 150 und 200)
on1 2 LagerfuBe
Vorderer Befestigungskopf @ghe| o°
STANGENKOPF ‘ ‘ Y
g _
€] EE:EE*-—*E SH--—8— 6]
r3 r2 -] -
@g h8 | |
oh1 b
e
Vorderer Befestigungskopf
KUGELGELENKKOPF
| Antriebsgetriebemotor - Anbau|
Qv H7
R ]
Y7 : =

| Lc = SB + HUBLANGE

f—

s2
|s3

e

oDf
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6.3 ABMESSUNGEN
Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, ILA . B Baureihe

FB SB TB
ILA15B 190 (BS 25x6) |208 (BS 25x10)|231 (BS 25x6) \249 (BS 25x10)|148 (BS 25%6) \166 (BS 25x10)
ILA25B 330 365 267
ILA50 B 371 (BS 40x10)|391 (BS 40x20)|427 (BS 40x10)|447 (BS 40x20)[309 (BS 40x10)|329 (BS 40x20)
ILA100 B 436 (BS 50x10)|472 (BS 50x20)|466 (BS 50x10)|502 (BS 50x20)|344 (BS 50x10)|380 (BS 50x20)
ILA150 B 484 (BS 63x10)|516 (BS 63x20)|510 (BS 63x10)|542 (BS 63x20)|390 (BS 63x10)/422 (BS 63x20)
ILA 200 B 532 (BS 80x16)|554 (BS 80x20)|567 (BS 80x16) 589 (BS 80x20)|432 (BS 80x16)/454 (BS 80x20)
Abmessungen des Linearantriebes und der LagerfiiBe:
@ D1 o D2 @ D3 F G a at c
ILA 15 40 60 86 78 140 172 26 190 148
ILA 25 50 70 106 98 150 190 40 240 160
ILA 50 60 90 140 114 200 240 50 270 210
ILA 100 80 130 170 147 240 292 60 310 252
ILA 150 90 150 190 149 280 342 75 370 292
ILA 200 115 180 220 150 332 404 100 410 344
cl e g h < hi & h2 | & o (Nr. Bohr.) s
ILA15 50 220 20 120 45 35 20 12 (4 Bohr) 15
ILA 25 70 270 30 140 55 50 30 14 (4 Bohr) 20
ILA 50 80 300 35 160 65 55 35 18 (4 Bohr.) 20
ILA 100 100 360 40 185 75 60 40 22 (4 Bohr.) 25
ILA 150 125 425 45 225 75 65 45 26 (4 Bohr.) 30
ILA 200 160 470 50 250 100 70 50 32 (4 Bohr.) 35
Antriebsgetriebemotor - Abmessungen:
& Df & Di & Dc O ds k Ic If Is & of (Nr. Bohr.)
ILA15B 140 120 100 16 5x5x25| 3.5 17 45 8 (4 Bohr.)
ILA25B 160 140 120 16 5x5x30| 3.5 13 40 10 (4 Bohr.)
ILA50B 200 175 150 24 8x7x35 4 19 55 12.5 (4 Bohr)
ILA100 B 250 215 180 32 |10x8x40 4 25 60 14.5 (4 Bohr)
ILA150 B 300 265 230 38 |10x8x60 4 29 78 14.5 (4 Bohr.)
ILA 200 B 350 300 250 42  |12x8x60 4 33 110 18.5 (4 Bohr)
Anmerkungen: Auf Anfrage sind auch Sonderausfihrungen des Getriebemotoranbaus lieferbar.
Abmessungen der vorderen Befestigungsképfe:
m R r2 r3 s2 s3 Ju av
ILA15B 42 25 — 27 25 19 20 20
ILA25B 40 35 30 30 37 25 30 30
ILA50 B 50 40 30 35 43 28 35 35
ILA100 B 60 45 45 58 28 23 40 40
ILA150 B 70 51 50 60 32 27 45 45
ILA 200 B 80 56 60 70 35 30 60 60
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6.4 ZUBEHOR

INDUKTIVE ENDSCHALTER Code FCP

Die INDUKTIVEN ENDSCHALTER FCP ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Zur Erkennung von mittleren Positionen ist die Verwendung mehrerer Endschalter méglich.

Die INDUKTIVEN SENSOREN werden am &uBeren Schutzrohr in der gewlnschten Position montiert. |hre
Position kann nicht verandert werden. Die Endschalter sind standardmaBig als Offner (NC) ausgefuhrt.

Bla
G2
R
2|2 o
Sle e
D0 O
™| —

» ANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): Schalter FC 1 A nl

» ANTRIEB AUSGEFAHREN (La): Schalter FC 2 ¢ 2

ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN

Typ: induktiv, PNP BRAUN

Kontakt: OFFNER (NO) <U> ~ +

Versorgungsspannung: (10...30) VDC A_ | SCHWARZ

Max. Ausgangsstrom: 200 mA

Spannungsabfall (aktivierter Schalter): | < 3 V (200 mA) BLAU & R

Dréhte: 3 x 0.2 mm? ANSCHLUSS

Kabellange: 2m DES EINZELNEN SENSORS

SICHERHEITSLAUFMUTTER  Code MS

HAUPTLAUFMUTTER
e s
HAARABHARRR AR LRUHA
(e A AN NN ‘
DY i
SICHERHEITSLAUFMUTTER

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist eine zusétzliche Bronze-Laufmutter, die mit zwei Passstiften mit der
Hauptlaufmutter verbunden ist. Der Abstand zwischen den beiden Laufmuttern entspricht bei einem neuen
Linearantrieb der halben Gewindesteigung des Trapezgewindeprofils. Ist die Hauptlaufmutter auf die halbe
Gewindesteigung abgenutzt oder durch unsachgeméaBe Benitzung beschadigt, wird die Last von der
SICHERHEITSLAUFMUTTER gehalten.

Die sICHERHEITSLAUFMUTTER kann die Last nurin eine Richtung absttitzen. Die Position der SICHERHEITSLAUF-
MUTTER hangt von der Last ab. Die SICHERHEITSLAUFMUTTER ist fur Spindelbelastungen auf Druck erhaltlich. Bei
Applikationen mit Zugbelastungen wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER st fUr alle Trapezgewindespindel — Linearantriebe (ILA . A Baureihe) lieferbar.
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6.4 ZUBEHOR

VERDREHSICHERUNG Code AR
—»‘ PASSFEDER
\ =

A

LAUFMUTTER

m" LAUFMUTTER SCHUTZROHR

Um eine lineare Hubbewegung zu garantieren, ist das Drehen der Laufmutter und somit des mit dieser
verbundenen Schubrohres zu verhindern. In einigen Anwendungen verhindert die Ausfuhrung der Maschine
selber das Drehen der Laufmutter und ermdglicht somit eine lineare Hubbewegung.

Bei manchen Anwendungen aber ist die zu bewegende Last nicht gefUhrt und kann deshalb in Drehung
versetzt werden. Um eine lineare Hubbewegung zu erreichen, ist in diesen Féllen eine VERDREHSICHERUNG
vorzusehen. Diese ist auf Anfrage lieferbar.

Die genutete Bronze-Laufmutter wird mit Hilfe einer Stahl-Passfeder gefuhrt, die im Inneren des Schutz-
rohres befestigt ist.

Die VERDREHSICHERUNG ist fUr alle Trapezgewindespindel — Linearantriebe (ILA . A Baureihe) lieferbar.

FALTENBALG Code B

Werden Linearantriebe unter besonderen Umwelteinflissen
wie Staub, Feuchtigkeit, usw. eingesetzt, kann es dadurch zur
Beschéadigung der Dichtung zwischen Schubrohr und Schutz-
rohr kommen. In diesen Fallen empfiehlt sich die Verwendung
eines FALTENBALGES zum Schutz der Dichtungen und der Spindel.

Auf Anfrage sind auch Faltenbalge flr besonders aggressive
Umweltbedingungen lieferbar.
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6.5 BESTELLCODE

ILA

25

Tr 30x6

C400

TS

SP

FC

1

2

4

8.A

Getriebe ...

9

Drehstrommotor

1.5 kW 4 polig 230/400 V

50 Hz

IP 55

Isol. F

10

Baureihe

ILA
BaugréBe

Seite 186 ...

189

15, 25, 50, 100, 150, 200
Spindeltyp

Seite 186 ...

189

A - Trapezgewindespindel
B - Kugelumlaufspindel

Spindel

Seite 186 ...

189

Hublange

Vorderer Befestigungskopf

Seite 190 ...

193

TS - Kugelgelenkkopf
TF - Stangenkopf

Hinterer Befestigungsanschluss

Seite 190 ...

193

(ohne Code) - Schwenkzapfen
SP - LagerfiBe

Endschalter

FCP - induktive Endschalter
Getriebemotor - Daten
Elektromotor - Daten

Seite 194

11

Weitere Angaben

12

z.B.: Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 4301 — DIN X 5 CrNi 1809

z.B.: Tieftemperaturfett

Ausgefullter TECHNISCHER AUSLEGUNGS—FRAGEBOGEN

Seite 197

13

Applikationslayout
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Linearantriebe ILA Baureihe Datum:
@SEI’ ””mgﬂﬂqa Technischer Auslegungs-Fragebogen

/ /
APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: ___ mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: mm/s __ mm/mn ___ m/min DAUERFUR 1 ARBEITSHUBLANGE: s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN
EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
ERFORDERLICHE LEBENSDAUER: __ Zyklen Stunden __ Kalendertage Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR __ °C O STAUB  FEUCHTIGKEIT _ % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE

O Trapezgewindespindel Linearantrieb ILA . A Baureihe [0 Kugelumlaufspindel Linearantrieb ILA . B Baureihe
BaugroéBe: 015 025 050 O 100 0O 150 O 200

O 1-géngige Trapezgewindespindel O Kugelumlaufspindel mit STANDARD Steigung
O 2-géngige Trapezgewindespindel O Kugelumlaufspindel mit LANGER Steigung

Antriebsgetriebemotor

ELEKTROMOTOR

O VERDREHSICHERUNG AR O SICHERHEITSLAUFMUTTER MS

O FALTENBALG O SCHUBROHR AUS ROSTFREIEM STAHL O SCHUTZROHR AUS ROSTFREIEM STAHL
WEITERE ANGABEN:

SERVOMECH S.p.A. @ + 39 051 6501711 + 39 051 734574  E-mail: info@servomech.it




LINEARANTRIEBE ILA Baureihe M-PRO-17 Revo | P
@fﬂl'lllllllﬂﬂIL SPEZIFIKATIONS-KONTROLLPROTOKOLL | sefe 1 von 2

Trapezgewindespindel - Linearantriebe

Kugelumlaufspindel - Linearantriebe

- ILA . A Baureihe - ILA . B Baureihe
BESTELLCODE:
O | OHNE Antriebsgetriebemotor
O | MIT Antriebsgetriebemotor
O | OHNE Elektromotor
O | MIT Elektromotor
Seriennumer: . . ... .. ; Menge:
STANGENKOPF TF O I —fH— e
HUBLANGE Lc
La = Lc + HUBLANGE
KUGELGELENK-
KOPF TS O %
HUBLANGE | Lc
La = Lc + HUBLANGE
HAUPTABMESSUNGEN DES LINEARANTRIEBES
ARBEITSHUBLANGE BEGRENZUNG (interner mech. Anschlag)
Lange des EINGEFAHR. ANTRIEBES: Lc = mm |MIN. eingefahrene lénge: mm
Lange des AUSGEFAHR. ANTRIEBES: La = mm | MAX. ausgefahrene lange: mm
MAX. ARBEITSHUBLANGE (La - Lc): C= mm

E2Servomech QMS

KONFORM
Datum:

Unterschrift: =~




INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP 0O

BLAU BLAU Die INDQKTIVEN ENDSCHALTER FCP werden von Sensoren FC 1 und
BRAUN BRAUN FC 2 aktiviert.
SCHWARZ INDUKTIVER SENSOR SCHWARZ - ;ﬁtakt- igg;ﬁghmz)
E} 2 FC1 = Versorgungsspannung: (10...30) VDC
\ : = max. Ausgangsstrom: 200 mA
il 1 \ . R R | = Spannungsabfall (aktivierter Sensor): < 3V (200 mA)
5 — p g
\ l FC 1 - Sensor fiir die EENGEFAHRENE Position des Linearantriebes
- \ _I FC 2 - Sensor fiir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes
J—
M12x1 /- \
/ LINEARANTRIEB | P [mm] BRAUN o +
[ ILA 15, 25, 50 3.5 N2 A _SCHWARZ
D—% Q\ ILA 100, 150 8.5 BLAU o -
| _1_ % ILA 200 135 ELEKTRISCHER ANSCHLUSS DES EINZELNEN SENSORS
ACHTUNG!

1. Die Abmessungen Lc (LINEARANTRIEB EINGEFAHREN), La (LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN) und C (HUBLANGE)
entsprechen den maximal mdglichen Werten.

2. VOR der ersten Inbetriebnahme des Linearantriebes sind folgende Punkte zu beachten:
= Korrekte Drehrichtung der Antriebswelle und die damit verbundene Richtung der Hubbewegung;
= Korrekter Anschluss des Elektromotors und der Endschalter; korrekte Betriebsspannung.
3. Linearantriebe mit Bremsmotor:
= Die Bremse wirkt durch Federkraft und wird elektromagnetisch gelliftet. Im stromlosen Zustand ist der Motor
gebremst. Mit dem Anlegen einer Spannung 6ffnet die Bremse;
= |st die Bremse direkt am Motorklemmbrett angeschlossen, ist keine zusatzliche Versorgungsspannung erforderlich;
= |st die Bremse separat angesteuert, ist auf die richtige Versorgungsspannung zu achten;
= Bei Bremsen mit HandlUftungshebel ist sicherzustellen, dass die Bremse vor Inbetriebnahme des Linearantriebes
gebremst ist.
4. Ausrichtung: es dirfen keine seitliche Radialkrafte auf den Linearantrieb wirken.

ANMERKUNGEN:

ANTRIEBSGETRIEBEMOTOR - SCHMIERMITTEL:

LAGER - SCHMIERMITTEL:

SPINDEL-LAUFMUTTER - SCHMIERMITTEL:

SERVOMECH s.p.a. Via Monaldo Calari, 1 40011 Anzola Emilia (BOLOGNA) ITALIEN
Telefon: + 39 051 6501711 Fax: + 39 051 734574  e-mail: info@servomech.it
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7.1 Drehstrommotoren

Alle SERVOMECH Linearantriebe kénnen komplett mit Drehstrommmotoren (mit oder ohne Bremse) geliefert
werden, die von ltalienischen Herstellern gemal IEC Normen gefertigt werden.

Dynamisch ausgewuchtete Kafiglaufer. Gehduse mit Kihlrippen aus Aluminiumdruckgusslegierung.
Standard: Isolationsklasse F, Schutzart IP 55.
Auf Anfrage: Isolationsklasse H und/oder héhere Schutzarten lieferbar.

Auf Anfrage: tropengeeignete Wicklungen flr den Einsatz bei besonders hohen Temperaturen und starker
Feuchtigkeit.

Auf Anfrage: thermische Schutzvorrichtungen lieferbar.
Auf Anfrage: Motor mit Bremse lieferbar.
Detaillierte Angaben finden Sie in den Katalogen der Motorhersteller.

7.2 Wechselstrommotoren

Asynchron-Wechselstrommotoren, mit LUfterrad, dynamisch ausgewuchtete Kéafiglaufer. Gehause mit
Kuhlrippen aus Aluminiumdruckgusslegierung.

Equilibrierte Standerwicklung, um Vibrationen in beiden Drehrichtungen auszuschlieBen.
Standard: Isolationsklasse F, Schutzart IP 55.

Auf Anfrage: Isolationsklasse H und/oder héhere Schutzarten lieferbar.

Auf Anfrage: thermische Schutzvorrichtungen lieferbar.

Motordaten bei 50 Hz 230 V:

LEISTUNG [kW]| NENNMOMENT | NENNSTROM | ANLAUF- ANLAUF- | KOND.| MASSE | MASSE
POLZAHL [Nm] Al MOMENT [Nm] | STROMI[A] | [wF] | kg " | [kg]?
0.09 KW 4 polig 0.64 1.6 1.03 1.9 125 | 3 3.7
0.12 KW 2 polig 0.43 2.6 0.71 3.7 125 | 3 3.7
0.18 KW 4 polig 1.31 1.9 1.37 3.2 16 4.2 5.5
0.25 KW 2 polig 0.84 2.1 0.97 6.3 20 5 5.9
0.37 KW 4 polig 2.64 2.8 2.82 6.1 25 7.2 7.3
0.55 KW 2 polig 1.88 3.9 1.66 11.2 30 7 7.8

1) Motormasse OHNE Bremse
2) Motormasse MIT Bremse

MOTORBREMSE: mechanische Bremse, stromlos geschlossen, von einem Gleichstrommagneten
205V DC aktiviert. Die Bremse ist intern im Klemmkasten, mittels Gleichrichter von 230 V AC auf 205V DC
geschalten. Bremse mit unabhangiger Spannungsversorgung.

MOTOR BREMSMOMENT [Nm] | STROMAUFNAHME [A]
0.09 kW 4 polig 1.8 0.05
0.12 kW 2 polig 1.8 0.05
0.18 kW 4 polig 4 0.09
0.25 kW 2 polig 4 0.09
0.37 kW 4 polig 4 0.09
0.55 kW 2 polig 4 0.09

Auf Anfrage sind auch 60 Hz 110 V Wechselstrommotoren lieferbar.

7.3 Gleichstrommotoren

Gleichstrommotoren mit Permanentmagneten, ohne Lifterrad, die von Italienischen Herstellern gefertigt
werden.

Standard: Isolationsklasse F, Schutzart IP 54.
Auf Anfrage: hdhere Schutzarten lieferbar.
Auf Anfrage: Motoren mit Bremse, ohne LUfterrad lieferbar.
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Motordaten bei Nennspannung:

MOTORBREMSE: mechanische Haltebremse, stromlos geschlossen (wirkt durch Federkraft und wird

MOTOR (Nennleistung) 100 W 150 W 300 W 500 W 750 W
Nennspannung V] 24 24 24 24 90
Nenndrehzahl [min~'] 3000 3000 3000 3000 3000
Nennmoment [Nm] 0.32 0.48 0.96 1.6 2.4
Max. Moment [Nm] 1.6 2.4 4.8 5.7 12
Nennstrom (Al 5.5 8.3 15.6 25 10.6
Max. Strom [A] 27.7 41.7 78 89 53
Widerstand Q] 0.4 0.29 0.16 0.1 0.71
Induktivitat [mH] 0.8 0.783 0.32 0.13 4.6
Motormasse OHNE Bremse  [kg] 2.9 3.5 5.8 8 9.4

elektromagnetisch gelUftet), mittels Elektromagnet geschalten, mit unabhéangiger Spannungsversorgung.

MOTOR BREMSMOMENT [Nm] | SPANNUNG [V] | STROMAUFNAHME [A]
100 W 1.7 0.5
150 W 1.7 0.5
300 W 1.7 24 ...180 0.5
500 W 2 0.7
750 W 8 1
Abmessungen des Motors: A
Passfeder { _:IE
vl <| o G|
S| s & S
E L1 (OHNE Bremse) F (4 Gewindebohr.)
{ L2 (MIT Bremse) VA
MOTOR | A | @B | dC|dD | E F G | Passfeder | L1 L2 X Y Z
100 W 50 65 80 9 25 | M5 | 84 20 3x3x15 144 |1 185 | 80 62 | 107
150 W 50 65 80 9 25 | M5 | 84 20 3x3x15 177 | 218 | 80 62 | 107
300 W 60 75 90 11 25 | M5 | 84 23 4Ax4x15 229 | 270 | 80 62 | 107
500 W 70 85 | 105 | 14 | 25 | M6 | 84 30 5x5x20 322 | 364 | 80 62 | 107
750 W 80 | 100 | 120 | 19 3 M6 | 120 | 40 6x6x30 317 | 359 | 118 | 94 | 140

7.4 Motorbremse: wann ist sie vorzusehen?

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel UBA Baureihe: der Motor wird standardmaBig mit Bremse geliefert.
Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel BSA und CLB Baureihen: auf Anfrage, aber der Einsatz ist bevorzugt.
Linearantriebe mit Trapezgewindespindel UAL Baureihe: der Motor ist auf Anfrage mit Bremse lieferbar:

- um das Anhalten zu sichern
- um eine Positioniergenauigkeit zu garantieren
- um die statische Last bei einem Selbsthemmungskoeffizienten > 0.3 in Position zu halten

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel ATL, CLA und TMA Baureihen: auf Anfrage
- um eine Positioniergenauigkeit zu garantieren
- um die statische Last bei einem Selbsthemmungskoeffizienten > 0.3 in Position zu halten
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8.1 Identifikations-Typenschild

Jeder SERVOMECH Linearantrieb ist mit einem Typenschild (siehe unten) versehen, welches den Linear-
antrieb identifiziert und technische Produktinformationen enthalt.

PRODUKTCODE (1)

UNTERSETZUNG (2) HUBLANGE (3)
[ﬁ\ - /
R e el
ovl _p JowEel -« JO

SERIE N°
D/ AN LIEFERDATUM (5)

ANZOLA EMINA (BO) - ITALY
EIVOIMELIL rone: + 30051 6501711 “eax + 30 051 734574

LINEARE HUBGESCHWINDIGKEIT (4) SERIENNUMMER (6)
1) Produktcode: dieser beinhaltet Baureihe, BaugroBe, Untersetzung, Ausflhrung und End-
schaltertyp des Antriebes;
2) Untersetzung: Untersetzung des Schneckenradgetriebes;
3) Hublange: erreichbare Hublange des Antriebes, in Millimetern ausgedrickt;

4) Hubgeschwindigkeit: lineare Hubgeschwindigkeit, in mm/s ausgedrlckt; diese ist nur angegeben,

wenn der Linearantrieb mit Elektromotor geliefert wird, ansonsten bleibt dieses
Feld leer;

5) Lieferdatum: ist das Montagedatum, in Kalenderwoche und Jahr ausgedrickt (z.B: 30/13

= Kalenderwoche 30 / Jahr 2013), das normalerweise auch dem Lieferdatum
entspricht; dieses Datum gilt als Referenzdatum fUr die Gewéahrleistungsdauer;

6) Seriennummer: ist die Linearantriebe - ldentifikationsnummer, die eine |dentifikation des

Produktes auch nach sehr langer Zeit ermdglicht; bei Ersatzteilbestellungen
sollte diese Seriennummer immer angegeben werden.

8.2 Lieferumfang
Falls nicht anders vereinbart, werden die SERVOMECH Linearantriebe wie folgt geliefert:

Schmierung: geméalB Tabelle Seite auf 204 ... 205; bei besonderen Applikationserfordernissen
(Umgebungstemperatur, Lebensmittelindustrie, ionisierende Strahlungen, biologisch abbaubare
Schmiermittel) wird ein geeignetes Schmiermittel verwendet (fir Details wenden Sie sich bitte an
SERVOMECH). Auf Anfrage kann auch ein mit dem Kunden vereinbartes Schmiermittel eingesetzt werden;

Lackierung: alle auBeren Oberflachen des Linearantriebes, die rosten konnten, werden mit 1 (einer)
Schicht Epoxidlackierung (Farbe Blau RAL 5010) lackiert. Auf Anfrage kann eine mit dem Kunden
vereinbarte Sonderlackierung vorgenommen werden (gegen Mehrpreis);

Antriebswellenschutz: die Antriebswellen sind mit abnehmbaren Plastikkappen geschitzt;

Verpackung: ausgehend von den Abmessungen und der Liefermenge der Linearantriebe wird die
Verpackung mit dem Kunden vereinbart. Die Verpackungskosten sind nicht im Angebotspreis enthalten.

202



E2Servomech
SERVOMECH Linearantriebe

8.3 Inbetriebnahme - Wartung - Schmierung
Transport und Handling

Wir empfehlen héchste Aufmerksamkeit sowohl beim Handling als auch beim Transport der Linearantriebe,
um Beschéadigungen der mechanischen Komponenten und \oder des Zubehdrs zu vermeiden, und das
Risiko der Personengeféahrdung auszuschlieBen. Es ist wichtig, beim Transport die Auflageflache, und
beim Handling die Hebepunkte des Linearantriebes zu bestimmen. Bei Fragen wenden Sie sich bitte an
SERVOMECH, um alle notwendigen Informationen zu erhalten und jegliche Beschadigung zu vermeiden!

Lagerung

Wahrend der Lagerung mussen die Linearantriebe vor Umwelteinflissen geschitzt werden. Es muss auch
darauf geachtet werden, dass sich weder Staub noch andere Verschmutzungselemente auf das Schub-
rohr, sich bewegende Komponenten und auf die Befestigungsanschllisse absetzen.

Wenn die Lagerungszeit besonders lang ist, z.B. mehr als 6 Monate, mussen die Antriebswellen bewegt
werden, um Beschadigungen der Dichtringe zu verhindern. Zudem muss in diesem Fall darauf geachtet
werden, dass die nicht lackierten Komponenten ausreichend gedlt und\oder gefettet sind, um Oxidation
Zu vermeiden.

Installation

Die Linearantriebe sind so einzubauen, dass nur axiale Zug- und Druckbelastungen auf die Spindel wirken.
Seitliche und/oder Radialkrafte auf der Spindel sind nicht zulassig. Die Achsen des vorderen und hinteren
Befestigungsanschlusses mussen parallel sein.

Bei mehreren zu synchronisierenden Linearantrieben muissen zwei Aspekte besonders berlcksichtigt

werden:

= Ausrichtung der Last-Befestigungsanschlisse auf der Maschine;

= Verbindungswellen und -kupplungen mit hoher Verdrehsteifigkeit, um eine einwandfreie Synchro-
nisierung aller Hebepunkte zu gewéhrleisten.

Inbetriebnahme

SERVOMECH Linearantriebe werden geschmiert geliefert (Typ und Menge sind in der unteren Tabelle
angegeben).

Vor der ersten Inbetriebnahme sind folgende Punkte zu Uberpruifen:

= Kkorrekte Drehrichtung des Elektromotors und die damit verbundene Richtung der Hubbewegung;

= Position der Endschalter: diese durfen die auBersten Markierungen nicht Gberragen;
= korrekter Anschluss des Elektromotors (Drehrichtung und Motorversorgungsspannung).

Bei der Inbetriebnahme darf die MAX. ZULASSIGE EINSCHALTDAUER DES LINEARANTRIEBS F; [%] nicht Uber-
schritten werden! Dies kénnte zur Uberhitzung und frihzeitigen, ungewollten Beschadigungen fuhren.
Wartung

Eine periodische, vom entsprechenden Betrieb und von den Umwelteinflissen abhangige Wartung der
Linearantriebe ist durchzufUhren.

Das Getriebe des Linearantriebes ist lebensdauergeschmiert. Eine Nachschmierung ist nur nach einem
Schmiermittelverlust durchzufihren.

Weitere Informationen zur Inbetriebnahme und Wartung finden Sie in unseren Betriebs- und Wartungs-
anleitungen.

8.4 Allgemeine Verkaufsbedingungen

Es gelten die SERVOMECH S.p.A. Allgemeinen Verkaufsbedingungen, die auf unserer Internetseite
www.servomech.it ersichtlich sind oder per Email an sales@servomech.it angefragt werden kénnen.
Die Annahme unserer Auftragsbestatigung bedingt auch die Annahme unserer Allgemeinen Verkaufs-
bedingungen.
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8.5 Schmiermittel

Linearantriebe ATL Baureihe

LINEAR- SPINDEL
ANTRIEB SCHNECKENGETRIEBE Linearantrieb je zusatzlicher
C100 100 mm Hub
ATL 20 0.03 kg 0.02 kg 0.02 kg
ATL 25 0.08 kg 0.08 kg 0.025 kg
ATL 28 0.03 kg 0.03 kg 0.025 kg
ATL 30 . . .
Fett: 0.04 kg Fett: 0.04 kg 0.08 kg
ATL 40 AGIP 0.05 kg AGIP 0.05 kg 0.04 kg
ATL 50 Grease SLL 00 0.35 kg Grease SM2 0.065 kg 0.05 kg
ATL 63 0.75 kg 0.1 kg 0.08 kg
ATL 80 1.5 kg 0.15 kg 0.12 kg
ATL 100 25 kg 0.20 kg 0.13 kg
ATL 125 5.2 kg 0.25 kg 0.15 kg
Linearantriebe BSA Baureihe
SPINDEL
LINEAR-
ANTRIEB SCHNECKENGETRIEBE Linearantrieb je zusatzlicher
C100 100 mm Hub
BSA 20 0.038 kg 0.01 kg 0.01 kg
BSA 25 0.03 kg 0.015 kg 0.012 kg
BSA 28 0.03 kg 0.015 kg 0.012 kg
BSA 30 0.04 kg 0.02 kg 0.015 kg
Fett: Fett:
BSA 40 0.05 kg 0.025 kg 0.02 kg
BSA 50 AGIP K LUBCON K K
Grease SLL 00 035 K3 | Thermoplex ALN 1001 | 0:04 kg 0.03 kg
BSA 63 0.75 kg 0.06 kg 0.05 kg
BSA 80 1.5 kg 0.1 kg 0.06 kg
BSA 100 2.5 kg 0.14 kg 0.07 kg
BSA 125 5.2 kg 0.18 kg 0.09 kg
Linearantriebe CLA Baureihe
SPINDEL
LINEAR-
ANTRIEB SCHNECKENGETRIEBE Linearantrieb je zusétzlicher
C100 100 mm Hub
CLA 30 Fett: 0.04 kg Fett: 0.02 kg 0.015 kg
CLA 40 AGIP 0.05 kg AGIP 0.025 kg 0.02 kg
CLA 50 Grease SM2 0.05 kg Grease SM2 0.04 kg 0.03 kg
Linearantriebe CLB Baureihe
SPINDEL
LINEAR-
ANTRIEB SCHNECKENGETRIEBE Linearantrieb je zusatzlicher
C100 100 mm Hub
CLB 30 Fett: 0.04 kg Fett: 0.02 kg 0.015 kg
CLB 40 AGIP 0.05 kg LUBCON 0.025 kg 0.02 kg
CLB 50 Grease SM2 0.05 kg Thermoplex ALN 1001 0.04 kg 0.03 kg
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8.5 Schmiermittel

Linearantriebe UAL Baureihe

LINEAR- SPINDEL
ANTRIEB LAGER Linearantrieb je zusétzlicher
C100 100 mm Hub
UAL 1 0.03 kg 0.02 kg 0.02 kg
UAL 2 Fett: 0.03 kg Fett: 0.03 kg 0.025 kg
UAL 3 SHELL 0.03 kg AGIP 0.04 kg 0.025 kg
UAL 4 Gadus S2 V100 2 0.04 kg Grease SM2 0.05 kg 0.03 kg
UAL 5 0.05 kg 0.065 kg 0.05 kg
Linearantriebe UBA Baureihe
LINEAR- SPINDEL
ANTRIEB LAGER Linearantrieb je zusatzlicher
C100 100 mm Hub
UBA 1 0.03 kg 0.01 kg 0.01 kg
UBA 2 Fett: 0.03 kg Fett: 0.015 kg 0.012 kg
UBA 3 SHELL 0.03 kg LUBCON 0.02 kg 0.015 kg
UBA 4 Gadus S2 V100 2 0.04 kg Thermoplex ALN 1001 0.025 kg 0.02 kg
UBA 5 0.05 kg 0.04 kg 0.03 kg
Linearantriebe TMA Baureihe
SPINDEL
LINEAR-
ANTRIEB SCHNECKENGETRIEBE Linearantrieb je zusatzlicher
C500 100 mm Hub
TMA 15 0.1 kg 0.13 kg 0.02 kg
TMA 25 . 0.5 kg . 0.18 kg 0.08 kg
TMA 50 thltF', 1 kg SI|:—|eI£EL 0.26 kg 0.03 kg
Ly 1100 Grease SM2 2 kg Darina R2 Lol Lio g
TMA 150 3 kg 04 kg 0.05 kg
TMA 200 5.2 kg 0.5 kg 0.06 kg
Linearantriebe ILA . A Baureihe
LINEAR- SPINDEL
ANTRIEB LAGER Linearantrieb je zusatzlicher
C100 100 mm Hub
ILA 15 A 0.1 kg 0.05 kg 0.03 kg
ILA 25 A . 0.2 kg . 0.065 kg 0.04 kg
ILA 50 A SIF—|e|§|[_.L 0.4 kg thltF', 01 kg 0.05 kg
ILA 100 A . 0.8 kg 0.15 kg 0.08 kg
Al R2 M2
A 150 A vania Grease ] kg Grease S 018 kg 0.08 kg
ILA 250 A 1.8 kg 0.25 kg 0.1 kg
Linearantriebe ILA . B Baureihe
LINEAR- SPINDEL
ANTRIEB LAGER Linearantrieb je zusatzlicher
C100 100 mm Hub
ILA 15 B 0.1 kg 0.05 kg 0.03 kg
ILA 25 B . 0.2 kg . 0.065 kg 0.04 kg
ILA 50 B Fett: 0.4 kg Fett: 01 kg 0.05 kg
ILA 100 B Al .S%ELL RO 0.8 kg Th LUlBC/SII\IN 1001 0.15 kg 0.08 kg
ILA 150 B vana arease 1 kg ermopiex 018 kg 0.08 kg
ILA 250 B 1.8 kg 0.25 kg 0.1 kg
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Trapezspindel Getriebe

MA Baureihe MA Baureihe
hebende Spindel (Mod.A) drehende Spindel (Mod.B)

= Max. Einschaltdauer:
hebende Spindel: 40 % je 10 min
(80 % pro Stunde)
drehende Spindel: 30 % je 10 min
(20 % pro Stunde)

= Hubkraft von 5 kN bis 350 kN
= 8 BaugréBen verfligbar

= Trapezspindeldurchmesser
von 18 mm bis 100 mm

= 1-, 2-, 3- oder 4-gangige Trapezspindeln
= Antriebsdrehzahl bis zu 3 000 min-"
= Hubgeschwindigkeit bis zu 300 mm/s

» Schneckenradgetriebe
mit synthetischem OI geschmiert

SJ Baureihe SJ Baureihe
hebende Spindel (Mod.A) drehende Spindel (Mod.B)

= Max. Einschaltdauer:
30 % je 10 min (20 % pro Stunde)

= Hubkraft von 5 kN bis 1 000 kN

= 14 BaugroBen verfligbar

= Spindeldurchmesser von 18 mm bis 160 mm
= 1- oder 2-géngige Trapezspindeln

= Antriebsdrehzahl bis zu 1 500 min-"

= Hubgeschwindigkeit bis zu 80 mm/s

= Schneckenradgetriebe
mit synthetischem Fett geschmiert
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Kugelumlaufspindel Getriebe

MA . BS Baureihe MA . BS Baureihe
hebende Spindel (Mod.A) drehende Spindel (Mod.B)

= Spitzenleistungen, hohe Prazision und Steifigkeit
Einschaltdauer bis zu 100 %

= Patentiertes Kugelmutter- Schmiermittelsystem
mit reichlicher Schmiermittelmenge

» Hubkraft von 5 kN bis 350 kN
= 8 BaugrdBen verfugbar

» Kugelumlaufspindeldurchmesser
von 16 mm bis 100 mm

= Antriebsdrehzahl bis zu 3 000 min-1
= Hubgeschwindigkeit bis zu 285 mm/s

HS Baureihe SJ . BS Baureihe
drehende Spindel (Mod.B) drehende Spindel (Mod.B)
= Hohe Hubgeschwindigkeit » Standard Leistung
Einschaltdauer bis zu 100 % Einschaltdauer bis zu 70 %
= 6 BaugréBen verfligbar » Hubkraft

= Kugelspindeldurchmesser von 5kN bis 300 kN

von 25 mm bis 80 mm » 9 BaugréBen verfligbar
= Eintriebsdrehzahl » Kugelspindeldurchmesser
bis zu 3 000 min" von 16 mm bis 100 mm
= Hubgeschwindigkeit » Antriebsdrehzahl
bis zu 2 m/s bis zu 1500 min-1
= Hubgeschwindigkeit

bis zu 140 mm/s
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Kegelradgetriebe

» Warfelférmiges Gehduse
mit 6 bearbeiteten Flachen

6 BaugréBen

Untersetzungen:
» Kegelrader aus qualitatsvollem, legiertem 1:1,15:1,2:1,3:1,4:1
Stahl gefertigt, gema GLEASON - Spiral- . 144 Eintriebsdrehzahl: 3 000 min-"

System ausgefiihrt
Standard Schmierung: mit Fett
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