Positioniersystem DLP 120, 160

Technische Daten

Linearmotorantrieb

Funktion:

Der Fihrungskérper besteht aus einem AlRechteckprofil, in dem zwei Rollenfihrungen infegriert sind. Die Linearmotorachse DLP basiert auf dem
Prinzip eines linearen Synchronmotors. Der magnetbestiickie Stator (Sekundérteil) ist fest eingespannt. Der Laufer (Primarteil) beinhaltet eine
Drehstromwicklung, Positionssensorik und Temperaturiberwachung. Er treibt den Schlitten direkt an. Mehrere Fihrungsschlitten (Primérteile]
sind auf einem Fihrungsprofil unabhéngig voneinander verfahrbar.

Einbaulage: Beliebig
FGhrungsschlittenanschluf3: TNuten
Befestigung: Uber T™Nuten und Montagesatze. Die Linearachse ist mit jedem TNutenprofil kombinierbar.
Schlittenlagerung: StandardméBig ist der Schlitten auf acht Laufrollen gelagert, die an einer Position nachgestellt und gewartet
werden kénnen. Positioniergenauigkeit + 0,1 mm, Wiederholgenauigkeit + O, Tmm.
Lasten und Lastmomente Baugréfie 120 160
Belastung statisch dynam. statisch dynam.
F N 1100 Q00 3000 2000
F N 1250 1000 3500 2800
M, (Nm) 150 125 400 320
M, (Nm) 140 120 360 300
M (Nm) 100 Q0 180 150
Fir die Summe aller Kréfte und Momente gilt:
Vorhandener Wert Fy Fz Mx My Mz 1
Tabellenwert Fyam Fzy,, My, My, Mz,
Verschiebekraft stromlos
N 20
Motorgréfe 1 2 1
Motoren PO1-37x120 PO1-37x240 PO1-48x240
Verfahrgeschwindigkeit
max. (m/sec) 4.0 3,1 1.8/3,1
Motordaten Fx fir 72V 72V 72V
Kontinuierlich (N 30 55 150
Max. [N) (1sek.) 160 204 580 / 345
Flachentragheitsmomente Al-Profil
[, mm? 6,6x10° 22,2x10°
|y mm?* 38,6x10° 122,8x10°
E-Modul N/mm?2 70000 70000

Formeln: DLP

Fir Laufrollenlebensdauerberechnung benutzen Sie unsere CD-ROM oder Homepage!
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Positioniersystem DLP 120, 160 Dimensionen (mm|
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Bei Verlangerung der Schlittenlénge erhoht sich
die Grundléinge um die Verléngerung.

S*= Arbeitsweg + Endschalteriberlauf
80mm Uberlauf mit reduzierter Kraft

Standardlangen Fihrungsschlitien - siehe Tabelle
Auf Anfrage kann der Schlitten in beliebiger Lénge gefertigt werden, wobei sich beim Verléngern des Schlittens
die Belastungsmomente erhdhen. Digitalregler, Linearencoder und Netzteile siche Kapitel 9.1 Seite 12 - 14.

*Nutensteine siehe Kapitel 2.2 Seite 2 V=Q+ 100 mm W = Wartungsbohrung
BaugrsBe | 5 B c E H J K M N o J R Mol u
O for for for ! /grQo ©

DLP 120 120 Q6 39 78 10 68 79 M5 M6 M6 29 71/191 156 /156 60

DLP 160 160 130 53 Q0 11 Q0 106 M6 M8 M8 30 89,5 200 80
|
|
| Verstellweg
‘ Rostfreie FGhrungsprofilausfGhrung auf Anfrage.
DLP 120 Motorgréfie 1 (PO1-37x120)
‘ ‘ Motorlénge 227

‘ Verstellweg S* 280+80] 380+80] 480+80] 580+80] 680+80] 780+80] 980+80] 1180+80] 1380+80]

‘ Gesamtlénge L 651 751 851 Q51 1051 1151 1351 1551 1751
‘ ‘ Schlittengewicht mit Stator (Kg) 2,3 2,3 2,3 2,3 2,3 2,3 2,3 2,3 2,3
‘ ‘ Gesamtgewicht (Kg) 8,2 9,1 9.9 10,8 11,7 12,6 14,4 16,1 17,9
\ | DLP 120 MotorgréBe 2 (PO1-37x240)
‘ ‘ Motorlénge 347
‘ ‘ Verstellweg S$* 160+80] 260+80] 360+80| 460+80] 560+80] 660+80] 860+80] 1060+80] 1260+80
‘ MotorgrBBe Gesamtlénge L 651 751 851 Q51 1051 1151 1351 1551 1751
|
\ \ Gesamtgewicht (K] 9.2 o1 | ol e s sz isal 172 100
\ | DLP 160 MotorgrsBe 1 (PO1-48x240)
‘ ‘ Motorlénge 290
‘ ‘ Verstellweg S* 180+80] 300+80] 390+80] 480+80| 600+80| 690+80] 200+80] 1080+80| 1290+80
‘ ‘ Gesamtlénge L 620 740 830 920 1040 | 1130 | 1340 1520 1730
‘ ‘ Schlittengewicht mit Stator (Kg) 6,3 6,3 6,3 6,3 6,3 6,3 6,3 6,3 6,3
‘ ‘ Gesamtgewicht (Kg) 17,9 20,9 21,5 23,1 25,2 26,8 30,5 33,6 37,2
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |

@ Schlittengewicht mit Stator (Kg) 3,4 3,4 3,4 3,4 3.4 3,4 3,4 3,4 3.4
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

[ btp |120]380+80[ 1 |
Pos. 1 2

Bestellbeispiel:
DLP120, Standardfihrungsprofil, Motorgrébel, Verstellweg 380+80 mm
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