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Uber uns

UNIMOTION ist ein weltweit fiihrendes Unternehmen im Bereich
der industriellen Automatisierung. Kombination innovativer
technischer Losungen — Unimotion arbeitet mit Unternehmen
jeder GrofRe in den verschiedensten Industriesegmenten
zusammen. Unimotion entwickelt Industrie 4.0-fahige Produkte
und Systeme, die einen Vorsprung an Qualitat, Leistung und
Wert bieten. Engineering, Produktion, Konstruktion, Lagerung,
Forschungs- und Entwicklungsabteilung sind unter einem
Dach vereint. Unsere jahrelange Erfahrung und konsequente
Ausrichtung auf die Automatisierungstechnik fliet kontinuierlich
in Produktverbesserungen und Innovationen ein, was unseren
Kunden in vielerlei Hinsicht einen technischen Vorsprung
verschafft. Unsere Grundwerte sind Prazision, Innovation,
Leidenschaft und Integritat. Wir bei Unimotion haben uns die
Zufriedenheit jedes einzelnen Kunden zum obersten Ziel gesetzt
und scheuen keine Miihe, das Unmdgliche mdéglich zu machen.

Das Vertriebsteam, die Techniker und die Experten von Unimotion
stehen |hnen zur Verfligung, um Ihnen maRgeschneiderte
Expertise und Unterstiitzung zu bieten. Wir freuen uns darauf, Sie
kennenzulernen und an lhrem speziellen Projekt zu arbeiten.

Folgen Sie UNIMOTION auf verschiedenen
sozialen Plattformen und abonnieren Sie
unsere neuesten Nachrichten
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https://www.facebook.com/UnimotionGmbH
https://www.linkedin.com/company/unimotion-gmbh
https://www.youtube.com/user/UNIMOTIONLINEARAXIS
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MCE, MSCE
UBERSICHT / MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE

MINI-ELEKTROZYLINDER - MCE

Kombination mit Standardmotor und
Umlenkriementrieb MSD

Kombination mit Standardmotor und
Motoradapter VK

=

Ohne Motor

—

Technische Basisdaten

Maximal zulassige Maximale Maximaler Hub Maximale
Axialkraft [N] Hubgeschwindigkeit [m/s] | Wiederholgenauigkeit [nm]** [ Breite [mm]* W
25 200

170 0,45 +0,015 25,0 25,0
32 375 0,60 200 +0,015 32,0 32,0
45 695 0,75 200 +0,015 45,0 45,0

* Zylinderprofil.

** Gilt fr unidirektionale Axialkraft.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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MCE, MSCE
UBERSICHT / MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE

MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE

Kombination mit Standardmotor und Kombination mit Standardmotor und
Motoradapter VK Umlenkriementrieb MSD

Ohne Motor

Technische Basisdaten

Maximal zulassige Ll Maximaler Hub ARG

MSCE . Hubgeschwindigkeit Wiederholgenauigkeit
Axialkraft [N] 9 [m/s] 9 [mm] [mn§1’]*** 9 Hohe [mm]**
25 170 0,45 200 10,015 25,0 36,5
32 375 0,60 200 +0,015 32,0 45,0
45 695 0,75 200 10,015 45,0 60,5
* Basisprofil.

** Basisprofil + Tischteil.
*** Gilt fiir unidirektionale Axialkraft.

6 UNIMOTION Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.



Mini-Elektrozylinder — MCE

ERGENSCRAIIEN ..ottt ettt e te s te st et ekeehesae s eseeseesees et e st eseeae ek e 4e e e s e e s e eh e 42 e e e st e R e ene o8 et e st e A e ent e R e R e At e At e R e e R e A ReAe e Rt eR e ARt AR et e R s e Rt anean e R e s e At eneerene 8
KONSTIUKEION ...ttt ettt st bt h ekt e e s st ee s e s e e e e s e e e E e s £ s ee e e £ 12 o822 8 es 2ot ee e st 42 a8 e s £ s e h et o0 s et e E ek £ 42 e E et et e s e e s HeeE e 42 e R e s e e ee et ee e b et eeeb et en et ennne e nn e )
BESTRIIDEISPIEI .........o.oiiiiiiieiciie ettt ettt et et eteeteete st eseeaeesesaeesenseneansesa et e s s ensenses a8 ees e s eseeR e eseenans e R e e Reen e R e a8 e asendeR e AR e AR e s eAt ek e ARt AR e AdeRneR e ARt anannennentaneetene s enneren 10
TECRNISCRE DATEN ...ttt ettt h st et st et et o8 eh e e 8ok e A2 o8 e s 28 ee Lo 2 A0 e 8 €228 eh £ e e 8 e €484 h e840 e H £ 2282 a8 4 At £ 182 E €2 482 H L E A8 e h £ A0 H e £ e deh et e b e bt et s et at e b et en s 12
L0 LT T 1T o T 27

30

ZUBEROT ..ottt ettt et ekt eteete st e st eseeaeeae s esseseenees et e s s enseae e b e s e s e nses e eRe 4R e enenseR e eReeA e A e AR e At eRe oA e R e s e At eRdeReAReAnanseR e ARt AR e es e AR eAseneeR e R e AR et enteReeReene e enaeReanennannenean



MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / EIGENSCHAFTEN

EIGENSCHAFTEN

Der Mini-Elektrozylinder MCE ist ein Mini-Linearantrieb mit Kolbenstange. Durch die Verwendung eines integrierten Prazisions-
Kugelgewindetriebs wird die Drehbewegung (Rotation) der Antriebswelle bzw. des Motors in die Linearbewegung (Translation) der Kolbenstange
mit hohem mechanischem Wirkungsgrad und geringer innerer Reibung umgesetzt.

Hochste Leistungsmerkmale, wie hohe Geschwindigkeit, Beschleunigung und Wiederholgenauigkeit werden durch einen Prazisions-
Kugelgewindetrieb und eine Verdrehsicherung an der Kolbenstange gewabhrleistet.

Der vormontierte Standardmotor (in Reihe mit dem Motoradapter und der Kupplung oder parallel mit Umlenkriementrieb und Zahnriemen) und
der Standardantrieb machen das System Plug-and-Play-fahig. Kompakte Abmessungen und optimal ausgewahlte Motorkombinationen decken
eine grofRe Bandbreite von Anwendungen ab.

Das Aluminium-Zylinderprofil sieht an seiner Unterseite T-Nuten fiir die Befestigung des Elektrozylinders vor. Zusétzlich sind seitliche Nuten fiir
Spannstiicke und Nuten fiir Magnetfeldsensoren vorhanden.

Optionen, wie z. B. ein Kolbenstangenende mit Innengewinde und eine verlangerte Kolbenstange, sowie eine groBe Auswahl an Zubehdr machen dieses
Produkt sehr flexibel. Fiir den Bedarf einer individuellen Motorkombination ist der Mini-Elektrozylinder auch ohne vormontierten Motor erhaltlich.

Fiir Anwendungen, die einen hoheren Widerstand gegen Radialkréfte oder Torsionsmomente erfordern, kann die Fiihrungseinheit GUC
verwendet werden. Mithilfe der Fiihrungseinheit, die eine hochprazise Fiihrung und Positionierung ermdglicht, konnen die Mini-Elektrozylinder
einfach mit den Mehrachssystemen kombiniert werden.

Die Standardhiibe gewahrleisten ein hervorragendes Preis-Leistungs-Verhaltnis und schnelle Lieferzeiten.

Jeder MCE ist optimal vorgeschmiert und bereit fiir den wartungsfreien Betrieb. Der MCE gestattet relativ hohe Tragzahlen und optimale Zyklen
fiir die Bewegung groBerer Nutzlasten bei hoher Geschwindigkeit sowohl in horizontaler als auch in vertikaler Richtung.

o Die Aluminiumprofile werden nach EN 12020-2 mittel gefertigt

Motoradapter VK mit Kupplung und Motor Umlenkriementrieb mit Zahnriemen und Motor

Mehrachssystem (unter Verwendung der Fiihrungseinheit GUC) Zubehdr, MCE ohne vormontierten Motor

8 UNIMOTION Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.



MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / KONSTRUKTION

KONSTRUKTION

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

1 — Kompaktes Aluminium-Zylinderprofil

2 — Kolbenstange (Edelstahl) mit einer
Verdrehsicherung

3 — Kolbenstangenende (Innengewinde
optional)

4 — Motoradapter VK mit Kupplung

5 — Vormontierter Motor (mit/ohne Bremse)

6 — Standardanschliisse (Motor, Geber und
Bremse — optional)

7 — Umlenkriementrieb mit Zahnriemen

8 — Antriebswelle des Prazisions-
Kugelgewindetriebs

9 — Nuten fiir Befestigung

10 — Nuten fiir Magnetfeldsensoren

(GréRen 32 und 45) oder Befestigung
der Sensorhalterung (GréRe 25)

Ohne Motor

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 9




MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / BESTELLBEISPIEL

BESTELLBEISPIEL

OO0 OO GE 0 O00Aan

Baureihe:
MCE

BaugroBe:—mM
-25
-32
- 45

Kugelgewindespindel:
—MCE25: 96 x 2,36 x 6

- MCE32:98x2,¢8x8

— MCE 45: 910%x 3,810x 10

Gesamthub [mm]:
(Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve)
- 25,50, 75,100, 125,150, 175, 200

Option 1:
— Kein Eintrag: Standard (AuBengewinde)
— F Innengewinde

Option 2:
— Kein Eintrag: Ohne
- Verlangerte Kolbenstange E [mm]

(Max. verlangerte Kolbenstange: E,,, = 100 mm)

Fiihrungseinheit
— 0: Ohne Fiihrungseinheit
— B: Mit Flihrungseinheit GUC (Kugelbuchsen)

o Flihrungseinheit GUC erfordert
Innengewinde am Kolbenstangenende
(Option 1 — F).

Motortyp und -groBe:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

Motortyp:
— A: Schrittmotor ohne Bremse
— B: Schrittmotor mit Bremse

]

MotorgroBe [I:
— A: 28 mm (demnéchst verfiigbar)
- B:42mm
—C:56 mm

o Verfiigbare Grofen:
— MCE 25: 28
— MCE 32: 28, 42
— MCE 45: 42, 56

Weitere Details finden Sie im Abschnitt
4Elektrische Daten — Motortypen und -groRen”

1

10 UNIMOTION
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / BESTELLBEISPIEL

Option fiir Motorbefestigung:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

Befestigungsoption:
— A: Mit Motoradapter VK

— B: Mit Umlenkriementrieb MSD nach oben
— C: Mit Umlenkriementrieb MSD nach rechts
— D: Mit Umlenkriementrieb MSD nach unten
— E: Mit Umlenkriementrieb MSD nach links

Nach oben Nach rechts

Richtung der Motoranschliisse:

Nach unten

Nach links

0 Wird die Fiihrungseinheit
GUC eingesetzt, kann der
Umlenkriementrieb MSD nur nach
oben oder unten gerichtet sein, da es
sonst zu einer Kollision von Motor
und Fiihrungseinheit kommen kann!

— U: Anschliisse nach oben
— R: Anschliisse nach rechts
— D: Anschliisse nach unten
— L: Anschliisse nach links

In Verbindung mit Motoradapter VK

Nach oben Nach rechts

Nach unten

In Verbindung mit Umlenkriementrieb MSD

Nach oben Nach rechts

Antriebsoption:
— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Nach unten

Antriebstyp:
— A: Schrittmotor

o Weitere Details finden Sie im Abschnitt
4Elektrische Daten — Antriebstypen”

Option Verbindungskabel Antrieb - Motor:
— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb
— 00: Ohne Kabel

Kabeltyp:

— A: Robotikkabel mit geradem Stecker
— B: Robotikkabel mit abgewinkeltem Stecker

Strom- und Signalkabel:
— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Stromkabel:

— 0: Ohne Stromkabel
— A: Mit Stromkabel

o Kabellange =2 m
Weitere Details finden Sie im Abschnitt

+Elektrische Daten — Strom- und Signalkabel”

Nach links

Nach links

0 Kombinationen mit
Umlenkriementrieb MSD, bei denen
die Anschliisse zum MCE zeigen, sind
nicht zul&ssig, da es zu einer Kollision
von Anschliissen und dem MCE
kommen kann! Solche Kombinationen
sind: BD, CL, DU und ER.

Antriebsprotokoll/-steuerung:

— A: EtherCAT

— B: Ethernet-basierte Kommunikation
- C: Impuls-/Richtungssteuerung

Kabellange:
-A:3m
-B:5m
-C:10m

0 Weitere Details finden Sie im Abschnitt
4Elektrische Daten — Verbindungskabel Antrieb - Motor”

Signalkabel:
— 0: Ohne Signalkabel
— A: Mit Signalkabel

o Kabellange =2 m
Das Signalkabel ist in den folgenden Fallen
zwingend erforderlich:
— Motor mit Bremse wird verwendet
— Puls-/Richtungs-Motorregler wird verwendet
— Endschalter werden verwendet
Weitere Details finden Sie im Abschnitt
+Elektrische Daten — Strom- und Signalkabel”

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

TECHNISCHE DATEN

Allgemeine technische Daten

25

Kugelgewindetrieb* DK;ZT:(::;:‘,E Axialspiel (BS)?

__dxlimml |G INL_ | fmml |

Max. Drehwinkel der
Kolbenstange®

Max

Wiederholgenauigkeit®

6x2 1900

<0,05 <] +0,015 25,50, 75,100, 125,150, 175, 200
6x6 1700
8x2 2000

32 <0,06 <] +0,015 25,50, 75,100, 125,150, 175, 200
8x8 1500
10x3 3500

45 <0,06 <#] +0,015 25,50, 75,100, 125,150, 175, 200
10x10 3200

' Dynamische Axialkraft des Kugelgewindetriebs. Ausgehend von diesem Wert wird die Lebensdauer berechnet.
2 Gilt fuir Kugelgewindetrieb im Neuzustand.
3 Bezieht sich auf die Verdrehsicherung der Kolbenstange im Neuzustand.
4d = Nenndurchmesser Kugelgewindetrieb, | = Spindelsteigung (fiir eine Umdrehung).

5 Gilt fuir unidirektionale Axialkraft.

Antriebsdaten

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

MCE + Kugelgewindetrieb

s S

Motor

und
VK
6x2
25
6x6
8x2
32
8x8
10x3
45
10x10

Schrittmotor

VS
zulassige
Axialkraft!-2

Max. zulassige
Nutzlast’ Max.

57 14

Hubgeschwindigkeit?

Max.

Drehzahl

\EVE
Beschleunigung

20

170 0.100
28 3000
90 13 74 0.300
28 215 72 18 0.094 2810
42 375 126 31 0.100 20
28 50 6,6 4,0 0.400 3000
42 200 35 17 0.400
42 465 156 39 0.150
3000
56 695 233 58 0.150 20
42 135 21 11 0.492 2950
56 580 133 49 0.500 3000

' Dieser Wert ist abhangig vom gewé&hlten Motor, der Hubgeschwindigkeit und der Beschleunigung der Kolbenstange (siehe folgende Diagramme).

2 Gliltig fur den gesamten Hubbereich. Fiihrungseinheit GUC ist nicht beriicksichtigt.
3 Gliltig fur die Nutzlast, die von einer externen Fithrung getragen wird (Reibungskoeffizient 0,1 wird beriicksichtigt).

Die maximale freitragende Nutzlast (Seitenlast) ist in den folgenden Diagrammen dargestellt.

12 UNIMOTION
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Kombination mit Standardmotor und Umlenkriementrieb MSD

MCE + Nutzlast’ e o =
Kugelgewindetrieb zulassige Drehzahl

2
Mot:r Axialkraft'-2 Horlzontal2 3 Hubgeschwmdlgkelt Beschleunigung
un
6x2 170 0.100
25 3000
6x6 90 13 74 0.300
8x2 28 180 60 15 0.064 1920
42 375 126 31 0.100 3000
32 20
) 28 40 6,8 31 0.208 1560
8x8 Schrittmotor
42 175 35 15 0.400 3000
03 42 400 134 33 0.148 2960
56 695 233 58 0.150 3000
45 20
1010 42 120 20 10 0.477 2860
X
56 450 133 38 0.500 3000

Ohne Motor
Max. [Max. zuldassige Nutzlast Maximale Max. Max.
V\II(I:gzlt?IZ-b zulissige 23 : Ma;:n'::x:bs' K;Tr;-:rs\:- Radialkraft| Hubgesch- Drlt\enl'?zxahl Beschleunigung
Axu:llkraft2 H°"Z°"ta| Vertlkal auf Welle | windigkeit?
o e
6x2 170 0,06 0,02 0150
25 4500
6x6 90 30 7 0,10 0,02 0.450
8x2 375 126 31 0,13 0,04 0.150
32 50 —————— 4500 20
8x8 375 126 31 0,53 0,05 0.600
10x3 695 233 58 0,37 0,07 0.225
45 100 ——————— 4500 20
10x10 695 233 58 1,23 0,09 0.750

' Dieser Wert ist abhangig vom gewéhlten Motor, der Hubgeschwindigkeit und der Beschleunigung der Kolbenstange (siehe folgende Diagramme).
2 Giiltig fir den gesamten Hubbereich. Fiihrungseinheit GUC ist nicht beriicksichtigt.
3 Gliltig fur die Nutzlast, die von einer externen Fiihrung getragen wird (Reibungskoeffizient 0,1 wird beriicksichtigt).

Die maximale freitragende Nutzlast (Seitenlast) ist in den folgenden Diagrammen dargestellt.

Betriebsbedingung

Umgebungstemperatur 0°C ~ +50°C 0 Empfohlene Lastwerte:

o o Samtliche in obigen Tabellen aufgefiihrten Daten zu den
~+
Umgebungstemperatur ohne Motor 0°C ~ +60°C dynamischen Tragzahlen (Kugelgewindetrieb) sind theoretische

Schutzklasse IP40 Werte ohne Sicherheitsfaktor. Der Sicherheitsfaktor hangt von der

Arbeitszyklus 100% Anwendung und der erforderlichen Sicherheit und Lebensdauer ab.

Auf Lebensdauer Wir empfehlen einen dynamischen Sicherheitsfaktor von

vorgeschmiert mindestens 5,0. Fiir die Berechnung des Sicherheitsfaktors des
Kugelgewindetriebs siehe Seite 95. Dort wird auch dargestellt, wie
die einwirkenden Krafte die Lebensdauer beeinflussen.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 13




MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Masse und Massentragheitsmoment

s oot et
Motor
25

- dxlfmm] | My, wee [kgl myce kgl Juce [102 kg cm?]

6x2 0,06 + 0,0004 x 0,15+ 0,0013 x 0,28 +0,0007 x Gesamthub + 0,00004 x E + 0,1013 x m st

6x6 Gesamthub +0,0004 xE | Gesamthub +0,0004 xE | 033 +0,0011 x Gesamthub + 0,00036 x E + 0,9119 x m g

32 8x2 0,12 + 0,0005 x 0,31 +0,0023 x 0,70 + 0,0025 x Gesamthub + 0,00005 x E + 0,1013 x m 55
8x8 Gesamthub +0,0005 x E | Gesamthub +0,0005*E | 0,88 +0,0033 x Gesamthub + 0,00077 x E + 1,6211 x M

45 10x3 0,20 + 0,0010 x 0,67 + 0,0043 x 2,77 + 0,0057 x Gesamthub + 0,00022 x E + 0,2280 x m_
10x10 Gesamthub +0,0010 xE | Gesamthub +0,0010xE | 323 +0,0081 x Gesamthub + 0,00249 x E + 2,5330 x m| o

* Die bewegte Masse wird bereits in der Gleichung zur Berechnung der Masse des Mini-Elektrozylinders my,ce und des Massentragheitsmoments Jyce berticksich-
tigt. Die eigenbewegte Masse umfasst die Masse der Kolbenstange inkl. interner Verdrehsicherung und Kugelmutter.
** Bei Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK oder Umlenkriementrieb MSD ist diese Masse myce UM Myy:m bZW. Mygp:m zU erhhen. Siehe hierzu
nachfolgende Tabelle.

o Die Masse und bewegte Masse der Fiihrungseinheit GUC gehen nicht in die bewegte Masse mp, yce, in die Masse my,ce und in das
Massentragheitsmoment Jyce ein. Fur weitere Informationen siehe Abschnitt ,Fiihrungseinheit”.

m Gesamthub [mm]
_ Verlangerte Kolbenstange [mm]
Zusétzlich zu bewegende Masse [kal

Zusiatzliche Masse fiir Kombinationen mit Standardmotor und Motoradapter VK oder Umlenkriementrieb MSD

Motor ohne Bremse Motor mit Bremse
MCE

Masse des Motors und Masse des Motors und
. . Masse des Motors und . .
Umlenkriementriebs Umlenkriementriebs
Motoradapters VK

Masse des Motors und
Motoradapters VK MSD MSD

Ty jersBeDlmml | mucnlkal | muso.mlkal | mucm [kl Muso..m (ko]
5 28

2 Demnachst verfligbar
28
Schrittmotor 42 0,52 0,62 0,65 0,75
42 0,57 0,71 0,70 0,84
4 56 1,31 1,49 1,50 1,68

Flachentragheitsmoment

m Zylinderprofil

25 2,10 1,98
32 6,42 6,58
45 25,37 25,16

Haltemoment der Motorbremse

T [ orobeTiimm | Goremse) i
28

Demnachst verfligbar
Schrittmotor 42 0,4
56 1,0

14 UNIMOTION Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.



MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale Radialkrafte in Funktion zur absoluten Kolbenstangenposition

‘F\ateral

o In den folgenden Diagrammen sind die auf das Kolbenstangenende

B8 [= = I

einwirkenden maximalen Radialkrafte in Funktion zur absoluten
Kolbenstangenposition fiir verschiedene Gesamthub-Werte
dargestellt. Hierbei wird auch die verlangerte Kolbenstange (E)

‘ ‘ i beriicksichtigt.
| /:‘Jlf‘s(i’tli”(:r'] | |, Verténgerte Kolbenstange E Die Werte in den Kurven stellen den Gesamthub des Zylinders dar.
Gesamthub . Lo . L
\ Die Diagramme beriicksichtigen eine max. Hubgeschwindigkeit
der jeweiligen GroBe des Zylinders. Bei einer geringeren
Hubgeschwindigkeit kann die maximale Radialkraft hoher sein.
MCE 25 MCE 32 MCE 45
2 i \ i \ [ \ ] 8 i \ i \ [ \ [ o | | } } } }
| | | Verldngerte Kolbenstange: | | | Verldngerte Kolbenstange: 50 i, — 1 — —— —  — Verlangerte Kolbenstange: —
T T T T = E=0mm - 30 4+ - - - —= E=0mm — - | | — E=0mm
= | | “ E=100mm — | | | ~ E=100mm N\ T E=100mm
ER [ = [ [ [ [ ! ! = N
g [ g 25 i i At B el Sl 5 40 |
T I R T [ [ [ [ [ i .
e I | I I [ = I I I I I =
= [ [ I I & 20 o T ..E 30 [ T‘
= 10 L R e = | ! I I I I = & |
5 | | | I I I S 15 A\ I | S AN\ -7~
& NN - — L — L] & | \ NN | [ [ e
2 ACAARANR ff%%} Lo 2 MR ’%%;%)%:% I @ 20
E SANEANNSNZN\Z I | E 10 RGN R —— = =t = £
s 9 4 N NN T T ] S G\ | [ [ 3
= = g
| | ‘ o] 5 : \ r 7: e 10
& NS N NN & -
f/%l ®/”/); /%7/// 0007/7/ S 5/”//7 7‘}/}‘/77/;/5/77/;00”7/71 f/”% f0/’7//7 /‘g/n/;:”a”/m /25/1% 750/7/777 S /7772, Q
0 0 ol h ~ N
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Kolbenstangenposition [mm] Kolbenstangenposition [mm] Kolbenstangenposition [mm]
BERECHNEN UND KONFIGURIEREN SIE IHRE EIGENE LOSUNG
Das ELECTRIC CYLINDER CALCULATION TOOL ist eine Online-Applikation zur schnellen und einfachen Auswahl des geeigneten
Produkts, um ein optimales Verhaltnis zwischen der gegebenen Kapazitdt und dem Preis zu erreichen; zudem bietet es die
Méglichkeit, 3D-CAD-Modelle zu laden.
Fur weitere Informationen kontaktieren Sie uns bitte oder besuchen Sie unsere Website.
Grossenauswahl fiir Elektrozylinder | Driicken Anwendung /' Neues Projekt ,  Speichern als &
,Zyklusdelinilion Schritt: Druckkraft
Zyklusdaten  Belastungsdaten
Belastungsdeaten
Zyklus Schritte
—
==
c
I3 ZUSATZLICHE KRAFTE
@ > @ > B trkius] Hoboefiniion? Zykis Schvtew? — Zurick
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale Auslenkung des Kolbenstangenendes in Funktion zum gesamten Hub des Zylinders.

6max

| Absolut-

‘F\ateral

Verldngerte Kolbenstange E

Gesamthut;

-position

MCE 25

Maximale Auslenkung 8, [mm]

Verlangerte Kolbenstange:
ST== E=0mm
S=== E=100 mm

100 % Gesamthub
-==-=- 75% Gesamthub

25 50 100
Gesamthub [mm]

MCE 45

150 200

Maximale Auslenkung 84, [mm]

Verldngerte Kolbenstange:
STTT E=0mm
ST E=100mm

— 100 % Gesamthub
-==-=- 75% Gesamthub

25 50 100
Gesamthub [mm]

o In den folgenden Diagrammen sind die maximalen
Auslenkungen des Kolbenstangenendes unter verschiedenen
Radialkrafte fiir verschiedene Absolutpositionen (definiert
als ein Teil des Gesamthubs) dargestellt. Hierbei wird auch
die verlangerte Kolbenstange (E) beriicksichtigt.

Die Werte in den Kurven stellen die auf das
Kolbenstangenende einwirkende Radialkraft dar.

MCE 32

Absolutposition der Kolbenstange:

Absolutposition der Kolbenstange:

Maximale Auslenkung 8, [mm]

Verldngerte Kolbenstange:
=== E=0mm
SS9 E=100mm

Absolutposition der Kolbenstange:
100 % Gesamthub
===~ 75% Gesamthub

25 50 100 150 200

Gesamthub [mm]
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale horizontale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Kolbenstange

0 In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf die Kolbenstange einwirkenden horizontalen
Lasten in Funktion zur Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und
Kombinationen von Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD
werden ebenfalls beriicksichtigt.

Die Kurven gelten fiir die von einer externen Fiihrung getragene Nutzlast (Reibungskoeffizient 0,1 wird
beriicksichtigt).

Hierbei ist zu beachten, dass die Diagramme auch fiir den Fall giiltig sind, dass die Fiihrungseinheit GUC
beriicksichtigt wird.

MCE 25

6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128

60 14 I I I I I MCE in Verbindung:
—— mit VK
50 12 ~— mit MSD
Beschleunigung/Verzdgerung:
20 10 a=0,5m/s?
------- a=2m/s?
8 — - — a=5m/s?
30 —_——=a=10m/s?
— == — a=20m/s?

=

20

10

Maximale horizontale Last my, pax [kg]
Maximale horizontale Last my, a4y [ka]

| I

| |
000 005 010 0715 020 025 0,30
v [m/s]

MCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128

80 T T

T 7

MCE in Verbindung:
— mit VK
~——— mit MSD

Beschleunigung/Verzogerung:
a=0,5m/s?

------- a=2m/s?

— - — a=5m/s?

———-2a=10m/s?

— - — a=20m/s?

Maximale horizontale Last my, . [kg]

-

Maximale horizontale Last my, yay [kal
w

|

| |
000 002 004 006 008 010 000 005 010 015 020 025 030
v[m/s] v[m/s]
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8 x 8 mit Schrittmotor [142

MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor (142

MCE, MSCE
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale vertikale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Kolbenstange

m, 0 In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf die Kolbenstange einwirkenden vertikalen Lasten in Funktion zur
Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und Kombinationen von Standardmotoren dargestellt.
Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.

Fiir den Fall, dass die Fiihrungseinheit GUC beriicksichtigt wird, muss fiir die Berechnung der maximalen Kraft der aus dem
Diagramm erhaltene Wert um die Last reduziert werden, die aus der bewegten Masse der Fiihrungseinheit GUC resultiert. Fiir die

v,a bewegte Masse siehe Abschnitt ,Fiihrungseinheit".
MCE 25
6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128
8 I I I I I MCE in Verbindung:
' | ! ! ! —— mit VK
R GO 0 S i A A ——— mitMSD
=) 2 O\ I I I
= S P =g ) — - -+ — = = — Beschleunigung/Verzdgerung:
< g eV TN [ [ a=0m/s?
3 E L — = B N a=0,5m/s?
EOLCNAN ] D
- T U et N R T — ———-a=5m/s?
E g '\._ N \‘\\ RN | — .- — a=10m/s?
€ F N S R N AR N g B —_ — a=20m/s?
s z k1 \ RN RN
) N N D
2 P NN SO
E = I § I \Q\\ \P\‘iﬁ' -0
= R e EETA TN
| | P AN TS EON
| 0 ! ! L S e e N
000 002 004 006 008 010 000 005 010 015 020 025 030
v[m/s] v[m/s]
MCE 32
8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128
20 f f f I 4 MCE in Verbindung:
: : —— mitVK
_ ‘ ‘ 3 - —— mitMSD
2 ! ! N ) .
= | | - = 3 — Beschleunigung/Verzdgerung:
E | | § a=0m/s?
E [ B E —]  eeee--- a=0,5m/s?
E | 2 —_— - — a=2m/s?
E ! 8 2 2 ]l ———-a=5m/s2
S [ g — - — a=10m/s?
g | . § _ — — a=20m/s?
@ ‘ @
E ] £ -
3 3
= . = _
0 0
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10 000 005 0710 015 020 025 030

v [m/s] v [m/s]
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor [142 8 x 8 mit Schrittmotor (142

35 20 ML R R B R B MCE in Verbindung:
| | | | | | | mit VK
30 ~——— mit MSD
= = Beschleunigung/Verzégerung:
= 95 = a=0m/s?
§ § ------- a=0,5m/s?
£ £ —_— - — a=2m/s?
% 20 z —_———-a=5m/s?
@ 2 — - — a=10m/s?
L 5 g — — a=20m/s?
g g
@ 2
£ 10 g
£ £
= =
5
0
0,00
MCE 45
10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142
40 | 12

MCE in Verbindung:

mit VK
1 ——— mit MSD
10
| Beschleunigung/Verzogerung:
] a=0m/s?
) P o N o a=0,5m/s?

—_— - — a=2m/s?
———-a=5m/s?
— -c — a=10m/s?
— —— a=20m/s?

o

N

Maximale vertikale Last m, nay [kg]
Maximale vertikale Last m, y [kg]

z L.
W S
i\ A (e e Nl el B
*“\ \ | .

e -
0Hm”m”m”xm”mh\\\m._\‘. 0
0,00 002 004 006 008 010 0712 0,14 0,0
v[m/s]
10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156
&0 ! ] ! ‘\ 50 ¢ MCE in Verbindung:
| | | — mitVK
I I I I ~— mit MSD
e e M I | 20 ) )
) F=TTT T =) | Beschleunigung/Verzdgerung:
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£ 40777\77'?77\77}7 E """" a=05m/s?
L S N E — - —az2m/s?
§ | | ‘X\ PN 2 —_——-a=5m/s?
I e B i e A = _"_a=10“‘/s§
2 [ [ N z — — a=20m/s
5 —_— —— —= | \\\ £ 2
A 20———\——%\—\——‘4——\ M
E BERANEA E
= [ [ [ =
| N e = 10
[ [ [ [ N
| | PN e
Y P N N BN I A I R T 0
000 002 004 006 008 010 012 0,714 0,0 0,1 0,2 03 04 0,5
vim/s] vIm/s]
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale Axialkraft in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Kolbenstange

v,a 0 In den folgenden Diagrammen ist die maximale auf die Kolbenstange einwirkende Axialkraft in Funktion
Fa zur Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und Kombinationen von
—> Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls
beriicksichtigt.

Fir den Fall, dass die Fiihrungseinheit GUC beriicksichtigt wird, muss fiir die Berechnung der maximalen
Kraft der aus dem Diagramm erhaltene Wert um die Last reduziert werden, die aus der bewegten Masse
der Fiihrungseinheit GUC resultiert. Fiir die bewegte Masse siehe Abschnitt ,Fiihrungseinheit”.

MCE 25

6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128

MCE in Verbindung:
mit VK
——— mitMSD

Beschleunigung/Verzégerung:
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

—_— - — a=2m/s?

———-a=5m/s?

— == — a=10m/s?

— — a=20m/s?

Maximale Axialkraft F, a [N]
VidXiidie AXIdIKIAIL g may LIN]

|

|

|

|

|

|

|

|

|
000 005 010 015 020 025 0,30
v [m/s]

MCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128

50

< 1 1 1 1 MCE in Verbindung:
I I — mit VK
I I ~—— mit MSD
= | I
= =Z | | Beschleunigung/Verzogerung:
g g | | a=0m/s?

R u® | [ a=0,5m/s?
£ 5 | | — - —a=2m/s?
% = | | ———-a=5m/s?
2 E L — - —ac10m/s?
o 2 — — a=20m/s?
£ £
E s
s 2

0
000 005 010 015 020 025 030
v [m/s]
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MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor [142 8 x 8 mit Schrittmotor (142

400

200

MCE in Verbindung:
mit VK
——— mit MSD

Beschleunigung/Verzogerung:
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

— - — a=2m/s?

———-a=5m/s?

— == — a=10m/s?

— — a=20m/s?

-
w
o

Maximale Axialkraft F, a, [N]
Maximale Axialkraft F, pay [N]
=
o

w
I}

MCE 45

10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142

500 N R I I I I 140 MCE in Verbindung:
1 ! | ! | | | — mit VK
: : : 120 | ~— mit MSD
= | | = BeschIeunigun_g/Verziderung:
T | | = 100 a=0m/s
£ | E oUW e a=0,5m/s?
w u — - —a=2m/s?
s g 8 ———-a=5m/s?
§ = — - — a=10m/s?
= = &0 — — a=20m/s?
@ @
£ £
§ § 40
20
I I
| i\ | 0
0,00 002 004 006 008 010 012 0,14 0,0

v[m/s]

10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156

700 600 MCE in Verbindung:
— mit VK
600 500 ~— mit MSD
_ Beschleunigung/Verzdgerung:
=z = a=0m/s?
g 500 JJT,(+ ) N NS —— a=0,5m/s?
u® u® —_— - —a=2m/s?
400 *5 ———-a=5m/s?
% = 300 — - — a=10m/s?
= = — — a=20m/s?
< 300 <
2 =
£ E 200
=
3 200 2
100
100
0
0
0,00 0,0
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale horizontale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit der Kolbenstange

0 In den folgenden Diagrammen ist die maximale Nutzlast dargestellt, die innerhalb eines
Positionierzeitrahmens auf einer bestimmten horizontalen Strecke bewegt werden kann. Dabei
wird eine Beschleunigung/Verzdgerung von 100 ms beriicksichtigt.

Die Diagramme nehmen auf Spindelsteigungen und Kombinationen von Standardmotoren Bezug.
Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.

Die Kurven gelten fiir die von einer externen Filhrung getragene Nutzlast (Reibungskoeffizient
0,1 wird beriicksichtigt).

Hierbei ist zu beachten, dass die Diagramme auch fiir den Fall giiltig sind, dass die
Fiihrungseinheit GUC beriicksichtigt wird.

MCE 25

60 \ T T T MCE in Verbindung: 14 T ‘ T T MCE in Verbindung:
— N AL I it VK - = mit VK
< o Lk\‘ K \\ N\ mitMSD g np- \A\A\lf\)\f\Af\—\ mit MSD
g o T TN TN N T 3 o o\l XN o
éE i: \ -:\ \ : \‘ :- : \ : | Positionierzeit: = ok - \L v ‘r\*'\ i\ ] Positionierzeit:
=ral IR IO VI W VIS VIR —— t=025s = CUNT TGN — t=025s
k " k\ VN oY T t=050s g Vv NN Y e t-035s
= ne '\\\ N \\\ N —_— - = t=075s 2 8- — AT AN W o — - — t=045s
E 0f A 4+\7+\7+747X77 ———-t=1,00s £ A '\ ———-t=060s
8 T I VI I \\\\ — - —t=150s S5 el - AN — - —t=075s
2 BEVLA RN \\ — — t=200s s A \"\\\ \ — —/ t=09%0s
| 200 Forw r\rﬁrT*\rrwfﬁ ] —=—-1:=310s 2 4L IRV L WL N ] —=—-t=120s
£ o \'\ \‘\\ | \\\ C N\ E Ny \\\ l\\\
S by o\ 3 NN 8
= 10r TL‘T-TT}T’T-ﬂT’T” = 2p - \**\\‘l“ﬁ

I R - A . [
0 | ; | ‘ L1 | | | \I 0 e, | \ ! \'
0 50 100 150 200 0 100 150 200
Apos [mm] Apos [mm]

MCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor [ 128

80 ‘ f f f ! ! 1 MCE in Verbindung: 7 ! MCE in Verbindung:
— I S I Y SO mit VK = mit VK
E e '\f T T K Ty mit MSD =2 6 mit MSD
= o\ \\ | | o g e
E 60 ‘: } - Positionierzeit: < ool Positionierzeit:
E b i\\\\‘ | N\ t=04s S i tgggs
3 H N e N t=08s < | I R A WA T L L b t=035s
% \‘-' I \\1 \ \ —_—-—t=12s % 4= = — - — t=045s
£ u\ ———-t= £ ———-t=060s
£ 40 RTRIRY I S t=16s £ )
g s \ AU\ k — - — t=20s 8 3r - — --—t=080s
E TN N U — — t=30s 2 — — t=1,00s
p ERIRIR AN ——— =475 s b —-—- 11255
£ 20 (B LTS 7‘\4 SR AR N E
= b \ T‘\ Pl N s ‘
= LLI,LL\,x\‘i)J R 177T

R [ Y |
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0 50 100 150 200 0
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MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor [142 8 x 8 mit Schrittmotor (142

140 | I | I | I | ] MCE in Verbindung: 40 | I T I | MCE in Verbindung:
| | | | | | | ] — mitVK | | | | | | | —— mit VK
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MCE 45

10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale vertikale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit der Kolbenstange

Apos

0 In den folgenden Diagrammen ist die maximale Last dargestellt, die innerhalb eines Positionierzeitrahmens auf einer bestimmten
vertikalen Strecke bewegt werden kann. Dabei wird eine Beschleunigung/Verzégerung von 100 ms beriicksichtigt.

Die Diagramme nehmen auf Spindelsteigungen und Kombinationen von Standardmotoren Bezug. Der Motoradapter VK und der
Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.

Fir den Fall, dass die Fiihrungseinheit GUC beriicksichtigt wird, muss fiir die Berechnung der maximalen Kraft der aus dem
Diagramm erhaltene Wert um die Last reduziert werden, die aus der bewegten Masse der Filhrungseinheit GUC resultiert. Fiir die

bewegte Masse siehe Abschnitt ,Fiihrungseinheit”.

6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128

Maximale vertikale Last m, y,, [kg]

MCE 32

MCE in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=04s
------- t=08s
—_—-—1=172s
—_———=1t=16s
— - —1t=20s
— — t=30s
——=—-1=45s

Maximale vertikale Last m, y [kl

8

Apos [mm]

MCE in Verbindung:
—— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=0,25s
------- t=035s
— -—1t=050s
——=—=1=070s
— --—1t=100s
— — t=150s
—=—-1=300s

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128

Maximale vertikale Last m, nax [kg]

R e N i
[ [ [
-\Pﬂ—\tﬂff
\\ [ [ N
N - o
\\‘\\$ \\\ [
f\#»—# [
r I \\\
AN N
Y | N
N NI N
N N N
\\L N Moty
AN
! LN [
100 150 200
Apos [mm]

MCE in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=05s
------- t=10s
—-—1t=15s
—_———=1=20s
— - —1t=25s
— — t=40s
—=—-1=85s

Maximale vertikale Last m, py [kgl

4

~ N I*s \\\
T T \77\7\7\
\\ PN I
\ IERNEAN
I [
,\4 A ,\\\,\,\L _
A N
\ N N
100 150 200
Apos [mm]

MCE in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=025s
------- t=040s
— - —t=055s
———=-1=080s
— - —1t=120s
— — t=180s
—=—-1=320s
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MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor [142
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MCE 45

MCE in Verbindung:
—— mitVK
———  mit MSD

Positionierzeit:

— - —1=20s
— — t=25s
—-—-t=35s

Maximale vertikale Last m, pay [kg]
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8 x 8 mit Schrittmotor (142

20

MCE in Verbindung:
— mit VK
——— mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=040s
— - —t=055s
——=—-1=080s
— - —1t=120s
— — t=200s
———-1=280s

10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142

40

30

20

10

Maximale vertikale Last my 4y [kgl

Apos [mm]

10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156
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MCE in Verbindung:
— mitVK
———  mit MSD

Positionierzeit:

t=05s
t=08s
—_——t=12s
—_———-1t=18s
— == — t=25s
— — t=40s
—=——-1=60s

MCE in Verbindung:
— mitVK
~——— mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=050s
— - —t=075s
—=—=—=1t=1,00s
— === t=130s
— —/ t=180s
———-1=230s

Maximale vertikale Last m, pay [kg]

Maximale vertikale Last m, ay [kg]

12

10|

50

30

20

10

40

Apos [mm]

Apos [mm]

MCE in Verbindung:
— mitVK
~— mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=040s
— - —t=055s
——=—=1t=070s
— - —1t=090s
— —/ t=130s
———-1=210s

MCE in Verbindung:
—— mit VK
——— mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=040s
— - —1=055s
—=—=—=1=0,70s
== - —1=100s
— — t=150s
—=——-1=220s
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / ABMESSUNGEN

ABMESSUNGEN

o Alle Abmessungen in mm. Die Zeichnungsmalstébe kdnnen unterschiedlich sein.

MCE in Verbindung mit Standardmotor und Motoradapter VK

* E1: Motoranschluss E8
E2: Geberanschluss . E5
E3: Bremsanschluss E3 =~
** ... + Absolutposition :T| ‘
L6 p T 111
\\l_ U
=t oSl |2
Ny B B ol o & s
it 22 -
G| = A ,
Q 1
L8 L9 ! C
L3 L4+E V4 L1
L2+E™ L1 + Gesamthub V1 E9 L12
L =L1 + Gesamthub + V1 + E9 L11
Lt
A (MCE 25) A (MCE 32) A (MCE 45) B C
2,8 "
W B‘I"‘\“‘g%fz“r M2 5 fur Magnet- fiir Magnet- Fur u2 T-Nut fur
) - Wig, feldsensor feldsensor Spann- DIN562
~ (Halter fur sticke 3| 3| /7 N (fur Profi-
~ k />N Magnetfeldsensor) f befestigung)
A — || © \ | |
i | r
s < - - 15 u1 =)
1 - b ¥,
MCE in Verbindung mit Standardmotor und Umlenkriementrieb MSD
E9 S6 S5

i il .

N
S12
OE10
T

S14

S3

S$10

S13
©
-
@
J
L5
e

H o
EloYe .L @
S7 L2 +E™** L1 + Gesamthub S1
L =L1+ Gesamthub + S1
L
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MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / ABMESSUNGEN

MCE ohne Motor Innengewinde

© A~
) (8] o
Q 90
— 0 w0y ©f ~ L28 —i © [
o ANT N| N - — —
5 5 =g Ersﬁs S S
— L6
T
S e
% 22 | | L4+E L
L2+E™** L =L1 + Gesamthub L23 L L29 ——Lt;
L
MCE Abmessungen

B e e e B e s e
25 50/26/16/10| 12 (3,5 M6x1 |32 8 M25 25|21 |135/1925 44| M4 | 8 |19 17|18 |M25 8 |14 7 5 [176 20

32 65/32/20/12| 14 |55 M8x125|4 |8 | M4 |32 22|135/228 44| M5 | 8 245245245 M3 | 8 (14| 7 | 5 226 25
45 8038|2216/ 18 | 7 M10x1,25/ 512 M6 | 45|32 | 20 /305/44 M6 |12 /3434 /34 M4 |10/16/ 8| 8 316 34

.EEIEEI!IIM!EII!ZIEE
- mm

4512310 |10 22 |42|28 |14 1

32 45,23 12|13 32 /58|36 2 1
45 45 23 16 | 17 |42 |75 |47 |25 12

Abmessungen Motoradapter VK und Umlenkriementrieb MSD

S3
mﬂﬁﬂﬂﬂﬂﬁﬂﬂﬁﬂﬂﬂ

36245 | 28 |55| 22 | 125|525 |1825|195|/55|18 | M4 | 6 | 245 | 315 | 34 | 385 8325

32 Schritt- 28 36315315/ 0 | 22 | 160 | 525 | 1825 |195|55|22 M5 |7 /315|315 | 34 | 0 | 8675

|| meter 42 40 |315| 42 (55| 22 | 160 705 | 2425 |195|65|22 M5 | 7| 315 445 | 46 | 48 |110,75

42 42 | 445 445 0 | 275 | 225 | 81 | 24,75 245 65|32 | M6 | 7 445 | 445 | 46 0 112825

4 56 46 | 445|564 95| 275 | 225 885 3325 |245| 6 | 32| M6 | 7 | 445 | 595 | 59,5 645 14425
Motorabmessungen

(#1) | (20,3) (#1) | (#0,3) | (%1)
e __

- Demnéchst verfligbar
28 mit
Schritt- 42 - M12 5-polig | M12 8-polig - 14 14 | 195 | - - | 704 | 423
motor 42 mit M12 5-polig | M12 8-polig M8 3-polig 14 14 19,5 9 27 | 1064 | 423
56 = M12 5-polig | M12 8-polig - 14 134 23 - - 98 56,4
56 mit M12 5-polig | M128-polig | M8 3-polig 14 | 524 | 23 9 12 | 138 | 564
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / ABMESSUNGEN

Gesamthub und Lange der MCE-Konfiguration

sai 3

J
Gesamthub ‘ Verldngerte Kolbenstange E

Definition Gesamthub
Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve

0 Der Elektrozylinder MCE verfligt tiber keinen Sicherheitshub.
Definition Lange

Ly=L+ L2 + E + Absolutposition

Innengewinde:

L= L+ L4 + E + Absolutposition

0 Die Langen L und L; sind so definiert, wie sie in den obigen MaRzeichnungen dargestellt sind, wobei die Langen des Motors, des
Motoradapters VK und des Umlenkriementriebs MSD ebenfalls beriicksichtigt sind.

Gesamthub [mm]
Absolutposition [mm]
_ Verlangerte Kolbenstange [mm]
Lange o
Gesamtlange [mm]

Oc:...-100mm.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 29



MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / ZUBEHOR

MCE, MSCE

ZUBEHOR

Technische Anderungen die der Produktinnova
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MINI-ELEKTROZYLINDER — MCE / ZUBEHOR

Mit Groe des MCE
Zubehor kompatibel
25 32 45

Motoradapter

4 Gelenkkopf SGS ° ° ° 72
5 | Gabelkopf SG U] ° ° 72
P Kolbenstangenzubehdr
6 Flex-Kupplung FK [ ° ° 73
7 Kupplungsstlick KSZ [ ° °

Magnetfeldsensor
Endschalter
21 | Sensorhalterung HMG o — — 83
24 | Motorkabel o o [ 86
25 | Geberkabel o [ [ 86
26 | Bremskabel o* o ° 86
i - Kabel

27 Verbindungskabel Motorbremse N N . 86

Reglerklemme*
28 | Stromkabel [ [ [ 88
29 | Signalkabel [ ° ° 88

* Beim Schrittmotor der GréRe 28 sind Motor- und Bremskabel in einem Kabel zusammengefasst. Zur Verbindung der Bremse mit der Reglerklemme wird ein
zusatzliches Kabel, das Verbindungskabel Motorbremse - Reglerklemme, verwendet.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 31
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UNIMOTION

BERECHNEN UND KONFIGURIEREN SIE IHRE EIGENE LOSUNG

Das ELECTRIC CYLINDER CALCULATION TOOL ist eine Online-Applikation zur schnellen und einfachen Auswahl des geeigneten
Produkts, um ein optimales Verhaltnis zwischen der gegebenen Kapazitat und dem Preis zu erreichen; zudem bietet es die
Méglichkeit, 3D-CAD-Modelle zu laden.

Flr weitere Informationen kontaktieren Sie uns bitte oder besuchen Sie unsere Website.

Grossenauswahl fiir Elektrozylinder | Driicken Anwendung / Neues Projekt M,  Speichern als &

Zyklusdefinition Schritt: Druckkraft

[ Einfache Zyklusdefinition

Zyklusdaten  Belastungsdaten

[ Erweiterte Zyklusdefinition

Belastungsdeaten

Hub Definition v Belastungen 2 : =7 Belastungen hinzufiigen

Zyklus Schritte ’ Masse der Last

Schritt: in Position bewegen m=17

Abstand x

Schritt: Druckkraft
he=25

=5 Neuer Schritt - Abstand y

hy=0
Abstand z
h,=105

C y
J \i ZUSATZLICHE KRAFTE

> @ > B 2ykius| Hub Definition o Zyklus Schrittew > « Zuriick

) Zuriicksetzen Bestatigen
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / EIGENSCHAFTEN

EIGENSCHAFTEN

Der Mini-Elektroschlitten MSCE ist ein Mini-Linearantrieb mit integriertem Linearfiihrungssystem und Tischteil. Durch die Verwendung eines
integrierten Prazisions-Kugelgewindetriebs wird die Drehbewegung (Rotation) der Antriebswelle bzw. des Motors in die Linearbewegung
(Translation) des Tischteils mit hohem mechanischem Wirkungsgrad und geringer innerer Reibung umgesetzt.

Hochste Leistungsmerkmale, wie hohe Geschwindigkeit, Beschleunigung und Wiederholgenauigkeit werden durch einen Prazisions-
Kugelgewindetrieb und ein Linearfiihrungssystem gewahrleistet.

Der vormontierte Standardmotor (in Reihe mit dem Motoradapter und der Kupplung oder parallel mit Umlenkriementrieb und Zahnriemen) und
der Standardantrieb machen das System Plug-and-Play-fahig. Kompakte Abmessungen und optimal ausgewahlte Motorkombinationen decken
eine grofRe Bandbreite von Anwendungen ab.

Das Aluminium-Basisprofil sieht an seiner Unterseite T-Nuten fiir die Befestigung des Elektroschlittens vor. Zusatzlich sind seitliche Nuten fiir
Spannstiicke und Nuten fiir Magnetfeldsensoren vorhanden.

Das Aluminiumtischteil und die Frontplatte des Elektroschlittens bieten vielfaltige Optionen zur Befestigung der Arbeitswerkzeuge und zur
Anbringung zusatzlichen Zubehors. Vorbereitete Anschlussbohrungen am Tischteil und an der Frontplatte zur einfachen Kombination der

MSCEs mit Mehrachssystemen machen dieses Produkt hdchst flexibel. Fiir den Bedarf einer individuellen Motorkombination ist der Mini-

Elektroschlitten auch ohne vormontierten Motor erhéltlich.

Die Kolbenstange sorgt zusammen mit der Radialwellendichtung fiir den Schutz des Kugelgewindetriebs vor Staub und anderen
Verunreinigungen.

Die Standardlangen gewahrleisten ein hervorragendes Preis-Leistungs-Verhaltnis und schnelle Lieferzeiten.

Jeder MSCE ist optimal vorgeschmiert und bereit fiir den wartungsfreien Betrieb. Der MSCE gestattet relativ hohe Tragzahlen (axial, lateral und
torsional) und optimale Zyklen fiir die Bewegung groRerer Nutzlasten bei hoher Geschwindigkeit sowohl in horizontaler als auch in vertikaler Richtung.

o Die Aluminiumprofile werden nach EN 12020-2 mittel gefertigt

Motoradapter VK mit Kupplung und Motor Umlenkriementrieb mit Zahnriemen und Motor

—

Mehrachssystem Zubehdr, MSCE ohne vormontierten Motor

34 UNIMOTION Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.



MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / KONSTRUKTION

KONSTRUKTION

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

1 — Aluminiumtischteil mit integriertem
Linearfiihrungssystem
2 - Frontplatte
3 — Kompaktes Aluminium-Basisprofil
4 - Kolbenstange
5 — Motoradapter VK mit Kupplung
6 — Vormontierter Motor (mit/ohne Bremse)
7 — Standardanschliisse (Motor, Geber und
Bremse — optional)
8 — Umlenkriementrieb mit Zahnriemen
9 — Antriebswelle des Prazisions-
Kugelgewindetriebs
10 — Nuten fiir Befestigung
11 — Nuten fiir Magnetfeldsensoren
(GroRen 32 und 45) oder Befestigung
der Sensorhalterung (GroRe 25)

Ohne Motor

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 35
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MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / BESTELLBEISPIEL

BESTELLBEISPIEL

E-0-00- 8000000

Baureihe:
MSCE

BaugroBe:
-25
-32
- 45

Kugelgewindespindel:

— MSCE 25: 96 x 2, 36 x 6
—MSCE32: 98 x 2,08 x8

— MSCE 45:910%3,810x 10

Gesamthub [mm]:
(Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve)
— 25,50, 75,100, 125,150, 175, 200

Motortyp und -groBe:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

A

gl

Motortyp:
— A: Schrittmotor ohne Bremse
— B: Schrittmotor mit Bremse

MotorgroBe [1:
— A: 28 mm (demnéchst verfligbar)
- B: 42 mm
—C: 56 mm
0 Verfiigbare GrofRen:

— MSCE 25: 28

— MSCE 32: 28, 42

— MSCE 45: 42, 56

Weitere Details finden Sie im Abschnitt

,Elektrische Daten — Motortypen und -gréf3en”
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / BESTELLBEISPIEL

Option fiir Motorbefestigung:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

Befestigungsoption:
— A: Mit Motoradapter VK

— B: Mit Umlenkriementrieb MSD nach oben
— C: Mit Umlenkriementrieb MSD nach rechts
— D: Mit Umlenkriementrieb MSD nach unten
— E: Mit Umlenkriementrieb MSD nach links

Nach unten

Nach oben Nach rechts

Richtung der Motoranschliisse:

Nach links

— U: Anschliisse nach oben
— R: Anschliisse nach rechts
— D: Anschliisse nach unten
— L: Anschliisse nach links

In Verbindung mit Motoradapter VK

Nach oben Nach rechts

In Verbindung mit Umlenkriementrieb MSD

Nach oben Nach rechts

Antriebsoption:

— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Antriebstyp:
— A: Schrittmotor

o Weitere Details finden Sie im Abschnitt
,Elektrische Daten — Antriebstypen”

Option Verbindungskabel Antrieb - Motor:
— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb
— 00: Ohne Kabel

Kabeltyp:
— A: Robotikkabel mit geradem Stecker
— B: Robotikkabel mit abgewinkeltem Stecker

Strom- und Signalkabel:

— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Stromkabel:
— 0: Ohne Stromkabel
— A: Mit Stromkabel

0 Kabelldnge =2 m

Weitere Details finden Sie im Abschnitt
,Elektrische Daten — Strom- und Signalkabel”

Nach unten

Nach unten

Nach links

0 Kombinationen mit Umlenkriementrieb
MSD, bei denen die Anschliisse zum
MSCE zeigen, sind nicht zuldssig, da
es zu einer Kollision von Anschliissen
und dem MSCE kommen kann! Solche
Kombinationen sind: BD, CL, DU und ER.

Antriebsprotokoll/-steuerung:

— A: EtherCAT

— B: Ethernet-basierte Kommunikation
— C: Impuls-/Richtungssteuerung

Kabellange:
-A:3m
-B:5m
-C:10m
o Weitere Details finden Sie im Abschnitt
4Elektrische Daten — Verbindungskabel Antrieb - Motor”

Signalkabel:
— 0: Ohne Signalkabel
— A: Mit Signalkabel

o Kabellange =2 m
Das Signalkabel ist in den folgenden Fallen
zwingend erforderlich:
— Motor mit Bremse wird verwendet
— Puls-/Richtungs-Motorregler wird verwendet
— Endschalter werden verwendet
Weitere Details finden Sie im Abschnitt
4Elektrische Daten — Strom- und Signalkabel”

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

TECHNISCHE DATEN

Allgemeine technische Daten

Kugel- Dynamische | Dynamische Dynamische Max. zulassige Krafte Axialspiel 2T

gewindetrieb* | Axialkraft' | Tragkraft® Momente? (BS)? Wledt_arhol_gse =
auigkeit
d*![mmi [Nl | IN] | INv

6x2 1900 25, 50, 75,
25 1310 48 41 280 | 580 | 48 | 41 41 @ <005 0,015 ] gg' 1;2
6x6 1700 , 175,

200
8x2 2000 25,50, 75,
32 2135 100 68 860 | 860 100 68 68 @ <006 0,015 ] gg' ]gg
8x8 1500 175,

200
10x3 3500 25, 50, 75,
45 3240 20,1 174 1000 1000 163 163 | 163 <006 0,015 128' Eg
10%10 3200 0175

' Dynamische Axialkraft des Kugelgewindetriebs.
Ausgehend von diesem Wert wird die Lebensdauer berechnet.
2 Gilt fur Kugelgewindetrieb im Neuzustand.
3 Dynamische Tragkraft und dynamische Momente des Linearfiihrungssystems.
Ausgehend von diesen Werten wird die Lebensdauer berechnet.
4d = Nenndurchmesser Kugelgewindetrieb, | = Spindelsteigung (fiir eine Umdrehung).
® Gilt flir unidirektionale Axialkraft.

Antriebsdaten

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

Max. Hubge- Max. Drehzahl Max. Be-

MSCE | Kugelgewin- 4ssi
zulassige schwindigkeit? schleunigung

AEHHER Axialkraft'2
_dxiimml | Typ | GroBel[mml | Foa NI _myn kgl | Moy kgl | Vmax [M/s] | gy [U/mir]
14

6x2 170 57 0.100
25 28 3000 20
6x6 90 13 73 0.300
8x2 28 185 62 15 0.075 2240
42 375 125 31 0.100 3000
32 20
i 28 45 6,4 34 0.229 1720
8x8 Schrittmotor
42 190 35 16 0.400 3000
10%3 42 450 150 37 0.149 2980
56 695 233 58 0.150 3000
45 20
42 125 21 10 0.485 2910
10x10
56 575 132 48 0.500 3000

' Dieser Wert ist abhangig vom gewéhlten Motor, der Hubgeschwindigkeit und der Beschleunigung des Tischteils (siehe folgende Diagramme).
2 Gilltig fur den gesamten Hubbereich.
3 Gliltig fur die Nutzlast, die von einer externen Fiihrung geschoben und getragen wird (Reibungskoeffizient 0,1 wird beriicksichtigt).

Die maximale freitragende Nutzlast (Seitenlast) ist in den folgenden Diagrammen dargestellt.
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Kombination mit Standardmotor und Umlenkriementrieb MSD

Kugelge- Max. Max. zulassige Nutzlast' Max. Hubge- Max. Be-

zuldssige schwindig- | Max. Drehzahl

windetrieb Axialkraft2 | Horizontal*® Vertikal? Keit? schleunigung
dx[mml|_Typ_loroBeTllmml | Fou[NL__|__mynlkal | _m, [kg] Mg [U/min]
6x2 170 57 14 0.094 2810
25 28 20
6x6 80 13 6,5 0.281 2810
8x2 28 150 50 12 0.052 1560
X
42 375 125 31 0.100 3000
32 20
8x8 Schritt- 28 35 6,6 2,5 0.173 1300
motor 42 175 35 14 0.400 3000
103 42 380 127 31 0.146 2920
X
56 695 233 58 0.150 3000
45 20
42 115 19 9 0.457 2740
10x10
56 450 132 37 0.500 3000
Ohne Motor

Max. Max. zulassige Nutzlast Max. Maximale Max. Hub-

Kugelge- Kein Max. Max. Be-

: . zulassige . . Antriebs- Radialkraft auf | geschwin- :
windetrieb Axialkraftz | Horizontal> | Vertikal? | "o Lastmoment Welle digkeit? Drehzahl |schleunigung
n
mmm mmm [u/min]
6x2 170 57 14 0,06 0,03 0.150
25 25 4500 20
6x6 90 30 7 0,10 0,03 0.450
8x2 375 125 31 0,13 0,05 0.150
32 50 4500 20
8x8 375 125 31 0,53 0,06 0.600
10x3 695 233 58 0,37 0,08 0.225
45 100 4500 20
10x10 695 233 58 1,23 0,70 0.750

' Dieser Wert ist abhangig vom gewihlten Motor, der Hubgeschwindigkeit und der Beschleunigung des Tischteils (siehe folgende Diagramme).
2 Giiltig fur den gesamten Hubbereich.
3 Gliltig fuir die Nutzlast, die von einer externen Fiihrung geschoben und getragen wird (Reibungskoeffizient 0,1 wird beriicksichtigt).

Die maximale freitragende Nutzlast (Seitenlast) ist in den folgenden Diagrammen dargestellt.

Betriebsbedingung

Umgebungstemperatur 0°C ~ +50°C o Empftheng Las%twerte:
Umgebungstemperatur ohne Motor 0°C ~ +60°C Samtllt.:he in obigen Tabellep aufg_gfuhrten Daten zu den
dynamischen Tragzahlen (Linearfiihrungssystem und
M 1P40 Kugelgewindetrieb) sind theoretische Werte ohne Sicherheitsfaktor.

Arbeitszyklus 100% Der Sicherheitsfaktor hangt von der Anwendung und der
Auf Lebensdauer erforderlichen Sicherheit und Lebensdauer ab.
_ vorgeschmiert Wir empfehlen einen dynamischen Sicherheitsfaktor von
mindestens 5,0. Fiir die Berechnung des Sicherheitsfaktors des
Linearfiihrungssystems und des Kugelgewindetriebs siehe Seiten 93

und 95. Dort wird auch dargestellt, wie die einwirkenden Kréfte die
Lebensdauer beeinflussen.
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Masse und Massentragheitsmoment

Kugelgewmdetrleb Bewegte Masse* Mini- EIIZI l?tsrzes:l:?ttens** Massentragheitsmoment

My, msce [kgl mysce [kg] Jmsce [1072 kg cm?]

6 x 2 0,29 + 0,0007 x Gesamthub + 0,1013 x M 45
25 0,10 + 0,0010 x Gesamthub 0,20 + 0,0019 x Gesamthub

6x6 0,36 + 0,0016 x Gesamthub + 0,9119 x m 4

8x2 0,71 +0,0026 x Gesamthub + 0,1013 x m ¢
32 0,18 + 0,0013 x Gesamthub 0,40 + 0,0032 x Gesamthub

8x8 0,99 + 0,0047 x Gesamthub +1,6211 x m| ¢

10x3 2,81 +0,0061 x Gesamthub + 0,2280 x m ¢
45 0,36 + 0,0025 x Gesamthub 0,88 + 0,0059 x Gesamthub

10x10 3,63 +0,0121 x Gesamthub + 2,5330 x M 45

* Die bewegte Masse wird bereits in der Gleichung zur Berechnung der Masse des Mini-Elektroschlittens mygsce und des Massentragheitsmoments Jysce bertick-
sichtigt. Die bewegte Masse umfasst die Masse des Aluminiumtischteils zusammen mit der Frontplatte und der Kolbenstange mit Kugelmutter.
** Bei Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK oder Umlenkriementrieb MSD ist diese Masse mygce UM Myy.m bZW. Mysp:m zU erhdhen. Siehe hierzu
nachfolgende Tabelle.

m Gesamthub [mm]
Zusatzlich zu bewegende Masse [kdl

Zusatzliche Masse fiir Kombinationen mit Standardmotor und Motoradapter VK oder Umlenkriementrieb MSD

Motor ohne Bremse Motor mit Bremse
Masse des Motors und Masse des Motors und Masse des Motors und Masse des Motors und
Motoradapters VK Umlenkriementriebs MSD Motoradapters VK Umlenkriementriebs MSD

My + m [kg]

My ¢ m [ka] Mysp + m [ka] Myisp + m [ka]

25 Demnéchst verfligbar
28
Schrittmotor 42 0,52 0,62 0,65 0,75
42 0,57 0,71 0,70 0,84
4 56 1,31 1,49 1,50 1,68

Flachentragheitsmoment

MSCE

Iy [em?] 1, [em?] Iy [em?] 1, [em¥]

0,08 0,88 2,10 1,98

32 0,18 2,16 6,42 6,58
45 0,40 7,34 25,37 25,16

Haltemoment der Motorbremse

Haltemoment

Typ GroBe O [mm] (Bremse) [Nm]
28 Demnachst verfligbar
Schrittmotor 42 04
56 1,0
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Maximale Radialkrafte in Funktion zur Absolutposition des Tischteils

Flateralz
l o In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf

o — die Frontplatte einwirkenden Radialkrafte in Funktion zur
| | 1 Absolutposition des Tischteils dargestellt. Es werden beide
Radialkrafte, in Y- und in Z-Richtung, beriicksichtigt.

Absolut-
-position

Gesamthub

lFlateraly

MSCE 25 MSCE 32 MSCE 45
120 \ \ \ \ \ \ \ | ; | ; | ; | 350 \ I \ T \ \ \
[ T R R oo T T O B
100 7:77:77:77:77:77:77:777 L e e e e I e S S 300 e
o T T R B
= bbb (S W T T O N — 250 N A AN A A S B
2 g AL L4 = I N N N R =
% L ~ I T R 5
E T N 8 g
e 0 -\ k- -kt~ — = =
= PN - s
g ] | | | | | ] g
=40 r ST T T T = s
w Lo
| ‘ ot gy | :
20 N
fat may ; | | |
0 Lol \
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Kolbenstangenposition [mm] Kolbenstangenposition [mm] Kolbenstangenposition [mm]

UNIMOTION

BERECHNEN UND KONFIGURIEREN SIE

N Grossenauswahl fiir Elektrozylinder | Driicken Anwendung Neues Projekt M,  Speichern als &
IHRE EIGENE LOSUNG Zyklusdefinition Schritt: Druckkraft
Das ELECTRIC CYLINDER CALCULATION TOOL ist : Rl bt
eine Online-Applikation zur schnellen und einfachen Selssuagsdasten .
Auswahl des geeigneten Produkts, um ein optimales S ] IS
Verhaltnis zwischen der gegebenen Kapazitat T
und dem Preis zu erreichen; zudem bietet es die
Méglichkeit, 3D-CAD-Modelle zu laden.

=7 Neuer Schritt

Fiir weitere Informationen kontaktieren Sie uns bitte
oder besuchen Sie unsere Website. =3

K3 ZUSATZLICHE KRAFTE

@ > @ > @ | wstetmions’ shwsey > @) > 8 > @ > @) > -
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Auslenkungen der Frontplatte in Funktion zur Absolutposition des Tischteils

‘Flamral z

-l

0 Die folgenden Diagrammen beschreiben die Auslenkungen
der Frontplatte unter den verschiedenen Radialkraften, die
in den unterschiedlichen Absolutpositionen des Tischteils

N

einwirken. Es werden beide Radialkréfte, in Y- und in

w

i
= =
T

Z-Richtung, beriicksichtigt. Die Werte in den Kurven stellen

die auf die Frontplatte einwirkende Radialkraft dar.

Die maximal zulassige Auslenkung (8, may bzw. 3y max) darf

‘ Absolutposition
‘Flaleraly

nicht iberschritten werden.

MSCE 25

0,30

6, [mm]

Absolutposition [mm]

&, [mm]

0 50 100 150 200

Absolutposition [mm]

MSCE 32
0,35 0,4 T T T T T T T
| | | | | |
0,30 F-tr - -t -+t -7
| | | | | |
03 F-F -t -t -+ -4
0,25 I I I I I |
-+ -+ -+ +
= 0,20 T | | | |
E £ 02 -k =+ +
< o Sl /
| |
0,10 01 L
0,05
0,00 0,0

0 50 100 150 200

Absolutposition [mm]

Absolutposition [mm]
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MSCE 45

0,35

0,30

0,25

0,20

6, [mm]
&y [mm]

0,15

0,10

0,05

0,00 :
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200

Absolutposition [mm] Absolutposition [mm]

Winkelauslenkungen der Frontplatte in Funktion zur Absolutposition des Tischteils

o Die folgenden Diagrammen beschreiben die Winkelauslenkungen der Frontplatte unter den verschiedenen
Torsionsmomenten, die in den unterschiedlichen Absolutpositionen des Tischteils einwirken. Die Werte in den
Kurven stellen den auf die Frontplatte einwirkenden Moment um die X-Achse dar.

Die maximal zulassige Winkelauslenkung @,a darf nicht tiberschritten werden.

MSCE 25 MSCE 32 MSCE 45

08 ] 08

ol]

150

Absolutposition [mm] Absolutposition [mm] Absolutposition [mm]
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Maximale horizontale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Frontplatte

N
o
I

-
o

a, 0 In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf die Frontplatte einwirkenden horizontalen Lasten
in Funktion zur Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und
Kombinationen von Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD
my, werden ebenfalls beriicksichtigt.
Die Kurven gelten fiir die Nutzlast, die von einer externen Fiihrung geschoben und getragen wird
(Reibungskoeffizient 0,1 wird beriicksichtigt).
MSCE 25
6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128
60 14 MSCE in Verbindung:
—— mitVK
50 212 mit MSD
g Beschleunigung/Verzégerung:
0 £10 a=0,5m/s?
- A R W A L A VR S B LT a=2m/s?
% 8 — - — a=5m/s?
30 = ———-a=10m/s?
S 6 — - — a=20m/s?
5
@
©
£
s
=

Maximale horizontale Last my, yq [ka]

|
|
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10 000 005 070 0715 020 025 030

0 0
v [m/s] v[m/s]
MSCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128

20 — + o - — — — 4

N

0 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ 7 MSCE in Verbindung:
[ [ [ [ [ [ [ _ mit VK

L e e s N ¢ ——— mit MSD
= I | | %
E | I I = Beschleunigung/Verzégerung:
£ 50 [ N T T T ] ES a=0,5m/s?
k2 | \ \ & e N ] e a=2m/s?
R e e T R S A o 4 — - — a=5m/s?
= [ £ —_——-a=10m/s?
= 1Y . o
R 30 o - ] 53 — - — a=20m/s?
s 2
@ £
e ©
E E
2 g

TSN I |
0F — + S N e - =1 1
L 1T \x o\ !
o == NI 0
0,00 0,01 002 003 0,04 005 006 0,07 0,00 0,05 0,10 0,15
v[m/s] v [m/s]
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8 x 8 mit Schrittmotor (142

8 x 2 mit Schrittmotor (142

— mitVK

% U %
Lo 0
b H 22
=) E==EFE
= w EES o
g >
= oNWL—
K= oo
o @©
S
e
>
=
w
[&)
wn
=

Beschleunigung/Verzogerung:

-e-----a
—-—a
—_———-a
—_—--—a

i

"
| o 1.7 ol "

|
‘\4\.14\\\\\f\4\\\\\\* B
et ,\\\ v .w.\
Lo -k, LY/
[ LA \“\ //
‘\L\\\T\\\r\L\\NTw.ﬁww
. I /7 \\,
‘\.nq\\\,\\r\_h_\\\,\..*f\\
[ [ [ | Fogy
\,_ | A | __ |
s 8 & 8 2 2 w -°

[63] *** Yw 1587 B|RIUOZIIOY BlBWIXEN

=

3] *°¥ Yw 1se 8eu0zLI0Y BJRWIXBN

0,2

0,1

=
o

v [m/s]

v [m/s]

MSCE 45

10 x 10 mit Schrittmotor (142

10 x 3 mit Schrittmotor (142

S

f=

=]

<

o

> oo

Sl w20
& NEIIEE
= L EES S
S 2
2 A ZToN;L-od
Ex® 20 00w
25> S5 ®©® o oo
T=x= 2,0, '

=
ZEE S|
£ 2| .
L = o .
[} 2 . |
(2]

@ '
= m .___

0,00 0,02 0,04 006 008 010 0,12 0,14

[B%] *®“ Yw 357 3|RIUOZIIOY BlEWIXE

v [m/s]

v [m/s]

10 x 10 mit Schrittmotor (156

10 x 3 mit Schrittmotor (156

MSCE in Verbindung:
= mit VK

B B
Lo 00

0 D ==
ESIEE
n EESo
SNwL -
LU L | B T 1}
©

——— mit MSD
Beschleunigung/Verzdgerung:
ceee--- 2

_—-—1a

—_———-a

—_—--—a

140

[63] ** Yw 15€7 3RIUOZII0Y B[RWIXB

o
rel
o~

[63] *** Yw 1se7 9|EIUOZIIOY B[RWIXE

0,00 002 004 006 008 010 012 0,14

v [m/s]

v [m/s]
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Maximale vertikale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Frontplatte

0 In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf die Frontplatte vertikal einwirkenden Lasten in Funktion

zur Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und Kombinationen von
Ny Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls
beriicksichtigt.
v,a
MSCE 25
6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128
8 MSCE in Verbindung:
147 —— mit VK
= ~——— mit MSD
512 = . . .
= % 6 Beschleunigung/Verzégerung:
g H a=0m/s?
E>107 é ------- a=0,5m/s?
5 s — - — a=2m/s?
38 2y —_——-a=5m/s?
2 = — - — a=10m/s?
= 6 5] — — a=20m/s?
g @
@ <
g4 5’
E =
=2
0
0 0,00

0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10

v [m/s]

MSCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128

—_
o

35 MSCE in Verbindung:
— mit VK

5 % 3,0 mit MSD
T g Beschleunigung/Verzdgerung:

g g 25 a=0m/s?
E - S . U L BT T a=0,5m/s?
§ 220 —_— - — a=2m/s?
@ K] ———-a=5m/s?
% £ 15 — -- — a=10nm/s?
£ = —_— — a=20m/s?
> P
@ @©
E £

=<

=

k=]
3,1

0,0
000 001 002 003 004 005 006 007 0,00

v [m/s]
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8 x 2 mit Schrittmotor [142 8 x 8 mit Schrittmotor (142

35 T T T T
[ [ | |
o e ——
< TN
[ S IR BN
g BTN
E N
§ o T‘:'\ ‘\\\\\
§157774‘7\‘7‘l‘7\7\
) f— — .
P SN
= | P
5F - —+ }\*\*\*\
[ |
0 | \ N L
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08
v [m/s]
MSCE 45

0,10

Maximale vertikale Last m, nay [kl

MSCE in Verbindung:
= mit VK
mit MSD

Beschleunigung/Verzdgerung:
a=0m/s?
a=0,5m/s?

—_— - — a=2m/s?

—_— —-a=5m/s?

— e — a=10m/s?

— — a=20m/s?

10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142

40

20

10

Maximale vertikale Last m, nax [kl

30 |

ST UL P N
=N
!

.
Ll

S

N

08 N
|

N

0
0,00 0,02 004 006 008 0,710 0712 0,14

10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156

60

50

40

30

20

Maximale vertikale Last m, nax [kgl

v [m/s]

0
0,00 0,02 004 006 008 010 0,12 0,14

v [m/s]

Maximale vertikale Last m, ,, [kg]

Maximale vertikale Last m, pqy [kgl

10

=)

o

~

N
I

50

40

30

20

10

0,2 03 0,4

v [m/s]

MSCE in Verbindung:
—— mitVK
mit MSD

Beschleunigung/Verzégerung:
a=0m/s?
a=0,5m/s?

—_— - —a=2m/s?
———-a=5m/s?

— - — a=10m/s?

— — a=20m/s?

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Beschleunigung/Verzégerung:
a=0m/s?
a=0,5m/s?

— - — a=2m/s?
—_——-a=5m/s?

— - — a=10m/s?

— — a=20m/s?
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Maximale Axialkraft in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Frontplatte

e 0 In den folgenden Diagrammen ist die maximale auf die Frontplatte vertikal einwirkende Axialkraft in Funktion
zur Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und Kombinationen von
. Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls
. \

> ; beriicksichtigt.

MSCE 25

6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128

MSCE in Verbindung:
— mitVK
~——— mit MSD

Beschleunigung/Verzégerung:
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

—_— - — a=2m/s?

—_——=a=5m/s?

—-e — a=10m/s?

— — a=20m/s?

Maximale Axialkraft F, pa [N]
Maximale Axialkraft F, pay [N]

0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10

v [m/s]

MSCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128

200 \ \ \ \ \ \ \ 50 I A A B MSCE in Verbindung:
1 5 | [ [ [ [ [ T e —_— mitVK
[ [ -t - . [ N N ——— mit MSD
= [ [ [ [ = - 44—k — = =
é | | [ —— g | | | | [ Beschleunigung/Verzdgerung:
u? | | u® | | | | | a=0m/s?
e — - - £ I NN B B L L a=05m/s?
k> [ [ = o — - — a=2m/s?
K] [T S [ ———-a=5m/s?
5 | ! @ (I — - —a=10m/s?
= — 4 — - £ [ — — a=20m/s?
£ Lo 3 Lo
S R = Lo
| | - -
AN [
\ N N
) PSR P U VPR VP S PR s, B 2
000 001 002 003 004 005 006 007 0,00 0,05 0,10 015 0,20
v[m/s] v [mys]
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8 x 2 mit Schrittmotor (142 8 x 8 mit Schrittmotor (142

400 200 | MSCE in Verbindung:
' —— mitVK
= — mit MSD
= =
g 300 g Beschleunigung/Verzégerung:
u® e a=0m/s?
£ e F-rFWYNWN\N\F-F-F -+ -+ -+ =] meee--- a=0,5m/s?
= £ — - —a=2m/s?
% 200 £ ——— - a=5m/s2
o > — - — a=10m/s?
£ = — — a=20m/s?
s =
= 100 s
0

0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10

MSCE 45

10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142

— '\ i i ; ; ; ; MSCE in Verbindung:
L N N I TR — mitVK
0= | | | | | | mit MSD
= - 4‘\\. \~ *:* - :* - ‘* - *‘ *: - Beschleunigung/Verzogerung:
= o a=0m/s?
E 300 P~—ut e — -
o __‘\\“ \ | ‘ ‘ ‘ T - S N N A R S R a=0,5m/s?
= SR P\ o o —_— - —a=2m/s?
AN T T —= e
= D = 2
S 200 - - Ao AN\ - - - . — --—a=10m/s
sel AN i i
E 7\777\\7 A\\i‘ IN T T
3 =4 AN |
= 10077\\77\77&\\ NN ]
L\J - ,\Q,‘r-;L T
\ ! Ny N T
0 ! ! N\ \\' N T

0,00 002 004 006 008 010 012 0,4

v [m/s]

10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156

700 600 MSCE in Verbindung:
— mit VK
= 600 = 500 mit MSD
3 ] Beschleunigung/Verzdgerung:
f’ 500 uiE" a=0m/s?
= PR U e - s I a=0,5m/s?
5 g '
= 400 = —_— - — a=2m/s?
2 £ 300 ———-a=5m/s?
300 2 i
—_— — a=20m/s
£ £ 200
3 200 | s
I
100 + 100
|
0 ‘ 0
0,00 0,02 004 006 008 010 0,12 0,14 0,0

v[m/s]
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale horizontale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit der Frontplatte

| /
(
m ] ;
_&
‘ Apos ‘
MSCE 25

0 In den folgenden Diagrammen ist die maximale Nutzlast dargestellt, die innerhalb eines
Positionierzeitrahmens auf einer bestimmten horizontalen Strecke bewegt werden kann. Dabei wird
eine Beschleunigung/Verzégerung von 100 ms beriicksichtigt.

Die Diagramme nehmen auf Spindelsteigungen und Kombinationen von Standardmotoren Bezug.
Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.

Die Kurven gelten fiir die Nutzlast, die von einer externen Fiihrung geschoben und getragen wird
(Reibungskoeffizient 0,1 wird berticksichtigt).

6 x 2 mit Schrittmotor (128

60 \ \ \ \ \ \ \
= :"\l‘} r AT
= el :
§5°**'.-f'p\* *‘-:*\*:* 1-\- v
£ '.w\\\‘\,\ IEEANENAN
=g I N S O VAR A W
S ' \\‘\‘ \‘\\\ \\ \\\ N
@ HERL \
%30—7"#. “JL?}\ l,‘,)‘\,,
i 4" (Y [ [ \\ Y
2 1‘."'\\\\\" \\\,‘
%zof’ﬁ.'f\ TN TN T
E e '\‘\\\‘ A\ r\\\ |
S0 ’%Hr\iﬁ"ﬁ(\u \
W | o
S AT R
0 50 100 150 200
Apos [mm]
MSCE 32

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=050s
— -—1=075s
———-1=100s
— --—1t=150s
— — t=2,00s
—=—-1=310s

6 x 6 mit Schrittmotor (128

Maximale horizontale Last my, may [ka]

Tar I I I I I I I MSCE in Verbindung:
b L < L L I I I — mit VK
12f - 1{'*\*‘4313\7&—4—4\7— mit MSD
S RFRLARTAN o0 N
[ At by | ‘ | Positionierzeit:
0 - r;r\\*v\*7¥7 N Y t=0255
[ AR \\ N \\ [ B t=035s
8- — *lllt“\‘r\*\‘r\*‘r*‘r*‘y** _— - — t=045s
6 ,L\L‘ \1r L\\1 i\)\ oM ——:3322
[ '-\'.\ Vv N N — — t=100s
P AL AN Y g —=—c1t=140s
4r T AR \J\
[ S RN \ N
2~ Tt \*X\‘q‘*ﬂj*
[ T S S VR N AN
ol KT WL TN |
0 50 100 150 200
Apos [mm]

8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128

70

T

|
Dl mae

|

|

50

40 He AN Ry s

Maximale horizontale Last my, may [kgl

\',‘-,'r \\\\T\
sof il o e Al
AR

R
N \\\ SN [ \
10({1‘,\#%#\* j\*ﬂ*
N RSN\
0 50 100 150
Apos [mm]

MSCE in Verbindung:

mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=05s
------- t=10s
—_—-—1t=15s
———=-1t=20s
— - — t=25s
— — t=35s
—=——-1t=50s

Maximale horizontale Last my, may [kgl

7

T T T T MSCE in Verbindung:
| | L ——— —— mit VK
L 1 N

- *‘r\“.f)‘**‘*\xf‘* — mit MSD

| \'.\ | \ |
| | | |

Positionierzeit:

Ty
J’lQ\\ =1  ————t=025s

PN LI | R

. l\ \t N N R e t=035s
F *:*,Tt# 4 -\ -1+ — - — t=045s

v R v | \\\ ———-1=060s
- :‘Lti‘iJ T — - —t=080s

2% [ [ [ k — — t=1,10s

| L.\‘ N \\\ N ———-1t=150s

| B

| \ \

S 1 B i B ==y - ]
HY T‘\ V\ o \\ [ \
: \-\ NI R RN A W
0 50 100 150 200
Apos [mm]
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor [142 8 x 8 mit Schrittmotor [ 142

140 T 1 T ! I ! I MSCE in Verbindung: 35 i \ I vl ‘. MSCE in Verbindung:
I R \\_\_‘ — mitVK \\ I\ "\ \ | mit VK
5 120FF ‘u‘.‘f.\u\ oSS AR mit MSD = 30F - T\\L SN -4 mit MSD
T ‘e \\ N \ \ Positioni - = | \‘ ““ ‘ — i
g IR v\ | ositionierzeit: ] | . | | | Positionierzeit:
g TOEE T I TR T Y N ——t-02ss £ B O T NN s
5 L LB \\ N Y e t=050s E ) W AN . t=035s
3 . ' \ \ % [ \ | \ ‘X
2 80 Fri h*H*r*K*r -1 —-—1t=075s S 20F — T\\T‘*\ LT T s =045
2 L ‘\! Mo N \\ ——=—=1=100s @ | AN LY - =060
S ool frbirilhe P o1 e —t=150s E 5L L CAA SN — - —t=080s
= Pob l\ b Lo \ — — t=200s g | AN \\\\ L ] = — t=100s
< Py e —=—-1=250s 2 | Lo T= N ] —=—-t=130s
2 OC YT r*r-rr*r\f’ s 10 - TSN~ PN T
E IR N \i\ | E | R ‘\'\ NN
g w0ttt dbe - g 5[ -r R A ¥
I A A B I | oo N
0 L | o N \ 0 | [T I \\
0 50 100 150 200 0 100 150 200
Apos [mm] Apos [mm]
MSCE 45

10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142

150 MSCE in Verbindung: 25 MSCE in Verbindung:
— mit VK —_ mit VK

= mit MSD £ mit MSD
= 5 200F =

] Positionierzeit: £ Positionierzeit:

£ t=05s = 120255
[SPrT Y | D T L WA W U W R B t=08s [3- SN S | TR A S N T G A t=0,35s
g 1% — - — =125 o B — - — =045
) ! ©
2 ———-1t=16s 5 ———-1=060s
s —_——t= N — "t t=075s
It SO LIS — — =00
s 50 —=—-1=33s = =" t=110s
2 £

g s 5 —
£ =
g
0 n
0 0

Anos [mml

10 x 3 mit Schrittmotor (156

250 T T T T T
g oA ‘.‘ \\‘\ R
Bao0F ++- 4+~ -\ -
EE | ::.\ \\ \! *‘\‘
~;, TR \\\ »‘\
s o WY\ W\ WA
3 150 - ‘\\ ‘ \\‘ .
] [ oo I\
= T \.‘ A\
2100 —f= — -~ T
2 [ Ly [ [
g [ by [ [
A S
)
[ Fyo [ [
0 ! b L
0 50 100
Apos [mml]

MSCE in Verbindung:
— mitVK
mit MSD

Positionierzeit:
t=025s
------- t=0,50s
—_—-—1=0,75s
———-1=1,00s
— - —t=125s
— — t=1,50s
——=—-1=200s

Apos [mm]

10 x 10 mit Schrittmotor (156

—_ —_ .
S (= =] o N S
o o o o o o

Maximale horizontale Last my, ya [kgl

N
o

Apos [mml

MSCE in Verbindung:
— mitVK
mit MSD

Positionierzeit:
t=0,25s
------- t=040s
— - —t=0,55s
———=1=0,70s
— - —1t=090s
— —/ t=1,10s
—=—-1=130s

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale vertikale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit der Frontplatte

0 In den folgenden Diagrammen ist die maximale Last dargestellt, die innerhalb eines Positionierzeitrahmens auf einer
m, bestimmten vertikalen Strecke bewegt werden kann. Dabei wird eine Beschleunigung/Verzégerung von 100 ms
beriicksichtigt.
U Die Diagramme nehmen auf Spindelsteigungen und Kombinationen von Standardmotoren Bezug. Der Motoradapter VK und
4 der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.
Ey
[}
T
MSCE 25
6 x 2 mit Schrittmotor (128 6 x 6 mit Schrittmotor (128
| { | | | | | MSCE in Verbindung: 8 T T T T T T T MSCE in Verbindung:
14 T L N S LT N —— mitVK L T e —— mitVK
N N [ S I N S b .
TSR T | DR WA N mit MSD = S i mit MSD
= 12\ \ - ,\, LU Y = —_—e - o .
=2 TR w' ™\ ™ Positionierzeit: % 6 . N . Positionierzeit:
5 ISR\ T A \ﬁ y t=04s S \ t=025s
£ L [ | _ M — - ! g ! \‘ ! ! ’
g 10 il \ Y*\“ \+ \* \i TN eeeeee- t=08s = T T B it I t=035s
% \ | ! \J —_—-—t=12s S (TN \‘\\ \\\ L — - —1t=050s
< L\,‘L\,i¥ J\J,i ———-t=16s % 4 7\4‘,‘7 e — N —_———=1=0,70s
3 '\‘ \“\ ‘ \l ] — " t=20s = \\‘-\\‘\\ \ | I —- — - —1t=1,00s
z \A*& ,‘L‘,,,)\; —_ — t=30s ] : ‘t‘j',,\,,\,,\,> —_— — t=180s
: PN T\ :\ : T —-—-t=45s 2 \ N NN —-—-t=420s
= SN E 2 B N R S T
g \T.\T\T X N ] \\‘\\‘\‘\¢
3 . \‘\ ey = N N N e Y
= v A Ve NN S
PV N N Y NIRRT
BEREA WO D WA 0
‘ 100 150 200
100 150 200
Apos [mm]
Anos [mml

MSCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128

SRR SRR SR
| | | I
= | | .
= b - -
g I | N_\\
g [ [ [ NN
@ T I T T T
E S~ ~ [
s TRANA TR, (.
= \ \ \ L
% \\f\ R [ [ 1
£ NS UN
3 \ R | N
= AR \~\7$\\77\777
\\\ AR \
LA Lot N\
100 150 200
Apos [mm]

MSCE in Verbindung:

— mitVK
mit MSD

Positionierzeit:

—-—-t=90s

8 x 8 mit Schrittmotor (128

Maximale vertikale Last m, yy [kg]

3,5 \ \ \ \ MSCE in Verbindung:
N7 \ N —_— mitVK
3,0 R N mit MSD
[ [ [
N~ Positionierzeit:
| \ | |
2,5 NS t=025s
‘\ b N e t=040s
2,0 M N - -y — - —t=055s
| \\\\ | ———-1=080s
15 AT i SO — - —t=120s
AN \\ | ™ — —/ t=200s
[ | | —=—-1=350s
10 SN\ N LT -
[ Y [
0,5 *r\*‘r\:r*#*f\f‘*
I \1\ I [
0,0 AN A e,
100 150 200
Apos [mm]
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor [142

35 T T T T T T T
I
S 0L & & 4% = N N- Ty
% "u \ \‘\ \T\\ %\ | |~
g 25 [ 3 \L.,X l‘\‘,\, ,\,,‘,\,
3 T\ \\\ \,\\\\
2 By NN N
2 O r‘.ﬁ*f‘\‘fxtkf\ﬂ*\
5} IR LR A N
Toqsl LSy o\ R
> ‘ '-_:‘ \. [ \t\\ RS
= [ T A SR A
£ 100 F Y*TﬁT*Tﬁﬁfﬁﬁ*
2 b ey
5 -+ {f1f*1lﬁﬂ“
| [ I {\ \-I
0 ! Loyl l l LA
0 50 100 150 200
Apos [mm]
MSCE 45

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=03s
------- t=06s
— -—t=10s
———-t=15s
— - —t=20s
— — t=25s
—=—=—-1t=38s

8 x 8 mit Schrittmotor [ 142

Maximale vertikale Last m, nax [kg]

P e

50 100

Apos [mm]

MSCE in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=0,25s
------- t=040s
— - —t=055s
——=—-=-1=080s
— --—1t=120s
— — t=200s
—=—=—-1=280s

10 x 3 mit Schrittmotor (142

40

Maximale vertikale Last m, .y [kg]

Apos [mm]

10 x 3 mit Schrittmotor (156

60 I I I \ \ \ \
I LMV RN
= | \‘L PN ‘\\V C Y
SRS R T\YTV*TQ?**
g P ‘ R DA I %\
=27y S NI AN | W RN R\ W
B 10 | E\ \\\ A\\\ \1\ b
o L T [
< 30 — — - RN [ —
= \F “:S‘ ‘\\\‘ +\\\\+\ b 4\ 3
: W W TN
2 w0F |- Ay - T
E IS T R \I
- ST SN IR E S R I
[ T (I AR
I o I I I I I
0 T AT N NI
0 50 100 150 200
Apos [mm]

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

———-t=18s
— .- —t=25s
— — t=40s
———-t=62s

MSCE in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=0,25s
------- t=0,50s
— - —1=0,75s
——=—-1t=100s
— --—1t=130s
— —/ t=180s
—=——-1=230s

10 x 10 mit Schrittmotor (142

Maximale vertikale Last m, pay [kg]

10

100

Apos [mm]

10 x 10 mit Schrittmotor (156

MSCE in Verbindung:
— mitVK
mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=040s
_— - —1=0,55s
—_——=—=-1=0,70s
— --—1=090s
— — t=130s
———-1=230s

Maximale vertikale Last m, y [kl

50

30

20

10

40

50 100

Apos [mm]

MSCE in Verbindung:
—  mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

t=0,25s
t=040s
— - —t=055s
——=—=1=070s
— - —1t=1,00s
— — t=150s
—=—-1=220s
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / ABMESSUNGEN

ABMESSUNGEN

o Alle Abmessungen in mm. Die Zeichnungsmalstébe kdnnen unterschiedlich sein.

MSCE in Verbindung mit Standardmotor und Motoradapter VK

L7 + Gesamthub * E1: Motoranschluss E8 A-A . E6 "
i E2: Geberanschluss E5 E1 E2
H C+ A E3: Bremsanschluss E3*
** ... + Absolutposition ~
u | | I |
Wi | : v B
{
—L [ BY| L }f !
p o K \{E’
[t} [\ o =
s Lt ozl 2 1 sl H 2
- 14
1 wil [] i a—
|_ = \ 1 /
L3 H D A V4 Y Jl Lo
L4 ** L1 + Gesamthub V1 E9 L8
T
L2 ** L=L1+ Gesamthub + V1 + E9
L,
|
B (MSCE 25) E-E H-H (MSCE 25) Fur Spannstiicke
E 34 N
_>{ —-— jo))
X £ -
QO , Tle s, h 15
oL ~ E|E Sx,
N TESS
B Y
g O 3 82,86 7, N o
V2N ) g— S| - 4 y ol <
IS <l 503
ﬁ H ) D A 3.4 —g 0
Y *’u -]
I
0 —>{ 13,5 M3x0.5 - 6H 6 24,5
°E 150,02 4,7 mm tief T-Nut fur %«
(4x) DIN562
18 (fur Profilbefestigung)
B (MSCE 32) F-F K (MSCE 25)
F 4,7
& o 1
: % £ ~
TO O} g N oEE Sy
TlE X
2% EITE LN &
¥ o LN A
? f /y\-y o — Q20 5 gl 14
ol 2] ¢ -
Y Y 24 & {[ u 28
© ) 1S 8 i T-Nut fir ‘
e H Jaa Ny I DIN562 - M2,5
(Halter fur Magnetfeldsensor)
“o’. 13,5 M4x0.7 - 6H 8
F 52 2002 447 mm tief
2 (4x) K (MSCE 32)
1,67
B (MSCE 45) G-G
2 2
> =
1Q | . 55 _
[ W-\ (Db“ 25 e < é .
) St TEST Far ¥
D T\ olNE Magnetfeldsensor i<
o gi N =67 5255
© S
A f fK ol gl o { 7 K
NV U2 NI @ ol @ B (MSCE 45)
e i
N N R
Lodard
-F 7‘!\ JAAL e - I~
3G 13,5 M5x0.8 - 6H 5,8
20 10 mm tief (4x) 10 —
22,5 M3x0.5 - 6H =
32 6,5 mm tief (8x) 9
+ e
35002 For———— z,
36 Magnetfeldsensor
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / ABMESSUNGEN

C (MSCE 25) D (MSCE 25)
163 35 M2.5x0.45 - 6H
25 5 mm tief (4x) 45 15,7, 13 o5 H7
1,3 mm tief
J y  fur Zentrierring
O—0 ] CR5(3x)
v "
Nk - — - HHo~ oo &
@5H7 —— | O=0 !
1,3 mm tief 1 1
fur Zentrierring 1
@2 H7 CR5
4 mm tief (2x)
C (MSCE 32) D (MSCE 32)
16,5
: 45 M3x0.5 - 6H
35 /6 mm tief (4x) 4,5 22 13 @5 H7
1,3 mm tief
S~ A y | fur Zentrierring
0|n S — (= {  CR5 (2x)
a8 a1 Hee o 8r
& & Y o5H7 —— || IR
& R .
1,3 mm tief
39 fur Zentrierring 1
4,5 mm tief (2x) Jlle
C (MSCE 45)
20,5 60 M4x0.7 - 6H D (MSCE 45)
42 /6,2 mm tief (4x)
35 M3x0.5 - 6H 4,5 35 a7 H7
6 mm tief (4x) 1,6 mm tief
mr'a | fur Zentrierring
) ° % e @==0 { CR7
0 S
IR T e e
& % 1 (:j: I
PPN @7 HY
A 1,6 mm tief
50,5 fir Zentrierring
@4 H7 CR7 el
6 mm tief (2x)
MSCE in Verbindung mit Standardmotor und Motoradapter MSD
E9 S6 _ S5
Lo —
—
| Y‘ -
| @
N =
oY
el S
3
o @
S10 ) ,1].s9
o & @ﬁ :
b Yo . =
Bl A— e Hi
| L] [N
DA @
COLE /
s7 L2 ** L1 + Gesamthub S1
L =L1 + Gesamthub + S1
L
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / ABMESSUNGEN

MSCE ohne Motor
L13
1 fau L L18 L
‘ 90°
\ (] [

) 6 1 AN 22
< 0 A QT
@z &L a}ss

& =

L12 e L16 .l lL23
L8 > L2 ** L1 + Gesamthub 117
L
MSCE Abmessungen

o] 35
25 5012 6 | 6| 12 |[365 5825|135 /1925| 44 | 19 17 | 18 | M25 | 8 14 7 5 17,6 20
32 65 /14| 8 | 6 14 | 45 |73 |32 135| 228 | 44 | 245|245 245 M3 8 14 7 5 22,6 25

45 801810 8 | 18 |605 /91 45| 20 | 305 | 44 | 34 | 34 | 34 | M4 10 | 16 8 8 31,6 34

Mmmmmna
__ fom

45 | 23 (22422814 1
32 45 | 23 [32/58/36| 2 | 1
45 45 | 23 4275|147 25|12

Abmessungen Motoradapter VK und Umlenkriementrieb MSD

S3
e T ) e el I ' ol 5 0 CTIE T

[mm]

25 28 36| 245 | 28 55| 22 |125| 525 |1825/195|55|18| M4 | 6 |245|31,5| 34 | 385 | 8325
. 28 36|315|315| 0| 22 160 525 |1825|195 55|22 M5 |7 315|315| 34 | 0 | 8675
Schrittmotor 42 40 | 315 | 42 |55| 22 |160| 70,5 2425|195 /65 22 M5 |7 315|445 46 | 48 110,75
42 42 | 445 445 | 0 | 275|225 | 81,0 | 2475|245 65 32| M6 | 7 |445| 445 | 46 0 128,25
45 56 46 | 445 56,4 | 95| 27,5225 | 885 | 3325|245 6032 M6 | 7 445|595 595 64,5 14425
Motorabmessungen

(#1) | 03) (+1) (*03) | (1)

- Demnéchst verfuigbar
28 mit
: 42 - M12 5-polig | M12 8-polig - 14 14 19,5 - - 704 | 423
Schrittmotor . . . :
42 mit M12 5-polig | M12 8-polig | M8 3-polig 14 14 19,5 9 27 106,4 42,3
56 = M12 5-polig | M12 8-polig - 14 134 23 - - 98 56,4
56 mit ~ M125-polig | M128-polig | M8 3-polig| 14 52,4 23 9 12 138 56,4
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / ABMESSUNGEN

Gesamthub und Lange der MSCE-Konfiguration

LT - T 1}

| | |

‘ Gesamthub

Definition Gesamthub
Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve

0 Der Elektroschlitten MSCE verfiigt iiber keinen Sicherheitshub.

Definition Lange
L =L+ L2 + Absolutposition

0 Die Langen L und L, sind so definiert, wie sie in den obigen MaRzeichnungen dargestellt sind, wobei die Langen des Motors,
des Motoradapters VK und des Umlenkriementriebs MSD ebenfalls beriicksichtigt sind.

m Gesamthub [mm]
Absolutposition [mm]
Lange o
Gesamtlange [mm]
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MCE, MSCE

ZUBEHOR

rbehalten.

eiben uns vo

n, bl

tion diene
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / ZUBEHOR

- Mit GroBe des MSCE kompatibel
Zubehor

Motoradapter

Spannstiicke ° ° ° 74
5 | Nutensteine [ ° ° 75 Befestigungszubehdr
6 | Zentrierring [ ° ° 75

R R R piehe

* Beim Schrittmotor der GréRe 28 sind Motor- und Bremskabel in einem Kabel zusammengefasst. Zur Verbindung der Bremse mit der Reglerklemme wird ein zusétzli-
ches Kabel, das Verbindungskabel Motorbremse - Reglerklemme, verwendet.
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Elektrische Daten

Motortypen und -groen
Antriebstypen
Verbindungskabel Antrieb - Motor

Strom- und Signalkabel




MCE, MSCE

ELEKTRISCHE DATEN
MOTORTYPEN UND -GROSSEN
Motoridentifikation
| Mot |
Ty | GroteDlimml | Bremse |
28 = STMN-28-L-E *
mit STMN-28-L-E-B *
. = STMN-42-L-E
Schrittmotor 42 =
mit STMN-42-L-E-B
56 = STMN-56-L-E

mit STMN-56-L-E-B
* Demnéchst verfligbar
Motor-Pinbelegung
Schrittmotor GrofRe 28 mm
Demnachst verfiigbar
Schrittmotor Grofe 42 und 56 mm
0 Giltig fiir Schrittmotoren:

* STMN-42-...
* STMN-56-...

Motoranschuss Geberanschuss Bremsanschuss
Anschlusstyp: M12 5-polig Anschlusstyp: M12 8-polig Anschlusstyp: M8 3-polig

O

1 A- 1 A+ 1 Bremse +24 V
2 A+ 2 A- 3 Bremse/Masse
3 B+ 3 B+ 4 NC
4 B- 4 B-
5 Schirm 5 Masse 0 Nur fiir Motoren mit Bremse giiltig: STMN-..-B
6 I-
7 I+
8 VCC (5V)
Schirm Masse/Schirm
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MCE, MSCE
ELEKTRISCHE DATEN

Technische Daten

Motor

STMN-28-L-... STMN-42-L-... STMN-56-L-...
Spannung [V DC] 3,15 2,4
Phasenstrom [A] 1.8 42
Massentragheitsmoment [kg cm?] 0,082 (0,095%) 0,480 (0,501%)
Haltemoment [Nm] 0,5 1,87
Schrittwinkel [’ Demnéchst verfligbar 1.8+5% 1.8+5%
Phasenwiderstand [Ohm] 1,75+10% 058+15%
Phaseninduktivitat [mH] 33+20% 19+20%
Spannungskonstante [mV/min] 23 325
Masse [kdl 0,44 (0,57%) 1,14 (1,33%)

* Gliltig fur Motor mit Bremse.

Geber

STMN-28-L-... STMN-42-L-... STMN-56-L-...
Typ Inkremental
Messprinzip Optoelektronisch
Schnittstelle Demnéchst verfligbar Line Drive
Auflésung [cpr/ppr] 500/2000
Betriebsspannung [V DC] 5

Bremse

Bremse

| Code |  STMN-28-L-. STMN-42-L-... STMN-56-L-...

Betriebsspannung [V DC] 24 (+6/-10 %)
Nennleistun 8 10
. Wl Demnachst verfligbar
Haltemoment [Nm] 0,4 1,0
Massentragheitsmoment [kg cm? 0,013 0,021

Betriebsbedingungen

* Ausgenommen Wellenleistung.

Umgebungstemperatur -10°C ~ +50°C

Umgebungsfeuchte max. 85% (nicht kondensierend)

Schutzklasse* IP65
Arbeitszyklus 100%

Abmessungen

o Siehe Abschnitt ,Mini-Elektrozylinder — MCE — Abmessungen” oder ,Mini-Elektroschlitten — MSCE — Abmessungen®.

Ausfiihrliche Informationen

o Sie die Unimotion-Dokumentation zu Motoren.
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MCE, MSCE
ELEKTRISCHE DATEN

ANTRIEBSTYPEN

Antriebsidentifikation und -kompatibilitat

28

STMN-28-L-... STDF-28-A-EC*

EtherCAT 42 STMN-42-L-... STDF-42-A-EC
56 STMN-56-L-... STDF-56-A-EC

28 STMN-28-L-... STDF-28-A-EN*

Ethernet-basierte

Schrittmotor L Schrittmotor 42 STMN-42-L-... STDF-42-A-EN
Kommunikation
56 STMN-56-L-... STDF-56-A-EN
28 STMN-28-L-... STDF-28-A-PD*
~ Impuls-/ 42 STMN-42-L-... STDF-42-A-PD
Richtungssteuerung
56 STMN-56-L-... STDF-56-A-PD

* Demnéchst verfligbar.

Technische Daten

. w | 0  schittmtr 000000

l::;:;?:g EtherCAT Ethernet-basierte Kommunikation Impuls-/Richtungssteuerung

ode STDF-...-EC STDF-...-EN STDF-...-PD

Betriebsspannung [V DC] 24+10%

Stromverbrauch* [mA] max. 500
Drehzahl [U/min] 0~3000
Unterstitzte Auflosung ** [ppr] 500, 1000, 1600, 2000, 3600, 5000, 6400, 7200, 10000
3 dedizierte Eingange (LIMIT+, LIMIT, ORIGIN) Positionierbefehlsimpuls
i i 7 . - Servo ein/aus
Eingangssignale - 9 programmierbare Eingange
Benutzereingénge Alarm-Reset (Optokoppler-
(Optokoppler) !
(Optokoppler) Eingang)
1 dedizierter Ausgang A
6 . (Vergleichsausgang) Ein-Position

Ausgangssignale Benutzerausgange 9 programmierbare Ausgange

Optokoppler .

(Optokoppler) Optokopplen Alarm (Optokoppler-Ausgang)

Bremse Bremse Gebersignal, Bremse

* Ausgenommen Motorstrom.
** Falls diese Auflosung hoher ist als die Geberauflésung, muss der Motor mit Mikroschritt zwischen den Impulsen betrieben werden.
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ELEKTRISCHE DATEN

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur 0°C ~ +50°C

Umgebungsfeuchte 35% ~ 85% (nicht kondensierend)

Vibrationsfestigkeit 05G

Arbeitszyklus 100%

Abmessungen

o Siehe Abschnitt ,Zubehdr — Antrieb"

Ausfiihrliche Informationen

o Siehe die Unimotion-Dokumentation zu Antrieben.

64 UNIMOTION
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MCE, MSCE
ELEKTRISCHE DATEN

VERBINDUNGSKABEL ANTRIEB - MOTOR

0 Verbindungskabel Antrieb - Motor bestehen im Allgemeinen aus:
* Motorkabel
* Geberkabel
+ Bremskabel (nur wenn Motor mit Bremse verwendet wird).

Beim Schrittmotor der GréRRe 28 sind Motor- und Bremskabel in einem Kabel zusammengefasst.
Fiir den Motor ((128) ist ein zusatzliches Kabel, d. h. ein Verbindungskabel Motorbremse - Reglerklemme, enthalten.

Kabelidentifikation und -kompatibilitat

Code Verbindungskabel Antrieb - Motor

GroBe Motorbremse -

STMN-28-...
. STCF-M-_8-... STCF-E-_8-..*
mit  STMN-28-.-B + EtherCAT, STCF BT-02*
. ... |* Ethernet-basierte
5 = STMN-42-... - -
Srgg:g: 42 e Snfg'[g: Kommunikation, STDF-... STCF-B- 8
i * Impuls-/Richtungs- STCF-M-_12-... = STCF-E-_12-.. -
56 = STMN-56-... steuerung -

mit  STMN-56-..-B STCF-B-_8-...

* Demnéchst verfligbar.

Technische Daten

Schrittmotor GroBe 28 mm
Demnachst verfiigbar.

Schrittmotor GroRe 42 und 56 mm

Verbindungskabel Antrieb - Motor
| Typ | Motor [ Bremse |  Geber |
STCF-M-_12-... STCF-B-_8-... STCF-E-_12-...

Lange [m] 3,510
Kabeldurchmesser D [mm] 51 ‘ 45 ‘ 6,7
Material, Farbe TPE, schwarz
Biegeradius (dyn.) [mm] min. 7,5 x D
Geschirmt? Ja

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur (feste Verlegung) -40°C ~ +70°C
Umgebungstemperatur (flexible Anwendung) EXORET(N¢

Abmessungen

0 Siehe Abschnitt ,Zubehor — Verbindungskabel Antrieb - Motor”
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MCE, MSCE
ELEKTRISCHE DATEN

STROM- UND SIGNALKABEL

o Das Stromkabel dient der Stromversorgung von der Stromquelle zum Antrieb.
Das Signalkabel ist in den folgenden Fallen zwingend erforderlich:
* Motor mit Bremse wird verwendet
* Puls-/Richtungs-Motorregler wird verwendet
* Endschalter werden verwendet

Kabelidentifikation und -kompatibilitat

Awi T  hende

Typ Protokoll/Kontrolle Code Leistung Signal

EtherCAT STDF-..-EC STCF-S-EC-02
Schrittmotor Ethernet-basierte Kommunikation STDF-..-EN STCF-P-02 STCF-S-EN-02
Impuls-/Richtungssteuerung STDF-..-PD STCF-S-PD-02

Technische Daten

Stromkabel Signalkabel
STCF-P-02 | STCF-S-EC-02 | STCF-S-EN-02 | STCF-S-PD-02
[m] 2

Lange
Kabeldurchmesser [mm] 46 ‘ 6,4 ‘ 6,9 ‘ 6,4
Material, Farbe PVC, schwarz
Geschirmt? Ja
Abmessungen

0 Siehe Abschnitt ,Zubehdr — Strom- und Signalkabel*

Ausfiihrliche Informationen

0 Siehe die Unimotion-Dokumentation zu Antrieben.
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / MOTORADAPTER

MOTORADAPTER 68

[T \ { T T\ H
N | 0o
) =5
[ a
(I N EIS T B o
| il 7\8
1
: L1 - )/
\
1 - MCE/MSCE
o Kupplung nicht enthalten.

2 — Motoradaptergehduse
3 — Motoradapterflansch

4 — Motor

Motoradapter VK

Die Motoradapter VK sind mit den folgenden MCE/MSCE- und KupplungsgroRen kompatibel:

MCEIMSGE | VK | tupplung _

25 MG 25
EKL 2
32 MG 32 o ‘ d | N
Fir weitere Informationen zu den Kupplungen, siehe
45 MG 45 EKL 5 den Abschnitt ,Kupplungen”.

Bestellbeispiel

v R wo a2 [ 423 [ 4o [ 22 R 2 Y 24 [ 45 R v :

O
L1

Motoradapter ——— A B ac M L1 H @0 Vv ()4 o
68 [ | | | | | | | |

Baureihe: Motorabmessungen [mm] [l
- MG

BaugroBe:

-25

-32 o Das Mal @0 wird auch fiir Gewindebohrungen verwendet. Bei einer
- 45 Gewindebohrung muss das Prafix M verwendet werden.

Standardmotor-Adapter VK kompatibel mit MCE/MSCE und Standardmotoren

- Motorbefestigungs-
- Motorwellen bohrungen Motoradapter

Motor- L1 [mm] durc[l:nni;e]sser Durchmesser x Tiefe VK

flansch in. i @0 x H [mm]
25 _ VKMG25T1 | 108256 0,04
28 | NEMAT1 15 20 5,0 M2,5 x 2,5 (min.)
. _ VKMG32T1 108257 006
Schritt- , VKMG32T2 | 108258 0,09
motor 42 | NEMA17 20 25 5,0 M3 x 4,5 (min.)
'5 VKMG45T1 108259 014

56 NEMA 23 20 25 6,35 5x 10,0 (max.) VKMG45T2 | 108260 | 0,18

o Der Standardmotor-Adapter VK enthalt eine Kupplung. Es ist zu beachten, dass der Standardmotor-Adapter VK aus einem Stiick gefertigt ist.

Fiir Abmessungen von Standardmotor-Adaptern siehe Abschnitt ,Mini-Elektrozylinder — MCE — Abmessungen” oder
“Mini-Elektroschlitten — MSCE — Abmessungen”.
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / KUPPLUNGEN

KUPPLUNGEN

aDj7

Passfedernut optional

E ISO 4762

@Dg |

Elastomerkranz
Typ A (ShoreHarte 98 A)

Technische Daten und Abmessungen

Nenndrehmoment [Nm] Twn 2 9
Maximales Drehmoment* [Nm] Tmax 4 18
Gesamtlange [mm] A 20 26
AuBendurchmesser [mm] B 16 25
AuBendurchmesser inkl. Schraubkopf [mm] BS 17 25
Einbaulange [mm] © 6 8
Innendurchmesser (H7) [mm] D;, D, 3-8 4-12,7
Innendurchmesser Elastomerkranz [mm] De 6,2 10,2
Spannschraube (1ISO 4752) E M2 M3
Anzugsmoment der Spannschraube [Nm] 0,6 2
Mittenabstand [mm] F 55 8
Abstand [mm] G 3 4
Nabenlange [mm] H 12 16,7
Tragheitsmoment pro Nabe [kg cm?] Ji, Ja 0,003 0,02
Ungefahres Gewicht [kal 0,008 0,02
Standarddrehzahl [min~] 15000 15000

* Das maximal tibertragbare Drehmoment der Spannnabe hangt vom Bohrungsdurchmesser ab.

Maximal iibertragbares Drehmoment und Antriebsmoment M,, . [Nm] abhéngig vom Bohrungsdurchmesser

2 0,2 0,8 1,5 2,5 - -

5 - 1,5

2

8 8

10

Maximal iibertragbares Drehmoment und
Antriebsmoment M,, . [Nm] begrenzt auf die

GroRe des MCE/MSCE

MCE/MSCE
0,1

0,53

5 - —

1,23

Bestellbeispiel

KUPPLUNG & EKL5

B D

B
L EIT

Kupplung Kupplungs- Elastomer- Bohrungs- Option:
typ/GroBe: kranz Typ: durch-  _ pEN: mit
-2 -A messer Passfedernut
-5 [mm]  — Leer ohne
Passfedernut

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / UMLENKRIEMENTRIEB MSD MIT ZAHNRIEMEN

UMLENKRIEMENTRIEB MSD MIT ZAHNRIEMEN
0 (4 (5
F A M N ?GZ? Draufsicht

— ] i
I ‘ ® 20 1 l__l i — |_\\
‘ B =5 = . \ \
I \ gl = LT, HEE
‘ Q/B‘T I"**F***&’&’ﬂ - T T T |
| o | i
I - L1 ]
- @ l# N
F2 [T \

1 - MCE/MSCE

2 — Gehause Umlenkriementrieb

3 — Antriebslager Umlenkriementrieb . .
4 — Spannplatte Umlenkriementrieb Umlenkriementrieb MSD
5 — Spannsatz

6 — Motor

Bestellbeispiel

Umlenkriementrieb J A 7B ac
| |

O
I

oz 1
J

L1 H
I I I

M v
| I |
Baureihe:

— MG Motorabmessungen [mm] Il

D a0
|

BaugroBe: Typ
-25
-32
- 45

0 Das MaR @0 wird auch fiir Gewindebohrungen verwendet. Bei einer Gewindebohrung muss das Préfix M verwendet werden.

Standard-Umlenkriementriebe MSD kompatibel mit MCE/MSCE und Standardmotoren

MCE/MSCE “ Motorwellenliinge | Motorwel- M°‘°’be:°§t'g:“9$b°h'
lendurch- ung Umlenkrie-

Motor- L1 [mm] messer Durchmesser x Tiefe | mentrieb MSD

flansch in. ! [mm] @0 x H [mm]
25 14 20 . MSDMG 25T1| 108261 | 0,10
_— 28 NEMA 11 50 M2,5 x 2,5 (min.)
14 20 MSDMG32T1| 108262 | 0,12
32 Schritt-
17,5 24 . MSD MG 32T2| 108263 | 0,18
motor 42 NEMA 17 50 M3 x 4,5 (min.)
45 20,5 28 MSDMG 45T1| 108264 | 0,28
56 NEMA 23 20 28 6,35 5x 4,5 (min.) ~ 5,5 (max.) MSD MG 45T2| 108265 0,36
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / UMLENKRIEMENTRIEB MSD MIT ZAHNRIEMEN

Technische Daten

ersetzungs- | Max. Antri Max. Radial- | Kein Last- | Massentrig- | Masse Max. Motorabmessungen [mm]
verhaltnis moment kraft auf Welle* oment | heitsmoment | *** “

Typ
| Mowso | Fuwso | Mowso | Juso | Musp [ max. | max. | max. | min. [ max. | max. |
-m--m-mmm--

25 ' TI 1 0,10 0.010 0,39 0,10 6,35
T1 1 0,10 15 0.015 0,39 0,12 34 35 25 20 | 635

32 T2 1 0,25 15 0.015 1,04 0,18 46 50 36 *x 24 8

45 T1 1 0,30 15 0.020 4,16 0,28 46 50 36 28 8
T2 1 0,80 45 0.020 4,20 036 | 595 | 70 50 28 | 12,7

* Diese Kraft hdngt linear vom maximalen Antriebsmoment M, wsp ab und wird von dem korrekt vorgespannten Zahnriemen erzeugt. Diese Vorspannkraft muss
entsprechend der max. zuldssigen Motorradialkraft reduziert werden.

** Die Mindestlange L1 hangt von der GroBe des jeweiligen Spannsatzes ab. Diese Werte kdnnen Sie weiter unten in der Tabelle auf Seite 31 finden.

*** Djes ist ein Durchschnittswert. Dieser kann je nach Motorabmessungen unterschiedlich sein.

***% Ohne Passfedernut.

*rrkk Bej dickerer Spannplatte ist auch ein hoherer Wert maoglich (MaR N erhoht sich).

Abmessungen
25 1 525 | 315 | 245 | 22 | 195 | 55 | 385 12,25 83 18 M4x6
o |1 1 525 | 315 | 315 | 22 | 195 | 55 0 1575 | 865 22 M5x7
T2 1 705 | 445 | 315 | 22 | 195 | 65 48 1575 | 1105 22 M5x7
45 T 1 81 445 | 445 | 275 | 245 | 65 0 22,25 128 32 M6x7
T2 1 885 | 595 | 445 | 275 | 245 | 60 645 | 22,25 144 32 M6x7

* Dies ist ein Standardwert. Dieser kann je nach Motorabmessungen M und L1 unterschiedlich sein.

Die Mindestlange L1 [mm] hangt vom Durchmesser der Motorwelle ab @D

e _nﬂﬂm-nnmmnn

T 1
il 1 14 14 14 | 14 - - - - - - - -

2 n 1 - 175 175 | 175 175 | 175 | - - - - - -
n 1 - | 205 205 | 205 205 205 & - - - - - -

® 1 - 20 20 | 20 20 20 | 205 205 @205 205 | 205 205
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / GELENKKOPF SGS / GABELKOPF SG

GELENKKOPF SGS

Material: verzinkter Stahl

Of

(&)

7777777777

.

2,
%
AR
QbZ

Abmessungen und Bestellnummern

@D1
L1 ) L L4 L H
--- (H7) -“--m

Grote | Code
25

0 fl N
13

9215 M6 40 30 9 675 @ 12 6 13 10 1 003 | Fuce
32 9216 M8 48 36 12 | 900 | 16 8 16 12 14 14 005 | Fuce
45 9206  MI10x125 | 57 43 14 | 1050 @ 20 10 19 14 17 13 | 008 | Fce
GABELKOPF SG

Material: verzinkter Stahl

Loslagerung

L2
L3

@D2

Abmessungen und Bestellnummern

L1 L3 L4 L6 @D1
oM L2 L5 @D2
“--- (B13) - (GE) -
[

| GréBe | Code [kg] IN]
25 9196 M6 31 16 6 12 24 12 6 10 0,02 Fumce
32 9197 M8 42 22 8 16 32 16 8 14 0,05 Fuce
45 9186 | M10x1,25 52 26 10 20 40 20 10 18 0,09 Fmce
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ZUBEHOR / FLEX-KUPPLUNG FK / KUPPLUNGSSTUCK KSZ

FLEX-KUPPLUNG FK

Material: verzinkter Stahl

CH4 CH2
© ] Y a
S — <8
A L5
s n — 1 s|
S QL
Loslagerung -
= L3 L2 |L4
T
77777 L1

Abmessungen und Bestellnummern

|k | om Jufre|zfufisfos|afeo|omfonzfomafom]E|B] m | Fue |
orogeCode o |l kil IN_|
25 5473 M6 35 | 175 11 4 | 125|145 4 8,5 13 7 10 5 1 6 | 003 Fmce
32 5474 M8 57 26 21 5 16 19 5 | 125 17 11 13 7 2 8 | 0,06 Fmce
45 5466 | M10x1,25 | 71,5 | 35 20 9 22 32 6 22 30 19 17 12 2 8 | 022 Fmce

KUPPLUNGSSTUCK KSZ

Material: verzinkter Stahl

L2 L5
L4 L6
& & —
///77\\\ ;
/ /‘ A\,
I (an WH TN vz I 1
\ Q ) J SINANENIEIRS
Festlagerun ﬁ T ¢
gening @D3 Sl
(] |<CH. |

eccacd

Abmessungen und Bestellnummern

L7 @D2
M L1 L2 L3 L4 L5
“------Mﬂ (GLE) n-m

m Code [mm] [kal IN]

25 5227 M6 30 25 20 15 16 8 0,1 12701 18 55 10 0,05 Fmce
32 5228 M8 35 30 25 20 22 8 01 1400 20 55 13 0,07 Fmce
45 5229 | M10x 1,25 40 35 30 25 20 10 0,1 17702 | 26 55 15 0,11 Fmce
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / SPANNSTUCKE

SPANNSTUCKE

Mini-Elektrozylinder und Schlitten kénnen mit Hilfe der Spannstiicke, die in der Nut an der Seite des Profils angebracht sind, befestigt werden.
Spannstiicke kdnnen auch am Tischteil der Mini-Elektroschlitten MSCE befestigt werden (z. B. fiir Mehrachssysteme).

Material: Natureloxiertes Aluminium

/ \ F
| . :
T T I O %
Y ( a
O AN (©) < D
D72 \\N\C &) 2
(@) — © IS o
Y i ]
S 0 Ea Aol o
i = i@ —] =/ «
% o
i = ) ][ .
A /
B i i T T2
1 — Spannstiicke o Die ZeichnungsmaBstabe kdnnen unterschiedlich sein.
2 — Profil des MCE/MSCE
3 — Tischteil des MSCE
Abmessungen und Bestellnummern
Befestigung
Spannstiicke Monta[?:;l])stand Abmessungen [mm] am MSCE-
MCE/ Tischteil* Code
MSCE Fii L A Fiir MCE/
ur ir
aop [ o]0 e lrlolanl ol n >R
M3 T1 16 - 8 6 108216
3,6 34 3,25
M3 T2 32 225 | 4,75 12 108218
25 35 42 10 35 85|7 DIN 912 -
M4 T1 16 - 8 5 108217
25 45 4
M4 T2 45 32 6,5 16 108219
M3 T1 16 - 8 6 108216
3,6 34 3,25 25
M3 T2 32 225 | 4,75 12 108218
32 42 49 10 35 85|7 DIN 912
M4 T1 16 - 8 5 108217
25 45 4 -
M4 T2 45 32 6,5 16 108219
M3 T1 16 - 8 6 108216
3,6 34 3,25 25
M3 T2 32 225 | 475 12 108218
45 55 62 10 35 85|7 DIN 912
M4 T1 16 - 8 5 108217
2,5 4,5 4 32
M4 T2 | 45 32 6,5 16 108219

* Fir weitere Informationen siehe Abschnitt ,Montagebeispiele”
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / NUTENSTEINE / ZENTRIERRING

NUTENSTEINE

Mini-Elektrozylinder und Schlitten kdnnen mit Hilfe der Nutensteine befestigt werden, die in die T-Nuten auf der Unterseite des Profils eingesetzt
werden.

Material: verzinkter Stahl

Nuttypen und Bestellnummern

| MCE/MSCE | Nutyp | _mlgl | Code |
25

O

DIN562 — M2 0.013 107082
1 — Nutenstei 32 DIN562 — M3 0.035 37303
— Nutensteine
2 — Profil des MCE/MSCE 45 DIN562 — M4 0.064 40682
ZENTRIERRING
Material: Edelstahl
CR5 CR7 CR 5/7 CR 12

S

@
N

o

} C) ii i@i

7

A-A B-B Cc-C D-D
0,2 X 45° Fase 0,2 X 45° Fase 0,2 X 45° Fase 0,3 X 45° Fase
\ 7 k6
i | | |
o I oo
‘ % | % | ¥ R
| N | e | N I
i \ ' = \
@3,2 @5,3 8+; M3x0.5 M8x1.25
@5 h7 @7 h7 o @5 k6 @12 k6

o Die Zeichnungsmalstabe kdnnen unterschiedlich sein. Bestellnummern

5 0,2 107094
7 04 23332
5/7 0,5 107095
12 24 49049
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MCE, MSCE

ZUBEHOR/ FLANSCHBEFESTIGUNG MAFL / FUSSBEFESTIGUNG MAHP

FLANSCHBEFESTIGUNG MAFL

Material: eloxiertes Aluminium

0 Befestigungsschrauben sind enthalten.

Par)
AN
SRR
Pary
\V
Festlagerung ; =
I:E — L1 wrl_\

Abmessungen und Bestellnummern

" w0 |2 |5 |1 |15 | w6 | | oo | ooe ] o0a ] ooa | m | P |
- om | [k | N |

Grote | Code

25 108624 55 29 8 43 - 21 51 18 29 55 55 0,03 Fmce
32 108625 70 36 10 55 - 22 55 20 4,5 6,5 8,0 0,06 Fumce
45 108626 80 50 10 65 32 32 35 26 6,6 7,0 11,0 0,11 Fuce
FUSSBEFESTIGUNG MAHP
Material: Edelstahl
0 Set enthalt 2 Stiick (d. h. fiir die front- und riickseitige Befestigung). Befestigungsschrauben sind enthalten.
L7
&
[
J JOTTe |
— 9 r
% q ‘ & @D1
|
S N—
Festlagerung L2 L4 Q
[E L1 L3

Abmessungen und Bestellnummern

I g S ey g
L6 L8 L9 (2D1
Frontseite| Riickseite| _|Frontseite| Riickseite| Frontseite| Riickseite|

25 108253 25|18 |17,5|13 11,5 13 3 21 18 175220 55 2,8 4,5 9 | 0,04 | Fyce
32 108254 |32 |22 |220/| 16 14,5 22 20,0 | 255 6,6 45 55 10 | 0,06 | Fuce
45 108255 45|32|260/| 18 16 32 24,0 1320 6,6 6,6 13| 011 | Fuce
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / SCHWENKBEFESTIGUNG MASU

SCHWENKBEFESTIGUNG MASU

Material: Aluminium, MASU 45 — Aluminium + verzinkter Stahl

0 Befestigungsschrauben sind enthalten.

GroRe 25, 32

L2 L8

7 A 77
JaA\
OO e
L3
2o ] g e
| =y
DY % o i 0,
AN 0>
‘ & e
L7
L1
L2 L4
ANER 4 o
= 1 ¥ . 1
s e, &
L L g02 %
C)\ ‘ N4 7
Loslagerung Nl T R
~(1 L8 L6
(et Lo Tl

Abmessungen und Bestellnummern

L1 L4 @D3
m (02) (02) “ﬂm (H11) nm

(Grahe | Gode |

25 108243 27 18 | 12 16 10 2,6 6 3 - 6 4,5 6 4,5 10 0,02 Fmce
32 108244 34 22 | 16 20 14 2,6 6 3 - 8 50 8 55 12 0,03 Fmce
45 108245 48 32 | 26 22 13 55 9 45 53 10 55 10 6,6 14 0,12 Fmce
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MCE, MSCE
ZUBEHOR/ SCHWENKBEFESTIGUNG MLG / SCHWENKBEFESTIGUNG MLBU

SCHWENKBEFESTIGUNG MLG

Material: Aluminium

}

L2
L5

857

)

Loslagerung

[k

Abmessungen und Bestellnummern

L10 oDl | @D2 | @D3
(+0,5/0) (H9) | (H13) ﬂﬂnm
GroBe| Code |  Jom] |lkgl | N |

45 108233 51 31 42 38|18 64 8 (32 21 3 |10 26 10 | 66 | 105 |10 55 008 | Fyuce

SCHWENKBEFESTIGUNG MLBU

Material: verzinkter Stahl

L4
&
I
o
) 9 !
- Ll
Loslagerung op2| | ] L2
Dﬁ AEREE L1

Abmessungen und Bestellnummern

L4 L5 L6 D1
= (030 | €02 | 02 B o] n | m |

25 108227 25 15 12,1 23,0 27 3 18 6 55 7 0,04 Fmce

32 108226 32 20 16,1 29,5 30 4 24 8 6,6 10 0,08 Fmce
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MCE, MSCE
ZUBEHOR/ MONTAGEADAPTER ABM / KARDANADAPTER MZK

MONTAGEADAPTER ABM

Material: Edelstahl

0 Befestigungsschrauben und Nuten sind enthalten.

L3
L9
L11
_¢
L5

-0 /|\ ¢
L12 T 4| o L5 N_gn
i L10
L7
L8
(f * MCE/MSCE

Nutensteine und Schrauben

Fiir Fest-/Loslagerung

[E oderEﬁE ‘ =

Abmessungen und Bestellnummern

" e | ompatbmtatotop |11 | 12 | 13 |14 ]L5] 16 |17 L8] 19 | 10 [ bi2lom] T | m | Fe
Groge| Typ| Code | Typ [GroBeCllmml] foml | INm]|[kg] | IN] |
25 Tl

108239 28 165 30,5 27,5 35 18 135 28 12298355 27 |25 M4| 03 014 Fyce
T1 108237 28 170 | 38,5 44,5 0,24 | Fuce
32 , 350 |40 |22 135 28 12377 3430 M5 1.2
T2 108238 | Schrittmotor 42 200 | 46,0 52,0 0,29 | Fuce
T1 108235 42 210 | 535 61,5 0,62 | Fuce
45 49,0 | 50 |32 20,0 40 |16 | 527 48 (40 M6 22
T2 105320 56 245 | 64,9 72,9 0,72 | Fuce
KARDANADAPTER MZK

Material: verzinkter Stahl

0 Befestigungsschrauben sind enthalten.

L4 L3 L4
L1 L5
L2 L6
(se] E
8 ;&
il % 5 fﬂ 8
S \% S

Loslagerung

.
<1777

L7

Abmessungen und Bestellnummern

L3 L4 L6
R ARG R E IR RN
| Groe | Code | kgl | IN

32 108230 35 22 38 12 14 6,5 6 55 10,0 12 18 0,12 Fmce

45 108231 46 32 52 12 14 6,5 7 6,6 10,5 12 32 017 Fmce
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MCE, MSCE
ZUBEHOR/ KARDANLAGER MLZ / FUHRUNGSEINHEIT GUC

KARDANLAGER MLZ

Material: verzinkter Stahl + gesinterte Bronze

0 Satz enthalt 2 Stiick.

L7

L6
|
I
—F -
1|
. N
l

L3
L4

IL5

Loslagerung

[k

Abmessungen und Bestellnummern

Grote | Code

32/45 108234 46 | 32 | 18 | 15 | 105 30 | 15 | 7 | 12 | 11 | 66 | 02 | Fux

FUHRUNGSEINHEIT GUC

Material: Korper und Platte — eloxiertes Aluminium, Fiihrungen — gehérteter Stahl

o Befestigungsschrauben (Befestigung auf MCE-Profil) und Nuten sind enthalten.
Fiihrungseinheit GUC erfordert Innengewinde am Kolbenstangenende.

Technische Daten

Maximale Radialkraft (in Y- und Z-Richtung) in Funktion zur Lastposition

‘FGUC lateral

FGUC lat max [N]

0 50 100 150 200 250 300
A [mm]
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MCE, MSCE
ZUBEHOR/ FUHRUNGSEINHEIT GUC

Masse und bewegte Masse

Masse der GUC Bewegte Masse der GUC*

I R I R

25 0,30 + 0,0008 x (Gesamthub + E) 0,10 + 0,0008 x (Gesamthub + E)

32 0,65 +0,0013 x (Gesamthub + E) 0,20 + 0,0013 x (Gesamthub + E)
45 1,30 + 0,0018 x (Gesamthub + E) 0,42 +0,0018 x (Gesamthub + E)

* Die bewegte Masse der GUC wird bereits in der Gleichung zur Berechnung der Masse der GUC mgc beriicksichtigt.

m Gesamthub [mm]
_ Verlangerte Kolbenstange [mm]

Verschiebekraft (Reibkraft)

I Verschiebekraft [N]
GUC mit Kugelbuchsen _ E _ m _

Bestellbeispiel

25 3
52 3 I— Option:
45 3 Fiihrungs- BaugréBe: Hub GUC - BB: mit
einheit -25 Gesamthub Kugelbuchsen
-32 + verlangerte
- 45 Kolbenstange E [mm]
0 Hub GUC: Gesamthub + verlangerte Kolbenstange E = max. 300 mm.
Bitte kontaktieren Sie uns bei Fiihrungslangen groRer 300 mm.
Abmessungen
L26 L6 om1
| F1 tief (4x)
— ¢
| T o | ] Faefe) \ [T g
@ &J o < uﬁ - fur Zentrierring | -~
| | %, N N CR A
] — O
— § 3
—
L1g & § 8§ L2 B *
L19 L7
L20 L3 L4 L5+*
L1 + Gesamthub + E
A (GUC 25) A (GUC 32, 45)

* ...+ Gesamthub + E ] ]

** MCE Befestigungs- iFgMe,i B 73 b e *q§>n° — - *}*

schrauben
und Nutensteine (6x) ] F;—' F;—' Ig ] g Q % $
N SV Sl er "
{** Q)V — - . @ @ < o «
e/ B b 1t R ******@jf hrf B
» o

& L28 b
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MCE, MSCE
ZUBEHOR/ FUHRUNGSEINHEIT GUC

B (Guc 25) B (Guc 32) B (Guc 45)
L17 L17 L17
| 20 0,02 ] | 30 0,02
i 1 os e T [ S J D ]
— ——1 —
] O O @ADL
Y Y Y Y Y
S S © ©0_ 0
- T2 (6x) <«
I 3 - g T 1 :
N — W:r ©60qO
@7 H7 M5x0.8 - 6H _ ] X R —
1,6 tief (4x) (6x) a7 H7 M6x1 - 6H /
fur Zentrierring f1"’6§eft(§X) 8 mm tief (6x) —
ur Zentrierrin
CR7 or7 9 rnr M8x1.25 - 6H @7 HY
2,2 tief (6x) 10 mm tief (6x) 1,6 tief (4x)
flr Zentrierring fir Zentrierring
Cr12 Cr7
C (GucC 25) C (GuC 32) C (GUC 45)
95
M6x1 - 6H @7 H7
67 MAX0.7 - 6H ;g @ gg fms tief (14x)
40 (4x) [P — fur Zentrierring
D 35 2002 M5x0.8 - 6H 40 40 cr7
32 0,02 D (4X) E 22 E F 22
h ! |
8 o€ %o o { ol o 5 & ; \
|t ] pany ﬁ“\ fan == Y 4 shgre
o el n >y y v FH| A ] — of Sk oo
5 M (- P AL R AN, Rl =2 DO Sk
(o] oy POV
r—r—F O ¢Y$— Q188
f | [— .
M4x0.7 - eHj LT1 Z% H7 ; 32 002 < i
i @7 HT @5 H7 \ \
(4x) 1,3 tief (6x) i 35 002 k |
fur Zentrierring 1.6 tief (6x) — 1,3 tief (4x) N 32002
Cr5 fiir Zentrierring 44 0,02 flr Zentrierring  M5x0.8 - 6H 0,02 a5 H7
cr7 cr5 (@x) | y 35 = 1,6 mm tief (4x)
44 0, fiir Zentrierring
xi;m] -6H 56 2002 Cre
0,02
L 106+ |
D-D E-E F-F
24,4 @44 6,5 @8 24,4 6,5
* 4 Q == n . <
& Zzia/) = 7 2 0 iz | e
} @2,4 @ @24 || @34 - \
< 24,5 @24 @3,4

3 P i O R i
GUC (0,02)

8 | 18| 50 | 20 |32 32 20 | 75 | 245| 745 | 75 | 57 32 135 | 40 40 19 | 255 | 45
32 11710 | 22 | 75 | 20 | 44 44 25 115|315 895 | 90 | 69 | 44+002 135 | 60 |50+0,02| 28 |335| 60

150 100 17,5445 1095 | 110 56+0,02 | 20,0 60 + 0,02 46,5

ﬂﬂﬂﬂ B

5 1125/ 125 | 30 39 5,25 73 | 12 | 13 | 45 | 03 8 5 80 | M3 | M4 M5 28 03
32 4,5 8 (16,0 320 | 40 54 8,25 80 | 12 | 1,6 - 03 | 10 7 51 M4 | M5 - 56 | 12
45 10,5| 10 22,5/ 470 | 55 67 | 1025 105 | 12 | 16 - 03 | 12 7 66 | M5 | M6 - 96 | 22
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / MAGNETFELDSENSOR UND SENSORHALTERUNG HMG

MAGNETFELDSENSOR UND SENSORHALTERUNG HMG

Magnetfeldsensoren kénnen mit Hilfe der Nuten fiir Magnetfeldsensoren, die auf beiden Seiten des MCE/MSCE-Profils angebracht sind, befes-
tigt werden.

o Bei MCE/MSCE-GréRen von Uber 25 ist fiir die Befestigung des Magnetfeldsensors ein Sensorhalter HMG erforderlich.

MCE/MSCE 25

MCE/MSCE 32, 45

1 — Magnetfeldsensor
2 — Sensorhalterung HMG
3 — Profil des Mini-Elektrozylinders MCE oder Schlittens MSCE.

Magnetfeldsensoren

Technische Daten

Eigenschaften SMO 40 TP KNC SMO 40 TP KNO

Funktionsprinzip Magnetisch
Schaltfunktion NC-SchlieRer NO-Offner
Verdrahtung 3-polig
Sensortyp PNP-Stromquelle
Betriebsspannung 5~30VDC
Schaltstrom 200 mA max.
Schaltleistung 6 W max.
Spannungsabfall 0,5V @ 200 mA max.
Stromverbrauch 6 mMA @ 24 V DC max.
Ableitstrom 0,01 mA max.
Betriebsfrequenz 1000 Hz max.
Umgebungstemperatur =10~ +70°C
StoB / Vibration 50G/9G
Schutzklasse IP67
LED-Anzeige Griin
Elektrischer Anschluss M8, 3-Pin
Kabel (Durchmesser, Material, Lénge) 22,8 mm, PUR, 150 mm
Verlangerungskabel Energieketten-tauglich
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MCE, MSCE

ZUBEHOR / MAGNETFELDSENSOR UND SENSORHALTERUNG HMG

Bestellnummern und Kompatibilitat

Magnetfeldsensor

SMO 40 TP KNC 109125

SMO 40 TP K NO 12259

MCE/MSCE-Baureihe*

* Die Befestigung des Magnetfeldsensors am MCE/MSCE 25 erfordert eine Sensorhalterung HMG.

Verlangerungskabel

—mm

8146
Gerade 5 8147
Verlangerungskabel
. 2 9017
Gewinkelt
5 9019

SMO 40 TP KNC/NO

Abmessungen
Magnetfeldsensor SMO 40 TP K NO/NC

v
<.
I
2,8
MBX']\
<« o —= ——
25,5 150 £ 10

Verlangerungskabel

Gerader Stecker Abgewinkelter Stecker
32,1 (ref) Kabel (@3 mm)
24,1 (ref) i —
M8x1 o —
oot Ll
29
7 = \—Mex1

Sensorhalterung HMG

Material: Natureloxiertes Aluminium

0 Befestigungsschrauben (Befestigung auf MCE/MSCE-Profil) und Nuten sind enthalten.

Bestellnummern und Kompatibilitat

—mm

Sensorhalterung HMG = 109101 | MCE/MSCE25 | 9

Abmessungen

25

4.5
FeliRs)
N |~
(T o
\= ~—
55

L.

2,4

* Befestigungsschrauben
und Nutensteine (2x)
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / MOTOR / ANTRIEB

MOTOR

Bestellbeispiel

Schrittmotoren

STMN § m -
Schrittmotoren-Baureihe—l

1!

Bremse:
— Kein Eintrag: Ohne
- B: Mit

MotorgréBe (] [mm]: Geber:

— 28 (Demnéchst verfiigbar) . - E: Mit

—42 Motorlange:

—56 —L:Lang

Abmessungen Weitere Informationen

0 Siehe Abschnitt ,Mini-Elektrozylinder — MCE — Abmessungen” oder
“Mini-Elektroschlitten — MSCE — Abmessungen”.

ANTRIEB

0 Siehe Abschnitt ,Elektrische Daten* in der Unimotion-Dokumentation

zu Motoren.

Bestellbeispiel

Antriebe fiir Schrittmotoren (nur fiir STMN-Motoren)

STDF m

Ml

Protokoll/Kontrolle:

Baureihe
Schrittmotorantrieb

— EC: EtherCAT

Fiir MotorgroBe (] [mm]: — EN: Ethernet-basierte Kommunikation
— 28 (Demnachst verfiigbar) Betriebsspannung [V DC]: - PD: Impuls-/Richtungssteuerung

- 42 -A:24

- 56

Abmessungen

Schrittmotorantrieb — EtherCAT-Protokoll

127
©
00 ¥
of BEEE B8 1<
134
26,5 127
©
o <
N
= =
— —
o - c— —
0 < — —
— —
— —
L | &= —
P —/— — q}
= e ——

Schrittmotorantrieb— Ethernet-basierte Kommunikation

127
©
I_ <
134
26,5 127
1T ©
. I <
= =
— —
- — ——
3 < [— —
— —
— —
L | — —
D —— — GE
— = L= — 1]
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / VERBINDUNGSKABEL ANTRIEB - MOTOR

Schrittmotorantrieb - Impuls-/Richtungs-
steuerung

15
f—

134
127 26,5
0| TiT
8 <
== = H
e (3]
NS ® © D
5! £ 5

Weitere Informationen

0 Siehe Abschnitt ,Elektrische Daten” oder die Unimotion-Dokumentation zu Antrieben.

VERBINDUNGSKABEL ANTRIEB - MOTOR

Bestellbeispiel

Verbindungskabel Antrieb - Motor fiir Schrittmotoren (nur fiir STDF-Antriebe und STMN-Motoren)

Motor-, Geber- und Bremskabel
str e as B m
Kabelserie —\; Kabellange:

Typ: -03:3m
- M: Motorkabel : ?g 150m
— E: Geberkabel ~1em
— B: Bremskabel
Anschlusstyp und -groBe:
| 8]
Anschlusstyp: —T T Anschlussgrofe: o Siehe folgende Tabelle, in der die mdglichen Kabelkombinationen sowie
— S: Gerade -8:M8 die Kompatibilitdt mit Motoren und Antrieben dargestellt sind.
— A: Gewinkelt -12: M12
Verbindungskabel Motorbremse - Reglerklemme N - _ m
Kabelserie | Kabellange:
-02:2m

Typ:
— BT: Verbindungskabel Motorbremse - Reglerklemme

Mdgliche Kabelkombinationen und Kompatibilitdt mit Motoren und Antrieben

Code Verbindungskabel Antrieb - Motor

T Bremse Protokoll/ Bremse Motorbremse -
P Kontrolle Reglerklemme

STMN-28-...
- STCF-M-_8-... STCF-E-_8-..
mit STMN-28-..-B + EtherCAT, STCF BT-02*
. . + Ethernet-basierte
. —  STMN-42-.. . -
Snﬁg,:g: 42 T Sni:;:g: Kommunikation, | STDF-... STCF-B- 8
mi -42-...- . Rinh. -B-_8-...
Impuls-/Rich STCF-M-_12-.. STCF-E-_12-... -
56 = STMN-56-... tungssteuerung -
mit  STMN-56-..-B STCF-B--_8-...

* Demnéchst verfiigbar.
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / VERBINDUNGSKABEL ANTRIEB - MOTOR

Abmessungen

Verbindungskabel Antrieb - Motor fiir Schrittmotoren (nur fiir STDF-Antriebe und STMN-Motoren)

Motor-, Geber- und Bremskabel

Verbindungskabel Antrieb - Motor
o [ Motor [ Bremse | Geher |

Abmessungen

STCF-M-_8-.. | STCF-M-_12-... | STCF-B-_8-... STCF-E-_12-...
L1 [m] 3,510
L2 [mm] 47,7 1,7 47,7
L3 [mm] 28,4 30,9 28,4
L [mm] Demnachst 326 252 Demnachst . %26
D1 [mm] verfiigbar 14,6 99 verfiigbar 14,6
D2 [mm] 51 4,5 6,7
M [mm] M12 M8 M12
Motorseite Reglerseite
Gerader Stecker L1

|
L2 ‘
Motor (fiir Motorgrésse 42, 56 mm)
on = %
Geber

Abgewinkelter Stecker L1
d =
e N e
- ja)
Q

Bremse (fiir Motorgrésse 42, 56 mm)
J T ]

@D1
|
|
|
@D2

=
E=

L4

{ - —

offene Kabelenden J
(ohne Stecker)
@D1 oM

Motor und Bremse
(fur Motorgrésse 28 mm)

%,

Verbindungskabel Motorbremse - Reglerklemme

L | Verbindungskabel Antrieb - Motor
| ‘ Abmessungen Motorbremse - Reglerklemme
[ Beee—

8 offene Kabelendenj‘ L [m] 9
[ e e (ohne Stecker)

@D [mm] Demnachst verfiigbar

Weitere Informationen

0 Siehe Abschnitt ,Elektrische Daten”
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MCE, MSCE
ZUBEHOR / STROM- UND SIGNALKABEL

STROM- UND SIGNALKABEL

Bestellbeispiel

Stromkabel fiir Schrittmotorsteuerung (nur fiir STDF-Antriebe)

E0D
]

Kabelserie Kabellange:
-02:2m
Typ:
— P Stromkabel
Signalkabel fiir Schrittmotorsteuerung (nur fiir STDF-Antriebe)
stor s W ec oz
Kabelserie —\; Kabellange:
-02:2m
Typ:
— S: Signalkabel

Antriebsprotokoll/-steuerung:
— EC: EtherCAT

— EN: Ethernet-basierte Kommunikation
— PD: Impuls-/Richtungssteuerung

Abmessungen

Stromkabel fiir Schrittmotorsteuerung (nur fiir STDF-Antriebe)

L |

T F——=

8 offene KabelendenJA

s | oS

Signalkabel fiir Schrittmotoren (nur fiir STDF-Antriebe)

‘ L

=

offene Kabelenden J
(ohne Stecker)

[a]

Abmessungen SUomkahel
| Code | STCF-P-02

L [m] 2
@D [mm] 46

Abmessungen Signalkabel
- STCF-S-EC-02 | STCF-S-EN-02 | STCF-S-PD-02
L 2

[m]
@D [mm] 64 | 6,9 | 6,4

Weitere Informationen

o Siehe Abschnitt ,Elektrische Daten”
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Montagebeispiele

X-Y-Konfiguration mit X-Achse: MCE + FURIUNGSEINNEIT GUC ..........cccceeiiiiiiieiiieeeeieeseeeeasasseessssssessasnneaasanseeeaasses e aansae e nnnaeaannaeaaaannse e annae e nnneeannnnnnen 90
X—- Z-Konfiguration mit X-Achse: MCE + FURrUNGSEINNEIt GUC ...........ccoiiiiiieaiiaeasteeteemeaseesteanease st aameas e et eemeanesas e emsaan e e e e emeaane et e eneaaneeneeneeeneeneannaane s 90
X-Y-Konfiguration mit X-Achse: MSCE (Y-Achse auf Frontplatte Befestigt) ...........ccciiiiiiiiiiii et s s s e ene s emeene s 91

X-Y-Konfiguration mit X-Achse: MSCE (Y-Achse auf Tischteil befestigt)
X- Z-Konfiguration mit X-Achse: MSCE (Z-Achse auf Frontplatte befestigt)



MCE, MSCE
MONTAGEBEISPIELE

Mini-Elektrozylinder MCE und Schlitten MSCE konnen mit Hilfe des Standardzubehdrs problemlos mit den Mehrachssystemen kombiniert
werden. Vorbereitete Bohrungen an der Frontplatte/dem Tischteil des MSCE und die Fiihrungseinheit GUC sowie Befestigungsnuten an den
Profilen ermdéglichen verschiedene Kombinationen von MCE und MSCE ohne zusatzliche Verbindungsplatten.

Nachstehend ist die Kompatibilitat der Mini-Elektrozylinder und Schlitten dargestellt.

0 Fiir nicht standardisierte Kombinationen, Konfigurationen oder kundenspezifische Anschlusselemente kontaktieren Sie
uns bitte.

X-Y-KONFIGURATION MIT X-ACHSE: MCE + FUHRUNGSEINHEIT GUC

Y-Achse: MCE , Y-Achse: MSCE Y-Achse: MCE + GUC

o Mini-Elektrozylinder und Schlitten knnen kombiniert werden, indem die Nutensteine zusammen mit Standardschrauben verwendet werden. Wenn die
Y-Achse MCE + GUC ist, konnen nur Standardschrauben verwendet werden.

. Y-Achse
Konfiguration
— wee [ wsce [ weeeaue

MCE + GUC 32 ° ° — ° ° — ° °

X- Z-KONFIGURATION MIT X-ACHSE: MCE + FUHRUNGSEINHEIT GUC

Z-Achse: MCE + GUC

o Mini-Elektrozylinder und die GUC kdnnen durch Verwendung von Standardschrauben kombiniert

werden.
m
MCE + GUC
| X-Achse | GroBe | 25 | 32 | 45 |
25 ° — —

MCE + GUC 32 ° ° —
45 ° ° °
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MCE, MSCE
MONTAGEBEISPIELE

X-Y-KONFIGURATION MIT X-ACHSE: MSCE (Y-ACHSE AUF FRONTPLATTE BEFESTIGT)

MSCE:
Frontplatte

Y-Achse: MCE

Konfiguration

| McE |
| X-Achse | GroBe | 25 | 32 | 45 | 25 | 32 | 45 |
25 ° — — ° —

MCE

MSCE

Y-Achse: MSCE

0 Mini-Elektrozylinder und Schlitten kénnen
kombiniert werden, indem die Nutensteine
zusammen mit Standardschrauben verwendet
werden.

X-Y-KONFIGURATION MIT X-ACHSE: MSCE (Y-ACHSE AUF TISCHTEIL BEFESTIGT)

Y-Achse: MCE

Konfiguration

| mce |  wmscE |
| X-Achse | Grife | 25 | 32 | 45 | 25 | 32 | 45 |
25 @ — | — | — | — | — | —

MSCE:
Tischteil

Y-Achse

Y-Achse: MSCE

0 Mini-Elektrozylinder und Schlitten kénnen
kombiniert werden, indem die Spannstiicke
zusammen mit Standardschrauben verwendet
werden.

32

45

X- Z-KONFIGURATION MIT X-ACHSE: MSCE (Z-ACHSE AUF FRONTPLATTE BEFESTIGT)

Z-Achse: MCE

Konfiguration

MSCE:
Frontplatte

MCE

Z-Achse: MSCE

0 Mini-Elektrozylinder und Schlitten kdnnen
kombiniert werden, indem die Nutensteine
zusammen mit Standardschrauben verwendet
werden.

— we [ wse
| X-Achse | GroBe | 25 | 32 | 45 | 25 | 32 | 45 |
25 ° —_ — ° — —

32

45
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Lebensdauer

Lineare Fiihrung

Kugelgewindetrieb .

LY Ty TR 5 L= T o AT 0 T L=t Rl (0 96
Mini-Elektroschlitten MSCE




MCE, MSCE
LEBENSDAUER / LINEARE FUHRUNG

LINEARE FUHRUNG

© citig fiir Mini-
Elektroschlitten
MSCE.

Befestigungsabstande

Die dynamische Tragkraft, die dynamischen
Momente und die maximal zuldssigen Lasten
des im Mini-Elektroschlitten integrierten
Linearfiihrungssystems beziehen sich auf die
Mitte der Linearfiihrungen.

Die Berechnung der einwirkenden Kraft
muss sich auf die Mitte der Linearfiihrungen
beziehen. Es miissen die dargestellten, von
der Mitte der Linearfiihrungen gemessenen
Befestigungsabstande zusammen mit

der absoluten Position des Schlittens
beriicksichtigt werden.

Tischteil Frontplatte

0,0 75

25 34,0 -16,5

32 0,0 7.7 39,0 -21,3

45 0,0 10,6 50,5 274
Absolutposition [mm]
_ Dynamische Tragkraft [N]
m Dynamisches Moment um die X-Achse [Nm]
Dynamisches Moment um die Y-Achse [Nm]
m Dynamisches Moment um die Z-Achse [Nm]
_ Max. zulassige Kraft in Y-Richtung [N]
_ Max. zulassige Kraft in Z-Richtung [N]
_ Max. zulassiges Moment um die X-Achse [Nm]
Max. zulassiges Moment um die Y-Achse [Nm]
_ Max. zuldssiges Moment um die Z-Achse [Nm]
Zulassige Kraft

Belastungsvergleichsfaktor f;

pg: |£L|+@+W+M+ws]
FPY FPZ Mpx Mpy pz

0 Der Belastungsvergleichsfaktor des
Linearfiihrungssystems fp g darf niemals groRer als
1 sein.

Belastungsvergleichsfaktor

Kraft in Y-Richtung

IN]

Kraft in Z-Richtung

IN]

Moment um die X-Achse [Nm]

Moment um die Y-Achse [Nm]

Moment um die Z-Achse [Nm]
Lebensdauer
Berechnung der Lebensdauer

3
1
Limg = <_> 107
fvm [¢]
Ly Lebensdauer des Linearfiihrungssystems [km]

Mittlerer Lastvergleichsfaktor

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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MCE, MSCE

LEBENSDAUER / LINEARE FUHRUNG

Mittlerer Lastvergleichsfaktor f,, 4 in Funktion zur Lebensdauer Ly,

0,8

0,6

0,4

fumg ]

0,2

oo b
0 2000 4000

10 000

6000 8000

Lebensdauer Lyp g [km]

Mittlerer Lastvergleichsfaktor f,,

3 3
3 fv1g 'S +fv29

3

.32+...+fvng .sn

1:vm g

Sy +S,+ - ts,

o Das dargestellte Diagramm zeigt die theoretisch ermittelte Lebensdauer des
Linearfiihrungssystems unter Beriicksichtigung des mittleren Lastvergleichsfaktors
fum g-
Hierbei ist zu beachten, dass die Anwendungsbedingungen einen wesentlichen
Einfluss auf die Lebensdauer haben konnen.

_ i-ter Lastvergleichsfaktor eines gegebenen Belastungsmodus f, 4 (s), i €{1,2, ..., n}

_ i-ter Hubweg eines gegebenen Belastungsmodus f, 4 (s),i €11, 2, ..., n}

Belastungsmodus f, 4(s)

:m/; fv1 g
l fvn g

4 g S P fV_"' 9

fv2 g
S4 Sy Sy s
Lastvergleichsfaktor f
P @J{ IRl M M, | LYY
\4
9 C C Mdyn X Iv'dyn y Mdyn z

_ Lastvergleichsfaktor

Mittlerer dynamischer Sicherheitsfaktor f,,

o Der Sicherheitsfaktor hangt von der Anwendung und der erforderlichen Sicherheit
ab. Wir empfehlen einen dynamischen Sicherheitsfaktor von mindestens 5,0.

m Mittlerer dynamischer Sicherheitsfaktor

94 UNIMOTION

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.



MCE, MSCE
LEBENSDAUER / KUGELGEWINDETRIEB

KUGELGEWINDETRIEB

o Giiltig fur Mini-Elektrozylinder MCE und Schlitten MSCE.

Zulassige Kraft

Belastungsvergleichsfaktor f;

(IR

—_

pbs © Fpa =

ﬂ Der Belastungsvergleichsfaktor des Kugelgewindetriebs
fobs darf niemals groBer als 1 sein.

Belastungsvergleichsfaktor

Max. zulassige Axialkraft [N]

In X-Richtung wirkende Kraft [N]
Lebensdauer
Berechnung der Lebensdauer

-I 3
Limbs = (f > -
vm bs

Lebensdauer [km]
m Mittlerer Lastvergleichsfaktor
_ Spindelsteigung [mm]

Mittlerer Lastvergleichsfaktor f,,, s in Funktion zur Lebensdauer Ly, ps

0,30 Q L e A
X [ [
[ [

Kugelgewindespindel

\ Steigung:
0,25 \\& - =T ——|=2mm
"\ | [ |=3mm
I — = ]=6mm

fvm bs []

0,00

0 2000 4000

8000

Lebensdauer Lig ps [km]

Mittlerer Lastvergleichsfaktor f,,, ps

0 Das dargestellte Diagramm zeigt die theoretisch ermittelte Lebensdauer des
Kugelgewindetriebs unter Beriicksichtigung des mittleren Lastvergleichsfaktors f,, ps.
Hierbei ist zu beachten, dass die Anwendungsbedingungen einen wesentlichen
Einfluss auf die Lebensdauer haben konnen.

3 fv] bs

3 3 3
"5 +fv2bs '32+"'+fvnbs "Sp

fumbs =

S;+S,++s,

m i-ter Lastvergleichsfaktor eines gegebenen Belastungsmodus f, ¢ (s), i €11, 2, ..., n}

_ i-ter Hubweg eines gegebenen Belastungsmodus f, s (s),i € {1, 2, .., n}
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MCE, MSCE
LEBENSDAUER / KUGELGEWINDETRIEB/ MCE/ MSCE

Belastungsmodus f, s (s)

fv1 bs

fv bs (S)

S4 Sy Sp s

Lastvergleichsfaktor f, ,,¢

[Fyl
f,..0= X
v bs Ca

_ Lastvergleichsfaktor
_ Dynamische Axialkraft [N]

Mittlerer dynamischer Sicherheitsfaktor fg, s

fombs = 1 o Der Sicherheitsfaktor hangt von der Anwendung und der erforderlichen Sicherheit ab. Wir
sm bs fumbs empfehlen einen dynamischen Sicherheitsfaktor von mindestens 5,0.
fsmbs Mittlerer dynamischer Sicherheitsfaktor

MINI-ELEKTROZYLINDER MCE

Die Lebensdauer des Mini-Elektrozylinders ist die fiir den Kugelgewindetrieb L, ,s berechnete Lebensdauer.

Lkm = Lkmbs

Lim Lebensdauer des Mini-Elektrozylinders oder Schlittens [km]

MINI-ELEKTROSCHLITTEN MSCE

Die Lebensdauer des Mini-Elektroschlittens entspricht dem Minimalwert zwischen der berechneten Lebensdauer des Linearfiihrungssystems
Lim g Und des Kugelgewindetriebs Ly ps.

Lim = Min [Lim o Lim bs]

L Lebensdauer des Mini-Elektrozylinders oder Schlittens [km]
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Berechnungen
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MCE, MSCE
BERECHNUNGEN / LASTMOMENT

LASTMOMENT

Das Lastmoment ist eine Funktion einer auf den Mini-Elektrozylinder oder Schlitten wirkenden Axialkraft (Kraft) und kann wie folgt berechnet
werden:

v Fxl
load = 2000-1t-n

Lastmoment [Nm] @ Hierbei ist zu beachten, dass das Lastmoment
A - M ast Niemals das maximale Antriebsmoment M
Einwirkende Axialkraft N Last . - P
: - NI (bzw. M, msp, wenn der Umlenkriementrieb MSD

Spindelsteigung [mm] beriicksichtigt wird) tiberschreiten darf.

Mechanischer Wirkungsgrad = 0,9

UNIMOTION

BERECHNEN UND KONFIGURIEREN SIE IHRE EIGENE LOSUNG

Das ELECTRIC CYLINDER CALCULATION TOOL ist eine Online-Applikation zur schnellen und einfachen Auswahl des geeigneten
Produkts, um ein optimales Verhdltnis zwischen der gegebenen Kapazitdt und dem Preis zu erreichen; zudem bietet es die
Moglichkeit, 3D-CAD-Modelle zu laden.

Fur weitere Informationen kontaktieren Sie uns bitte oder besuchen Sie unsere Website.

Grossenauswahl fiir Elektrozylinder | Driicken Anwendung Neues Projekt M,  Speichern als &<

Zyklusdefinition Schritt: Druckkraft

[ Einfache Zyklusdefinition

Zyklusdaten  Belastungsdaten

[ Erweiterte Zyklusdefinition

Belastungsdeaten

Hub Definition Belastungen 2 : =5 Belastungen hinzufiigen

Zyklus Schritte Masse der Last

Schritt: in Position bewegen m=17

Abstand x
Schritt: Druckkraft
he=25

=5 Neuer Schritt B Abstand y

hy=0

Abstand z

) Zuriicksetzen Bestitigen y - X h, =105

Fy
Y y Bl ZUSATZLICHE KRAFTE

@D > @ > B zkius| HubDefinitionv” zyklus Schrittew? > 4 > « Zuriick
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MOTION

Wir exportieren unsere Produkte derzeit in mehr als 30 Lander. Inspiriert
durch die Anforderungen unserer Kunden, entwickelt Unimotion standig
neue Produkte und Systeml6sungen.

Wir stehen fir alle Ihre Fragen gerne zur Verfligung. Kommen Sie also
gerne auf uns zu.

Wir freuen uns auf Sie und auf Ihr spezielles Projekt!

Unimotion GmbH Unimotion North America, Inc.

Waldstrasse 20
D - 78736 Epfendorf

T +49 (0) 7404 930 85 60
F +49 (0) 7404 930 85 61

www.unimotion.de
vertrieb@unimotion.de

3952 Ben Hur Ave, Unit 5
Willoughby, OH 44094

Tel.: +1 440-525-9106

www.unimotionusa.com
info@unimotionusa.com

Unimotion: Dezember 2020
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