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Unternehmensprofil

Chieftek Precision investiert enorme Ressourcen fir
die Forschung und Entwicklung von hochleistungs-
f&higen Linear Motion Produkten.

Im Jahr 2000 wurden Miniatur LinearfGhrungen
entwickelt, die als SchlUsselkomponente fir
Pr&zisionsmessungen und Inspektionen eingesetzt
werden.

Die Halbleiter-Anlagen, Elektronik- und Computer-
Branchen, sowie deren Peripheriebranchen, sind
einem stetigen Wachstum unterzogen. So erhdhte
sich ebenfalls die Nachfrage nach den wichtigsten
Komponenten der Automatisierungstechnik. Dazu
gehért die Miniaturisierung der Produkte mit hoher
Funktionalitat.

cpc LinearfUhrungen werden in grossem Umfang in
der Maschinerie von heutigen modernen Techno-
logien in Bereichen wie: Halbleiter-Gerdten, kleinen
Maschinen, Robotik, Vorrichtungen, Werkzeugen,
Unterhaltungselektronik, OA-Produkten und hoch-
preisigen Computer-Peripherie-Gerdten verwendet.

cpc ist von talentierten und erfahrenen Fachleuten
besetzt. Alle Mitarbeiter sind moftiviertimmerim Sinne
der Kunden ihre Aufgaben zu verrichten.

1998  Grindung

2000 Offizielle Produktion von Miniatur-Linear-
fUhrungen

2004  Produktfion von Miniatur-LinearfGhrungen
der Grésse MR3M

2005 Erdéffnung des Produktions- und Verwal-
tfungsgebdude im Tainan Science Park

2007  Produktfion von AR/HR LinearfGhrungen
zertifiziert durch ISO 9001:2000

2008 Grindung cpc USA
Grindung cpc Kunshan in China
Produktion von LM-PC Linear Motoren

2010  Grundung cpc Europa GmbH

2010  Produktfion von AR/HR LinearfGhrungen
zertifiziert durch ISO 9001:2008

2011 cpc erdffnet eine weitere neue
Produktionshalle
Produktion von Miniatur-Linearfihrungen
der Groésse MR2W

Produktlinie beinhaltet:

1. Miniatur LinearfOhrung Serie
2. Standard LinearfUhrung Serie
3. Linear Motorenreine




Linearmotor I.M

Inhaltsverzeichnis

UNTErNENMENSOIOTIl cuueeeeeeeeeee et 2
Eisenloser LINEAIMOTON ..coo.uiiiiiieiieeteee ettt 4
DynamisCher MesSAUTDQU ....uvviiiiiiiiiiiiceeeeeeeeeee e 6
WICHTIGEN HINWEIS .eeiiieiiiee ettt e e e e e e e e e s nbae e e e e e e aenas 6
PAraMETEr GIOSSAN ..ottt ettt et et e e 7-8
Bestellmodus hach TypenbezeiChNUNGEN .........iiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeee 9
Bestell-Code LAUTEI/SPUI......uveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 9
Bestell-Code MAgNeTaNN........ooeee e 9
Vorteile des LINEAMNOTONS ..cooiiiiiiiieeeiee ettt et 11
SEHE LIM-PM Lttt st e et e e e e e 12-13
SEHIE LM-PA ettt ettt s e e e 14-15
SEIE LIM-PA-X ettt ettt st ettt et aeas 16-17
SEIE LM-PB e 18-19
SEIME LM-PB-X ettt ettt et ettt srae e neesnaeeneas 20-21
SEIE LM-PD ettt et 22-23
SEIE LM-PD-X ettt ettt et et 24-25
SEME LM-PDL ..ttt st 26-27
SEIME LM-PE-X 1ttt et be et e naeenbeennee s 28-29
AUSIEGUNGSDEISPIE! ..eviiiiiieiiiiie ettt e e e 30-31
Hinweis:

Alle Rechte vorbehalten, Nachdruck oder Kopieren ist ohne unsere Genehmigung nicht gestattet.




I.M Linearmotor

Eisenloser Linearmotor

Mit Linearmotoren von cpc sind sehr hohe Ge-
schwindigkeiten und Beschleunigungen realisier-
bar. Besonders hervorzuheben ist die Anordnung der
Magnete, wodurch das ,,Cogging” (Rastmoment)
vermieden wird. Durch diese Besonderheit ist ein
weiches und exaktes Verfahren moglich.

Magnetbahn Laufer
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cpc Linearmotoren bestehen aus zwei Komponenten: dem
Motorteil (Spulenteil/Laufer) und dem Stator (Magnetbahn/
Sekunddrteil).

Der Linearmotor ist ohne Eisenkern aufgebaut. Die Wicklun-
gen sind in einer HarzhUlle sehr prdzise vergossen.

Die Magnetstrecke ist zwischen zwei parallel zueinander auf-
gebauten Stahlplatten aufgebaut, auf denen die Dauerma-
gnete aufgeklebt sind.

Vorteile der eisenlosen Linearmotoren

Magnetische Krafte heben sich auf

Aufgrund der gegenUberliegend angeordneten Magnete im
Sekunddarteil entsteht eine Balance der inneren Magnetkraf-
te. Durch diesen Kr&fteausgleich wird die Montage der Mag-
netstrecke erheblich erleichtert.

Kein ,,Cogging“ / Kein Rastmoment
Eisenlose Antriebe haben keinen ,,Cogging-Effekt”, daher
sind Bewegungen ohne jegliches Rastmoment moglich.

Leichter Linearmotor

Eisenlose Linearmotoren zeichnen sich durch geringere Mas-
senbewegung aus, wodurch die Antriebskrafte reduziert wer-
den kénnen. Hierdurch kénnen Energiekosten gespart wer-
den.

cpc Linearmotoren sind mit Uberlappenden Wicklungen
aufgebaut. Daraus ergeben sich im Vergleich zu Linear-
motoren mit nebeneinander angebrachten Wicklungen
héhere Krafte bei deutlich kleinerer Bauform.

Das VergieBen der Spulen in Epoxid-Harz erfolgt unter
einer Vakuumatmosphdre. So wird vermieden, dass
beim VergieBen der Spulen Luftblasen miteingebettet
werden. Durch dieses sperzielle Verfahren kann eine
hohe Lebensdauer des Motors garantiert werden.

cpc Linearmotoren sind so aufgebaut, dass eine sehr
dicke, nicht leitende Schutzschicht gegeben ist, wo-
durch die Motoren auch fir hohe Spannungen geeignet
sind.
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Thermisch Analyse

Bei einem Linearmotorantriebssystem tragen alle mit dem
System in Kontakt stehenden Komponenten dazu bei, die in
der Spule entstehende Warme abzuleiten. Zusatzlich kohlt die
Luftstrébmung, die durch die Bewegung des Motors entsteht.
Das Thermografiebild (s. rechte Abbildung) zeigt die Tempe-
raturverteilung des Gesamtlinearmotorsystems nach Errei-
chen des thermischen Gleichgewichts. Man kann erkennen,
dass die Warme von der Spule durch alles, was mit ihrin Ver-
bindung steht, abgefUhrt wird. Da die W&rme des Motors
erheblichen Einfluss auf die Leistung des Motors hat, sind in
den Leistungstabellen (siehe Datentabellen) zwei Werte fir
die konstante Leistung des Motors angegeben - einmal mit
und einmal ohne W&rmeableitung.

Messaufbau

Die untere Abbildung zeigt das Messverfahren und den Mess-
aufbau ohne Kihlkérper. Die Spule ist auf einem thermisch
isolierenden Material bei 25°C Umgebungsluft und 1 bar at-
mosphdrischem Luftdruck montiert. Das Erregen der Spulen
wird mit gleichmd@Bigem Drehstrom erzeugt. Dieser Strompe-
gel wird solange erhéht, bis die Spule ihr thermisches Gleich-
gewichtvon 110°C erreicht hat. An diesem Punkt wurde dann
die erzeugte Kraft aufgenommen.

1 bar Atmosphére 25°C

e R —

Wdrme Isolie-

rendes Material [ ] |

Messaufbau ,,Ohne Kihlkérper*

LinearfGhrung

Inkremen-
talgeber

Verbindungsplatte

Die zweite Abbildung zeigt das Messverfahren und den
Messaufbau mit KGhlkérper. Unter den gleichen Bedin-
gungen wie zuvor ohne KUhlkérper wird die Spule bis zum
Gleichgewicht von 110°C gebracht. An diesem Punkt
wurde die Kraft gemessen.

1 bar Atmosphdre 25°C

Spule

Aluminium-

=== Warmeleit- platte

paste

'RER]

Messaufbau ,,Mit KUhlkérper*
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Dynamischer Messaufbau

Bewegungsprofil: Punkt zu Punkt Schiitten LinearfGhrung
Distanz: 150mm Spule
Dauverstrom: 3.4A
Schlittenmaterial: Aluminium I_ ]
(130x125x8mm) 11

[ y JJ o o o

Inkrementalgeber

Abhdngigkeit von Geschwindigkeit und Konvektion

Temperatur °C
110
Geschwindigkeit(m/s) 105
2 /\ — 24m/s* 100 —
15 —Vomis:
/ A 12m/s’ 95
1 // \S(\ — 3.dm/s Zg \
D —
o.z N\ Zeit (s) 80
05 10 N2\ / 04/ 0s _— 08 75
0.5
' \ X / 70 ,
-1 \ / \/ 65 Geschwin-
15 \V/ 0 digkeit (m/s)
2 0.5 0.7 0.9 11 1.3 15 1.7 1.9

Bewegungsprofil unter verschiedenen Beschleunigungen bei
gleichem Dauerstrom.

Wichftiger Hinweis

P,=760-(h/12,5)
P, : Atmosphdrendruck in (torr)
h: Héhe UGber Normalnull

Maximaltemperatur unter wechselnden Geschwindigkeiten bei
gleichem Dauerstrom.

Wenn der Atmosphdrendruck und somit die Dichte der Luft abnimmt, reduziert sich der KonvektionskUhlungseffekt.

Als allgemeine Richtlinie gilt: Die erreichbare Dauerkraft unter Vakuum liegt aufgrund der nicht vorhandenen Konvektion bei 50%
gegenUber einer Atmosphdre von 1,0 bar.

cpc ist der Meinung, dass fUr die meisten Anwendungsfdlle bei der Motorauslegung und Auswahl die Tabellenwerte ,,mit Kihlung*
verwendet werden k&nnen, da davon auszugehen ist, dass immer Komponenten als KUhlkérper angeschlossen sind. Sollte der Tabel-
lenwert ,,ohne KUhlung" verwendet werden, lassen Sie uns gemeinsam Uber die Konstruktion sprechen.
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Parameter Glossar

Lp (mm) Lauferlange

Lp ist die Lange des Laufers (Primarteil). Der effektiv
mogliche Hub eines Linearmotors errechnet sich aus
der Ldnge des Magnetteils (Sekuntarteil) abziglich
des Laufers (Primarteil) und dem Kabelbiegeradius.

Pm (kg) Gewicht Laufer (Primdrteil)

Pm ist das Massengewicht plus das Kabelgewicht.
Diese Gesamtmasse ist bei der Motorberechnung
zu berUcksichtigen.

lc (Apk) Dauerstrom

Der vom Motor aufgenommene Dauerstrom unter
diversen Bedingungen. Abhdngig von der Atmo-
sphdre, von den Massen, von den montierten Kom-
ponenten und dem Motorbewegungsprofil.

Einheitenkonvertierung

Apeak=\2xArms
Netzstrom (Y) = ¥3x Phasenstrom(Y)
Y Schaltung

Netzstrom (A)=V3x Phasenstrom (A)
A Schaltung

Sm (Kg/m) Magnetbahngewicht
Gewicht der Magnetbahn je Meter.

Ip (Apk) Spitzenstrom

Maximaler Strom, der in die Motorspule geleitet
werden darf. Um irreversible Beschadigungen zu
verhindern, sollte die Dauer des Spitzenstroms we-
niger als eine Sekunde und die Einschaltdauer
nicht Uber 4% sein.

Fp (N) Spitzenkraft

Maximale Wirkkraft, die vom Motor erzeugt wer-
den kann. Die Dauer der Spitzenkraft sollte kleiner
als eine Sekunde und die Einschaltdauer nicht Gber
4% sein.

Fc (N) Dauerkraft
Dauerkraft, welche der Motor bei 110°C zwischen
allen drei Phasen erreicht.




I.M Linearmotor

Parameter Glossar

Ke (V,,/m/s) Konstante RUckspeisespannung

Die RUckspeisespannung EMF, die bei einer negati-
ven Beschleunigung Meter/Sekunde entsteht. Bend-
figte maximale Spannung:

Volt = (Ke x Vmax) + (Imax x R)

Um die Motorkontrolle sicherzustellen, wird empfoh-
len, die maximal lieferbare Spannung des Motortrei-
bers um 30% hoher auszulegen als die bendtigte
Spannung.

Einheitenkonvertierung

Vpeak=v2xVrms
Netzspannug (Y) = ¥3x Phasenspannung(Y)
Y Schaltung

Netzspannung (A)=V3xPhasenspannung (A)
A Schaltung

K. (N/Apk) Kraftkonstante
Die Konstante, die das Verhdlinis zwischen geleiste-
ter Motorkraft und Spitzenstrom beschreibt.

Ipeak=v2xIrms

Te (ms) Zeitkonstante/Reaktionszeit

Zeit, die bendtigt wird, um 63% des aktuellen Ziel-
niveaus zu erreichen. Im Allgemeinen haben eisen-
lose Linearmotoren eine kleinere Zeitkonstante als
eisenbehaftete.

K,, (N/NW) Motorkonstante
Kw ist ein MaB fUr die Motoreffizienz. Je hdher die
Motorkonstante desto héher die Kraft in Abhdngig-
keit der Eingangsleistung.

T, (mm) Polabstand

Der Abstand zwischen gleichen Magnetplatten
innerhalb eines Stators. Das entspricht der Kommu-
tierung der Zyklusldnge.

R (Q) Widerstand

Widerstand der Motorspulen.

Info: fUr Kupferspulen steigt der Widerstand um
0,393% je Grad Celsius Temperaturanstieg.

L (mH) Indukfivitat
Drei-Phasen Linie-zu-Linie-Induktivitat.

Fth (°C/W) thermischer Widerstand
Wdarmeanstieg der Spule pro Watt Leistungsauf-
nahme.
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Bestellmodus nach Typenbezeichnungen

Bestell-Code Laufer/Spule
LM IL | PA 1 W1 N | NC | 400

Kabelldnge in mm (Standard 400mm)

Kihlung NC - ohne Kihlung
AC - LuftkUhlung
Hallsensoren N - ohne Sensoren  H - mit Sensoren
Windungstyp W1 - Windung 1 W2 - Windung 2
W3 - Windung 3 W4 - Windung 4
Lauferlange PM Serie: 2.4.6
PA Serie: 1.2.3.4.5 PA-X Serie: 2.4.6.8.10
PB Serie: 2.3.4.5.6.8 PB-X Serie: 2.3.4.5.6.8
PD Serie: 2.4.6.8.10  PD-X Serie: 2.4.6.8.10
PDL Serie: 2.4.6.8 PE-X Serie:  2.4.6.8.10
Laufertyp PM Serie PA Serie PA-X Serie PB Serie PB-X Serie
PD Serie PD-X Serie PDL Serie  PE-X Serie

Motortyp IL - eisenlos IC - eisenbehaftet

LM Linearmotor

Bestell-Code Magnetbahn
LM IL PA 0

Magnetbahnldnge 0 - 120mm
1 - 300mm
2 - 480mm

Laufertyp SM Serie SA Serie SA-X Serie SB Serie SB-X Serie
SD Serie  SD-X Serie SDL Serie  SE-X Serie

Motortyp IL - eisenlos IC - eisenbehaftet

LM Linearmotor

cpc bietet auch optische und magnetische
Inkrementalgeber
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Kompakte Bauweise mit hoher Leistung
Ausgezeichnete Isolierung
Y-Design fir groBere Steifigkeit

Durch das Uberlappende Wicklungsdesign von cpc erzielt man im Ver-
gleich zu dem herkdmmlich nebeneinander angeordneten Wicklungsde-
sigh eine hdhere Leistungsdichte bei gleichen geometrischen Abmessun-
gen. Durch das Y-Design wird die Steifigkeit des Primdrteils erheblich ver-
bessert. Darlber hinaus bietet diese Form eine bessere Warmeableitung.
Die ausgezeichnete Isolierung sorgt fir hohe Zuverl@ssigkeit und lange
Lebensdauer.

[ I 1 i |

B [ [ ] 1 ]
Nicht Uberlappenden Wicklungen
fUhren zu groBerem Bauvolumen

| I | 1
| I I | I I
Uberlappende Wicklungen fihren zu
kleinerer Bauweise.

I —
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LM

Linearmotor
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Linear Motion Technology

Motor Typ LM-PM2 LM-PM4 LM-PMé

Wicklungsart W1 W2 W3 Wi W2 W3 W1 W2 W3

Leistungsdaten

Spitzenkraft mit KUhlkdrper(N) 12 37.0 74.0 102.1

Spitzenkraft ohne KUhlkdrper(N)2 @) 26.6 53.3 71.0

Dauerkraft mit KUhlkérper (N) (1) 9.2 18.5 25.5

Dauerkraft ohne KUhlkdrper (N)2©) 6.7 13.3 17.8

Spitzenleistung (W)@ 230.0 460.0 584.0

Dauerleistung (W) (1112 14.4 28.8 36.5

Mechanische Daten

Motorldnge (mm) 40 70 100

Gewicht Motor (kg)? 0.04 0.07 0.10

Gewicht Magnetstrecke (kg/m)? 2.0 2.0 2.0

Magnetischer Pitch (mm) 15 15 15

Elektrische Kenndaten®

Dauerstrom mit Kihlkérper (A, )" 2.5 5 10 2.5 5 10 2.3 4.6 9.2

Dauerstrom ohne Khlkérper (A ,)?® 1.8 3.6 7.2 1.8 3.6 7.2 1.6 3.2 6.4

Spitzenstrom mit Kihlkérper (A )" 10 20 40 10 20 40 9.2 18.4 36.8

Spitzenstrom ohne Khlkorper (A_,)?C) 7.2 14.4 28.8 7.2 14.4 28.8 6.4 12.8 25.6

Kraftkonstante (N/A )@ 3.7 1.8 0.9 7.4 3.7 1.8 11.1 55 2.8

RUckspeisespannung (V/m/s)? 4.3 2.2 1.1 8.6 4.3 2.2 12.9 6.5 3.2

Widerstand (Q) 2.3 0.6 0.1 4.6 1.2 0.3 6.9 1.7 0.4

Indukftivitét (mH)®@ 0.09 0.02 0.01 0.18 0.04 0.01 0.3 0.07 0.02

Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)? 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04

Therm. Widerstand mit KK (°C/w)(1)@) 4.6 2.3 1.8

Therm. Widerstand ohne KK (°C/w)1(?) 8.8 4.4 3.8

KUhlkdrper KK (mm) 300x200x12 300x200x12 300x200x12

Motorkonstante (N/Yw)@ 2.4 3.4 4.2

Ph-PE Durchschlagfestigkeit®? > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC)

Ph-PE Isolationswiderstand®? > 1KV (DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC)

y 4 L M - P M Lauferabmessungen y 4 L M = S M Magnetbahnabmessungen

Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls

LM-PM2 1 1 40 35 LM-SMO 3 120
LM-PM4 3 3 70 65 LM-SM1 9 300
LM-PMé 5 5 100 95 LM-SM2 15 480




Linearmotor I.M

D
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)
Pin Number | Function |Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White Uphase | 0.25mm? Pink Hall A Uphase | 0.14 mm?2 | Brown/Blue | Thermalsensor| 0.14 mm? o)
Yellow Vphase | 0.25mm? Yellow HallB Vphase | 0.4 mm?
Brown Wphase | 0.25mm? Green HallC W phase | 0.14 mm? d py
Green PE 0.25mm? Grey Hall IC + 5V 0.14 mm2
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe unter BerUcksichtigung eines Kihlkérpers fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tats@chliche Leistung
ist abhdngig von der Kihlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben k&nnen abhé&ngig von den Umgebungsbedingungen um £10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne Kihlkdrper fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne KUhlkérper" werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
genstdnden. Es steht nur eine KonvektionskUhlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegenstdnde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kénnen
als Kihlkdrper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, LinearfOhrungen etc. Die Werte ,mit KUhlkdrper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.

13 1
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Linear Motion Technology

v LM-PA
Motor Typ LM-PA1 LM-PA2 LM-PA3 LM-PA4 LM-PAS
Wicklungsart W1 Wi W2 Wi W2 W1 W2 W3 W1 W2
Leistungsdaten®
Spitzenkraft mit Kihlkérper(N) (12 47.7 90.4 128.1 160.7 200.9
Spitzenkraft ohne Kuhlkérper(N) G 30.1 60.3 90.4 110.5 138.1
Dauerkraft mit Kihlkérper (N)12) 11.9 22.6 32 40.2 50.2
Dauerkraft ohne Khlkérper (N)2©) 7.5 15.1 22.6 27.6 34.5
Spitzenleistung (W) 421.6 756.9 1012.7 1196 1495
Dauerleistung (W) (112 26.4 47.3 63.3 74.8 93.4
Mechanische Daten
Motorlénge (mm) 50 80 110 140 170
Gewicht Motor (kg)? 0.08 0.12 0.16 0.20 0.24
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)®? 4.4 4.4 4.4 4.4 4.4
Magnetischer Pitch (mm) 30 30 30 30 30
Elekfrische Kenndaten®
Dauerstrom mit Kohikérper (A_,)1™ 1.9 1.8 3.6 1.7 3.4 1.6 3.2 6.4 1.6 3.2
Daverstrom ohne Kuhlkdrper (A )#F! 1.2 1.2 2.4 1.2 2.4 1.1 2.2 4.4 1.1 2.2
Spitzenstrom mit KGhikorper (A_,)? 7.6 7.2 14.4 6.8 13.6 6.4 12.8 25.6 6.4 12.8
Spitzenstrom ohne Kuhlkérper (A )@® 438 438 9.6 438 9.6 4.4 8.8 17.6 4.4 8.8
Kraftkonstante (N/A_)? 6.3 12.6 6.3 18.8 9.4 25.1 12.6 6.3 31.4 15.7
RUckspeisespannung (V/m/s)? 7.3 14.6 7.3 21.9 11 29.2 14.6 7.3 36.5 18.3
Widerstand (Q) 7.3 14.6 3.7 21.9 5.5 29.2 7.3 1.8 36.5 9.1
Indukftivitét (mH)®@ 1.25 2.5 0.63 3.75 0.94 5 1.25 0.13 6.25 1.56
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)® 0.17 0.17 0.17 0.17 0.17 0.17 0.17 0.17 0.17 0.17
Therm. Widerstand mit KK (°C/w)(1)12) 27 1.6 1.3 1 0.7
Therm. Widerstand ohne KK (°C/w)1(?2) 6.8 3.9 27 2.2 1.7
Kuhlkérper KK (mm) 250x250x25 250x250x25 250x250x25 250x250x25 250x250x25
Motorkonstante (N/YW)@ 2.3 3.3 4.0 4.6 52
Ph-PE Durchschlagfestigkeit® > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC)
Ph-PE Isolationswiderstand®? > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC)
y 4 LM-PA Lauferabmabmessungen y 4 LM-SA Magnetbahnabmessung
Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls
LM-PA1 1 1 50 44
LM-PA2 2 2 80 74 LM-SAQ ! 120
LM-PA3 3 3 110 104 LM-SA1 4 300
LM-PA4 4 4 140 134
LM-PA5 6 5 170 164 LM-SA2 7 480
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y 4 LM-PA Lduferabmessungen
Npl x25
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)

Pin Number | Function | Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White Uphase | 0.25mm? Pink Hall A Uphase | 0.14 mm? | Brown/Blue | Thermal sensor| 0.14 mm? )
Yellow Vphase | 0.25mm? Yellow HallB Vphase | 0.4 mm2
Brown W phase | 0.25mm?2 Green HallC Wphase | 0.14 mm? q h/
Green PE 0.25mm? Grey Hall IC + 5V 0.14 mm?
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe unter BerUcksichtigung eines Kihlkérpers fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatsdchliche Leistung
ist abhdngig von der KUhlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben kénnen abhé&ngig von den Umgebungsbedingungen um +10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne Kihlkdrper fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne Kihlkérper” werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
genstdnden. Es steht nur eine KonvektionskUhlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegenstdnde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kénnen
als Kihlkdrper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, LinearfOhrungen etc. Die Werte ,mit KUhlkdrper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.
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¥ LM-PA-X
Motor Typ LM-PA-X1 LM-PA-X2 LM-PA-X3 LM-PA-X4 LM-PA-X5
Wicklungsart Wi W1 w2 wi [ owe Wi w2 [ ws W1 w2
Leistungsdatent
Spitzenkraft mit Kihlkdrper(N) (12 65.4 123.8 175.4 220.2 258
Spitzenkraft ohne Kuhlkérper(N)2©) 44.7 82.6 113.5 151.4 189.2
Dauerkraft mit KGhlkérper (N)12) 16.3 31 43.9 55 64.5
Dauerkraft ohne Khlkérper (N)2©) 11.2 20.6 28.4 37.8 47.3
Spitzenleistung (W) 491 881.3 1179.1 1392.6 1537.2
Dauerleistung (W) (1112 30.7 55.1 73.7 87 96.1
Mechanische Daten
Motorlénge (mm) 50 80 110 140 170
Gewicht Motor (kg)? 0.08 0.13 0.18 0.23 0.28
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)? 4.4 4.4 4.4 4.4 4.4
Magnetischer Pitch (mm) 30 30 30 30 30
Elektrische Kenndaten®
Dauerstrom mit Kohikérper (A,,)1™ 1.9 1.8 3.6 1.7 3.4 1.6 3.2 6.4 1.5 3
Dauerstrom ohne Khlkérper (A )¢ 1.3 1.2 2.4 1.1 22 1.1 2.2 4.4 1.1 2.2
Spitzenstrom mit Kihlkérper (A, )12 7.6 7.2 14.4 6.8 13.6 6.4 12.8 25.6 6 12
Spitzenstrom ohne Kihlkorper (A ,)IEI 5.2 438 9.6 4.4 8.8 4.4 8.8 17.6 4.4 8.8
Kraftkonstante (N/ADk)lz‘ 8.6 17.2 8.6 25.8 12.9 34.4 17.2 8.6 43 21.5
RUckspeisespannung (V/m/s)? 10 20 10 30 15 40 20 10 50 25
Widerstand (Q) 8.5 17 4.3 25.5 6.4 34 8.5 2.1 42.7 10.7
Induktivitét (mH)® 1.65 3.3 0.83 4.95 1.24 6.6 1.65 0.41 8.27 2.07
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)™ 0.19 0.19 0.19 0.19 0.19 0.19 0.19 0.19 0.19 0.19
Therm. Widerstand mit KK (°C/w)(1)12) 2.5 1.5 1.1 0.9 0.7
Therm. Widerstand ohne KK (°C/w)M1(?2) 49 3.5 2.7 2 1.6
KUhlkérper KK (mm) 250x250x25 250x250x25 250x250x25 250x250x25 250x250x25
Motorkonstante (N/YW)@ 2.9 4.2 5.1 5.9 6.6
Ph-PE Durchschlagfestigkeit® > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC)
Ph-PE Isolationswiderstand®? > 1KV(DC) = 1KV(DC) > 1KV(DC) 2 1KV(DC) 2 1KV(DC)
y 4 LM-PA-X Lauferabmessungen y 4 LM- S A-X Magnetbahnabmessung
Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls

LM-PA-X1 1 1 50 44

LM-PA-X2 2 2 80 74 LM-SA-X0 ! 120

LM-PA-X3 3 3 110 104 LM-SAX] 4 300

LM-PA-X4 4 4 140 134

LM-PA-X5 6 5 170 164 LM-SA-X2 7 480
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)

Pin Number | Function |Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White Uphase | 0.25mm? Pink Hall A Uphase | 0.14 mm? | Brown/Blue | Thermal sensor| 0.14 mm? )
Yellow V phase 0.25mm? Yellow HallB Vphase 0.14 mm?2
Brown W phase | 0.25mm? Green HallC Wphase | 0.14 mm?2 N}
Green PE 0.25mm? Grey Hall IC + 5V 0.14 mm?
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Anfriebe unter BerUcksichtigung eines KUhlkdrpers fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatsdchliche Leistung
ist abhdngig von der Kihlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben kdnnen abhdéngig von den Umgebungsbedingungen um £10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne Kihlkdrper fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne KUhlkérper” werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
gensténden. Es steht nur eine KonvektionskUhlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegensténde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kdnnen
als Kbhlkdrper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, LinearfOhrungen etc. Die Werte ,mit KOhlkérper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.
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&~ LM-PB
Motor Typ LM-PB2 LM-PB3 LM-PB4 LM-PBS LM-PB6 LM-PB8
Wicklungsart wi w2 [wi w2 [wr [w2][ws [ wiJw2/[w [w2|[w [w2]ws] w4
Leistungsdaten®
Spitzenkraft mit Kihlkérper(N) (12 180.3 270.4 360.5 428.1 513.7 648.9
Spitzenkraft ohne Kihlkdrper(N)©) 118.3 166.4 207.1 240.4 288.4 468.5
Dauerkraft mit Kohlkérper (N) 112 45.1 67.6 90.1 107 128.4 162.2
Dauerkraft ohne Khlkérper (N)26) 29.6 41.6 51.8 60.1 72.1 117.1
Spifzenleistung (W) 960 1440 1920 2166 25992 3110.4
Dauerleistung (W) (1112 60 90 120 135.4 162.5 194.4
Mechanische Daten
Motorldnge (mm) 80 110 140 170 200 260
Gewicht Motor (kg)? 0.31 0.43 0.54 0.66 0.78 0.9
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)? 11.8 11.8 11.8 11.8 11.8 11.8
Magnetischer Pitch (mm) 30 30 30 30 30 30
Elekirische Kenndaten )
Dauerstrom mit Kihikdrper (A,,)"* 2 4 2 4 2 4 8 1938 | 19 [ 38 |18 | 36 | 7.2 | 144
Dauerstrom ohne Kihlkérper (A )?F 1.6 | 32 1.5 3 14 | 28 | 56 1.3 ] 26 1.3 | 246 13 | 26 | 52 | 104
Spitzenstrom mit Kohikdrper (A,)M® 8 | 16 | 8 |16 | 8 | 16 | 32 | 7.6 |152| 7.6 |152 | 7.2 | 144 | 288 | 57.6
Spitzenstrom ohne Kuhlkorper (A )6 64 | 128 ] 6 12 | 56 [ 112|224 | 52 | 104 | 52 | 104 | 52 | 104 | 208 | 41.6
Kraftkonstante (N/A_)? 225 | 11.3 | 338 | 16.9 | 451 | 225 | 11.3 | 563 | 282 | 67.6 | 33.8 | 90.1 | 45.1 | 225 | 11.3
RUckspeisespannung (V/m/s)? 262 | 13.1 | 393 | 19.7 | 52.4 | 262 | 13.1 65.5| 328 | 78.6 | 39.3 |104.8 | 52.4 | 26.2 | 13.1
Widerstand (Q) 15 38 | 225 | 5.6 30 7.5 1.9 37.5| 9.4 45 11.3 60 15 3.8 0.9
Indukftivitét (mH)®@ 3.5 | 0.88 | 525 | 1.31 7 1.75 | 0.44 | 8.75| 2.19 | 10.5 | 2.63 14 3.5 | 0.88 | 0.22
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)®? 023 | 023 | 0.23 | 0.23 | 0.23 | 0.23 | 0.23 | 0.23| 0.23 | 0.23 | 0.23 | 0.23 | 0.23 | 0.23 | 0.23
Therm. Widerstand mit KK (°C/w)(1)12) 1.3 0.9 0.8 0.6 0.5 0.5
Therm. Widerstand ohne KK (°C/w) 12 2.1 1.7 1.5 1.3 1.1 0.8
KUhlkérper KK (mm) 250x250x25 | 250x250x25 250x250x25 250x250x25 | 250x250x25 250x250x25
Motorkonstante (N/YW)@ 5.8 7.1 8.2 9.2 10.1 11.6
Ph-PE Durchschlagfestigkeit®? > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC)
Ph-PE Isolationswiderstand®? > 1KV(DC) | >21KV(DC) > 1KV(DC) >1KV(DC) | > 1KV(DC) > 1KV(DC)
& LM-PB Lauferabmessungen & LM-SB Magnetbahnabmessungen
Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls
LM-PB2 1 1 80 74
LM-PB3 1 1 110 104 LM-SBO 1 120
LM-PB4 2 2 140 134
LM-PB5 2 2 170 164 LM-§B1 4 300
LM-PB6 3 3 200 194
LM-PB8 4 4 260 254 LM-582 / 480
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)
Pin Number | Function |Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White Uphase | 0.5mm? Pink Hall A Uphase | 0.14 mm?2 | Brown/Blue | Thermal sensor| 0.14 mm? >
Yellow Vphase | 0.5mm?2 Yellow Hallg Vphase | 0.14mm?
Brown W phase | 0.5mm?2 Green HallC Wphase | 0.14 mm?2 NI LV
Green PE 0.5mm? Grey Hall IC + 5V 0.14 mm?2
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe unter BerUcksichtigung eines Kihlkérpers fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatsdchliche Leistung
ist abhdngig von der KUhlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben kénnen abhdéngig von den Umgebungsbedingungen um £10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne Kihlkdrper fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne KUhlkérper" werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
genstdnden. Es steht nur eine Konvektionskihlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegensténde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kdnnen
als KUhlkérper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, Linearfihrungen etc. Die Werte ,,mit Kihlkérper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.
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o LM-PB-X
Motor Typ LM-PB-X2 LM-PB-X3 LM-PB-X4 LM-PB-X5 LM-PB-X6 LM-PB-X8
Wicklungsart Wi w2 [ wi w2 [wr [ w2 ] w3 | wi [ w2 ]| wi|w2]| Wi[w2] ws][ w4
Leistungsdaten “
Spitzenkraft mit Kihlkdrper(N) (112 227 340.6 431.4 539.2 613 771.9
Spitzenkraft ohne Kuhlkérper(N)(2©) 170.3 238.4 295.2 368.9 442.7 590.3
Dauerkraft mit Kihlkérper (N) 12 56.8 85.1 107.8 134.8 153.3 193
Dauerkraft ohne Kihlkérper (N)@2G) 42.6 59.6 73.8 92.2 110.7 147.6
Spitzenleistung (W)? 1056 1584 1906.1 2382.6 2566.1 3051.8
Dauerleistung (W) (1112 66 99 119.1 148.9 160.4 190.7
Mechanische Daten
Motorl&nge (mm) 80 110 140 170 200 260
Gewicht Motor (kg)? 0.33 0.44 0.55 0.72 0.9 1.09
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)®? 12.2 12.2 12.2 12.2 12.2 12.2
Magnetischer Pitch (mm) 30 30 30 30 30 30
Elekirische Kenndaten
Dauerstrom mit Kihlkérper (A )1 2 4 2 4 1.9 | 38 | 76 | 19 | 38 | 1.8 | 36 | 1.7 | 34 | 68 | 136
Daverstrom ohne Kuhlkérper (A )8 1.5 3 1.4 2.8 13 | 26 5.2 1.3 | 26 1.3 2.6 1.3 2.6 52 | 104
Spitzenstrom mit Kuhlkdrper (A )% 8 16 8 16 | 7.6 | 152|304 | 76 | 152 | 7.2 | 144 | 68 | 13.6 | 27.7 | 54.4
Spitzenstrom ohne Kuhlkorper (A_,)@F) 6 12 | 56 | 11.2] 52 | 104|208 | 52 | 104 | 52 | 104 | 52 | 10.4 | 20.8 | 41.6
Kraftkonstante (N/Aok)‘z’ 28.4 | 142 | 42.6 | 21.3 | 568 | 28.4 | 14.2 71 35.5 | 85.1 | 42.6 | 113.5| 568 | 28.4 | 14.2
RUckspeisespannung (V/m/s)? 33 16.5 | 49.5 | 248 66 33 165 | 825 | 413 | 99 | 495 | 132 66 33 16.5
Widerstand (Q) 16.5 | 4.1 24.8 6.2 33 8.3 2.1 41.3 | 10.3 | 49.5 | 124 66 16.5 | 4.1 1
Induktivitét (mH)®? 574 | 1.44 | 8.61 | 2.15 | 11.48| 2.87 | 0.72 | 14.35| 3.59 | 17.22| 431 |22.96| 574 | 1.44 | 0.36
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)? 0.35 1035 | 0.35 | 0.35 | 0.35| 035 ] 0.35| 0.35| 0.35| 0.35| 0.35| 0.35 | 0.35 | 0.35 | 0.35
Therm. Widerstand mit KK (°C/w) (2 1.1 0.8 0.7 0.6 0.5 0.4
Therm. Widerstand ohne KK (°C/W)(1(2) 1.9 1.6 1.4 1.2 1 0.7
KUhlkoérper KK (mm) 250x250x25 | 250x250x25 250x250x25 250x250x25 | 250x250x25 250x250x25
Motorkonstante (N/YW)®@ 7 8.6 9.9 11 12.1 14
Ph-PE Durchschlagfestigkeit® >5KV(AC) | =5KV(AC) > 5KV(AC) >5KV(AC) | =5KV(AC) > 5KV(AC)
Ph-PE Isolationswiderstand®? > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) | >1KV(DC) > 1KV(DC)
y 4 L M - P B 'X Lauferabmabmessungen y 4 L M - S B 'X Magnetbahnabmessungen
Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls
LM-PB-X2 1 1 80 74
LM-PB-X3 1 1 110 104 LM-SB-XO 1 120
LM-PB-X4 2 2 140 134
LM-PB-X5 2 2 170 164 LM-SB-X1 4 300
LM-PB-X6 3 3 200 194
LM-PB-X8 4 4 260 254 LM-$B-X2 7 480
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)
Pin Number | Function |Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White Uphase | 0.5mm? Pink Hall A Uphase | 0.14 mm?2 | Brown/Blue | Thermal sensor | 0.14 mm? >
Yellow Vphase | 0.5mm? Yellow HallB Vphase | 0.4 mm2
Brown W phase 0.5mm? Green HallC Wphase | 0.14 mm?2 4 11/
Green PE 0.5 mm? Grey Hall IC + 5V 0.14 mm?
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe unter BerUcksichtigung eines KUhlkdrpers fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatséchliche Leistung
ist abhdngig von der Kihlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben kdnnen abhdngig von den Umgebungsbedingungen um +10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne Kihlkdrper fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne KUhlkérper" werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
genstédnden. Es steht nur eine KonvektionskUhlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegensténde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kénnen
als KUhlkérper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, Linearfihrungen etc. Die Werte ,mit Kihlkdrper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.
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o LM-PD
Motor Typ LM-PD2 LM-PD4 LM-PDé LM-PD8 LM-PD10
Wicklungsart wi w2 [ wi [ w2 w3 | wi [ w2 [ w3 | Wi [w2 w3 ][ wl [ w2]w
Leistungsdaten “
Spitzenkraft mit Kihlkérper(N)12) 908.7 1642.7 2464 3075.6 3844.5
Spitzenkraft ohne Kihlkérper(N)?©) 699 1258.2 1887.3 2376.6 2796
Dauerkraft mit Khlkérper (N) 112 227.2 410.7 616 768.9 961.1
Dauerkraft ohne Kihlkérper (N)@©) 174.8 314.6 471.8 594.2 699
Spitzenleistung (W) 2812.2 4594.7 6892.1 8053.8 10067.2
Daverleistung (W) (12 175.8 287.2 430.8 503.4 629.2
Mechanische Daten
Motorlédnge (mm) 146 266 386 506 626
Gewicht Motor (kg)? 1.3 2.5 3.7 4.9 6.1
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)? 29.8 29.8 29.8 29.8 29.8
Magnetischer Pitch (mm) 60 60 60 60 60
Elekirische Kenndaten )
Dauerstrom mit Khlkorper (A, 26 | 52 | 24 | 47 | 94 | 24 | 47 | 94 | 22 | 44 | 88 | 22 | 44 | 88
Dauerstrom ohne Kihlkérper (A_)*#) 2 4 1.8 3.6 7.2 1.8 3.6 7.2 1.7 3.4 6.8 1.6 3.2 6.4
Spitzenstrom mit KUhlkdrper (Apk)“”z’ 10.4 | 20.8 9.4 18.8 | 37.6 9.4 18.8 | 37.6 8.8 17.6 | 35.2 8.8 17.6 | 35.2
Spitzenstrom ohne Kuhlkorper (A )G 8 16 | 72 | 144 | 288 | 7.2 | 144 | 288 | 68 | 13.6 | 272 | 64 | 128 | 256
Kraftkonstante (N/A_)®? 87.4 | 437 | 1748 | 87.4 | 43.7 | 262.1 | 131.1 | 65.5 | 349.5 | 1748 | 87.4 | 436.9 | 218.4 | 109.2
RUckspeisespannung (V/m/s)? 101.6 | 50.8 | 203.2 | 101.6 | 50.8 | 304.8 | 152.4 | 76.2 | 406.4 | 203.2 | 101.6 | 508 | 254 | 127
Widerstand (Q) 26 6.5 52 13 3.3 78 19.5 4.9 104 26 6.5 130 32.5 8.1
Induktivitet (mH)@ 264 | 66 | 52 | 132 ] 33 | 79 | 198 | 495 | 1056 | 26.4 | 66 | 132 | 33 | 8.25
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)? 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
Therm. Widerstand mit KK (°C/w) () 0.4 0.3 0.2 0.2 0.1
Therm. Widerstand ohne KK (°C/w)1@ 0.7 0.5 0.3 0.3 0.2
Kuhlkdrper KK (mm) 800x900x12 800x900x12 800x900x12 800x900x12 800x900x12
Motorkonstante (N/YW) @ 17.1 24.2 29.7 34.3 38.3
Ph-PE Durchschlagfestigkeit® > 5KV (AC) > 5KV (AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV (AC)
Ph-PE Isolationswiderstand®? > 1KV(DC) = 1KV(DC) > 1KV(DC) = 1KV(DC) > 1KV(DC)
y 4 LM-PD Lduferabmabmessungen y A LM-SD Magnetbahnabmessungen
Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls
LM-PD2 1 1 146 143
LM-PD4 3 3 266 263 LM-SDO 1 120
LM-PD6 5 5 386 383 LM-SD1 4 300
LM-PD8 7 7 506 503
LM-PD10 9 9 626 623 LM-3D2 7 480
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)
Pin Number | Function |Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White U phase 1.5mm? Pink Hall A Uphase | 0.14mm?2 | Brown/Blue | Thermal sensor| 0.14 mm?2 )
Yellow V phase 1.5mm? Yellow HallB Vphase | 0.14 mm2
Brown W phase 1.5mm? GCreen HallCc Wphase | 0.14 mm? N I’V
Green PE 1.5mm? Grey Hall IC + 5V 0.14 mm?
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe unter BerUcksichtigung eines Kihlkérpers fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatsdchliche Leistung
ist abhdngig von der Kihlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben kénnen abhé&ngig von den Umgebungsbedingungen um £10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne Kihlkdrper fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne Kihlkdrper" werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
genstdnden. Es steht nur eine Konvektionskihlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegensténde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kdnnen
als KUhlkérper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, Linearfihrungen etc. Die Werte ,,mit Kihlkérper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.

231




LM

Linearmotor

LITI—FODO— X =ERE=S

Linear Motion Technology

& LM-PD-X
Motor Typ LM-PD-X2 LM-PD-X4 LM-PD-X6é LM-PD-X8 LM-PD-X10
Wicklungsart wi JTw2 [wi[w2]wa [ Wi [w2a]wsd [ wi[w2]ws][wi [ w2] ws
Leistungsdaten “
Spitzenkraft mit Kihlkdrper(N) (112 1025 1892.3 2779.3 3469.2 4336.5
Spitzenkraft ohne KUhlkdrper(N) @) 709.6 1419.2 2069.7 2680.7 3153.8
Dauerkraft mit KGhlkérper (N) (12 256.2 473.1 694.8 867.3 1084.1
Dauerkraft ohne Kihlkérper (N)@G) 177.4 354.8 517.4 670.2 788.4
Spitzenleistung (W)@ 3028.5 5161 7422.2 8673.3 10841.6
Dauerleistung (W) (1112 189.3 322.6 463.9 542.1 677.6
Mechanische Daten
Motorl&nge (mm) 146 266 386 506 626
Gewicht Motor (kg)? 1.3 2.8 4.3 5.8 7.3
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)? 29.8 29.8 29.8 29.8 29.8
Magnetischer Pitch (mm) 60 60 60 60 60
Elekirische Kenndaten )
Dauerstrom mit KGhlkorper (A )1 2.6 5.2 2.4 4.7 9.6 2.4 4.7 9.4 2.2 4.4 8.8 2.2 4.4 8.8
Dauerstrom ohne Khlkérper (A )2 1.8 3.6 1.8 3.6 7.2 1.8 3.5 7 1.7 3.4 6.8 1.6 3.2 6.4
Spitzenstrom mit KGhikérper (A_,) M1 104 | 208 | 96 | 192 [ 384 | 94 | 188 [ 376 | 88 | 176 | 352 | 88 | 17.6 | 352
Spitzenstrom ohne KGhikorper (A_)@® | 70 [ 144 | 72 | 144 | 288 7 14 28 68 | 136 | 272 | 64 | 128 | 256
Kraftkonstante (N/A_,) 2 98.6 | 49.3 | 197.1 | 98.6 | 49.3 | 295.7 | 147.8 | 73.9 | 3942 | 197.1| 98.6 | 492.8 | 246.4| 123.2
RUckspeisespannung (V/m/s)? 114.6 | 57.3 | 2292 | 114.6 | 57.3 | 343.8 | 171.9 | 86 | 458.4| 229.2| 114.6| 573 | 286.5| 143.3
Widerstand (Q) 28 7 56 14 3.5 84 21 5.3 112 28 7 140 35 8.8
Induktivitét (mH)®? 30.32 | 7.58 | 60.64 | 15.16 | 3.79 | 90.96 | 22.74 | 5.69 |121.28| 30.32| 7.58 | 151.6| 37.9 | 9.48
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)®@ 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1
Therm. Widerstand mit KK (°C/w) 12 0.4 0.3 0.2 0.2 0.1
Therm. Widerstand ohne KK (°C/w)1(2 0.8 0.4 0.3 0.2 0.2
KUhlkérper KK (mm) 800x9200x12 800x900x12 800x200x12 800x900x12 800x200x12
Motorkonstante (N/YW)@ 18.6 26.3 323 37.3 41.6
Ph-PE Durchschlagfestigkeit® > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC)
Ph-PE Isolationswiderstand®? > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC)
y 4 L M = P D = X Lauferabmessungen y 4 L M = S D - X Magnetbahnabmessungen
Np1l Np2 Lp Mp Ns Ls
LM-PD-X2 1 1 146 143
LM-PD-X4 3 3 266 263 LM-SD-XO ! 120
LM-PD-X6 5 5 386 383 LM-SD-X1 4 300
LM-PD-X8 7 7 506 503
LM-PD-X10 9 9 626 623 LM-5D-X2 / 480
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)
Pin Number | Function |Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White Uphase | 1.5mm2 Pink Hall A Uphase | 0.14mm?2 | Brown/Blue | Thermal sensor| 0.14 mm? >
Yellow V phase 1.5mm? Yellow Hallg Vphase | 0.14 mm?
Brown W phase 1.5mm? Green HallCc Wphase | 0.14 mm? d p’/
Green PE 1.5mm?2 Grey Hall IC + 5V 0.14 mm?2
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Anfriebe unter BerUcksichtigung eines KUhlkdrpers fur eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatsdchliche Leistung
ist abhdngig von der Kihlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben kdnnen abhdngig von den Umgebungsbedingungen um +10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne Kdhlkdrper fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne KUhlkérper" werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
gensténden. Es steht nur eine KonvektionskUhlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegensténde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kdnnen
als Kbhlkérper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, Linearfihrungen etc. Die Werte ,mit Kihlkdrper" sollten vorrangig zur Motforauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.
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Linear Motion Technology

& LM-PDL
Motor Typ LM-PDL2 LM-PDL4 LM-PDL6 LM-PDL8
Wicklungsart wi [ w2 [ wa wi | w2 | ws wi | w2 | wa wi | w2 [ wa
Leistungsdaten
Spitzenkraft mit KUhlkérper(N)(12) 657.2 1305.3 1900.3 2457.0
Spitzenkraft ohne Kuhlkérper(N)21©) 502.2 998.2 1382.1 1842.7
Dauerkraft mit Kihikérper (N)(112) 164.4 326.3 475.1 614.2
Dauerkraft ohne Kihlkérper (N)2©) 125.7 249.5 345.5 460.7
Spitzenleistung (W) 1294.7 2589.4 3659.0 4587.5
Dauerleistung (W) @ 80.9 161.8 228.7 286.7
Mechanische Daten
Motorldnge (mm) 148.0 268.0 388.0 508.0
Gewicht Motor (kg)i? 1.6 2.6 3.6 4.6
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)? 25.1 25.1 25.1 25.1
Magnetischer Pitch (mm) 60.0 60.0 60.0 60.0
Elekirische Kenndaten )
Dauerstrom mit Kihlkérper (Apk)““” 1.7 3.4 6.8 1.7 3.4 6.8 1.7 3.3 6.6 1.6 3.3 6.6
Dauerstrom ohne Kuhlkérper (A )?#) 1.3 2.6 5.2 1.3 2.6 5.2 1.2 2.4 4.8 1.2 2.4 4.8
Spitzenstrom mit Khikérper (A,)"? 6.8 13.6 | 272 6.8 136 | 272 | 66 132 | 264 | 6.4 128 | 254
Spitzenstrom ohne Khlkorper (A )G 5.2 10.4 20.8 5.2 10.4 20.8 4.8 9.6 19.2 4.8 9.6 19.2
Kraftkonstante (N/A_)? 96.7 48.4 24.2 192.0 96.0 48.0 287.9 144.0 72.0 383.9 192.0 96.0
RUckspeisespannung (V/m/s)? 111.6 57.3 28.7 223.2 111.6 55.8 334.8 167.4 83.7 446.4 223.2 111.6
Widerstand (Q) 28 7.0 1.8 56.0 14.0 3.5 84.0 21.0 53 112.0 28.0 7.0
Induktivitét (mH)®@ 30.32 7.58 1.9 60.64 15.16 3.79 90.96 | 22.74 5.69 121.28 | 30.32 7.58
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)®? 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1 1.1
Therm. Widerstand mit KK (°C/w)M1(?2) 1 0.5 0.4 0.3
Therm. Widerstand ohne KK (°C/w)1(2) 1.6 0.8 0.7 0.5
KUhlkdrper KK (mm) 800x200x12 800x200x12 800x9200x12 800x9200x12
Motorkonstante (N/YW) 2 18.3 25.7 31.4 36.3
Ph-PE Durchschlagfestigkeit® > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV (AC) > 5KV(AC)
Ph-PE Isolationswiderstand® > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC)
y 4 LM-PDL Lauferabmessungen y 4 LM-SDL Magnetbahnabmessungen
Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls
LM-PDL2 1 1 148 143 LM-SDLO 1 120
LM-PDL4 3 3 268 263
LM-PDL6 5 5 388 383 LM-SBLI ‘ 300
LM-PDL8 7 7 508 503 LM-SDL2 / 480
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)
Pin Number | Function |Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White U phase 1.5mm?2 Pink Hall A Uphase | 0.14 mm? | Brown/Blue | Thermal sensor| 0.14 mm? )
Yellow V phase 1.5mm?2 Yellow HallB V phase 0.14 mm?
Brown W phase 1.5mm? Green HallC Wphase | 0.14 mm? N I/V
Green PE 1.5mm? Crey HallIC + 5V 0.14 mm?
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe unter BerUcksichtigung eines Kihlkdrpers fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatséchliche Leistung
ist abhdngig von der Kihlung und der Umgebungstemperatur.

(2) Die Leistungsangaben kdnnen abhd&ngig von den Umgebungsbedingungen um £10% schwanken.

(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne KUhlkdrper fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.

(4) Bei den Werten ,,ohne KUhlkérper" werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
genst@nden. Es steht nur eine KonvektionskUhlung zur VerfUgung. Alle wérmeleitenden Gegenstdnde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kénnen
als Kihlkdrper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, Linearfihrungen etc. Die Werte ,mit KUhlkdrper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.
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Linear Motion Technology

& LM-PE-X
Motor Typ LM-PE-X2 LM-PE-X4 LM-PE-X6 LM-PE-X8
Wicklungsart wi [ w2 [ w3 | wi [ w2 [ ws wi [ w2 | ws wi [ w2 [ ws
Leistungsdaten
Spitzenkraft mit Kihlkérper(N) (12 526.7 1053.4 1511.4 1923.6
Spitzenkraft ohne Kihlkérper(N)@©) 389.3 778.6 1099.2 1465.6
Dauerkraft mit Kbhlkérper (N)12) 131.7 263.4 377.9 480.9
Dauerkraft ohne Kihlkérper (N)2)©) 97.3 194.7 274.8 366.4
Spitzenleistung (W) 1269.6 2539.2 3484.8 4233.6
Dauerleistung (W) (112 79.4 158.7 217.8 264.6
Mechanische Daten
Motorldnge (mm) 148.0 268.0 388.0 508.0
Gewicht Motor (kg)? 0.9 1.5 2.1 2.7
Gewicht Magnetstrecke (kg/m)®? 15.0 15.0 15.0 15
Magnetischer Pitch (mm) 60.0 60.0 60.0 60.0
Elektrische Kenndaten )
Dauerstrom mit Khlkérper (A, ) 2.3 4.6 9.2 2.3 4.6 9.2 22 4.4 8.8 2.1 4.2 8.4
Dauerstrom ohne Khlkérper (A )P 1.7 3.4 6.8 1.7 3.4 6.8 1.6 3.2 6.4 1.6 2.4 4.8
Spitzenstrom mit Kihikérper (A, )12 9.2 184 | 368 9.2 184 | 368 8.8 17.6 | 352 8.4 168 | 336
Spitzenstrom ohne Kuhikérper (A )@ 6.8 136 | 272 6.8 136 | 272 6.4 128 | 256 6.4 128 | 256
Kraftkonstante (N/Aok)‘2J 57.3 28.6 14.3 114.5 57.3 28.6 171.8 85.9 42.9 229.0 114.5 57.3
RUckspeisespannung (V/m/s)? 66.1 33.1 16.5 132.2 66.1 33.1 198.3 99.2 49.6 264.4 | 1322 66.1
Widerstand (Q) 15 3.8 0.9 30.0 7.5 1.9 45.0 11.3 2.8 60.0 15.0 3.8
Induktivitét (mH)®@ 12.89 3.22 0.81 25.78 6.45 1.61 38.67 9.67 2.42 51.56 12.89 3.22
Zeitkonstante/Reaktionszeit (ms)® 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9 0.9
Therm. Widerstand mit KK (°C/w)(1)12) 1 0.5 0.4 0.3
Therm. Widerstand ohne KK (°C/W)M(? 1.6 0.9 0.7 0.5
KUhlk&rper KK (mm) 250x500x25 250x500x25 250x500x25 250x500x25
Motorkonstante (N/YW) @ 14.8 20.9 25.6 29.6
Ph-PE Durchschlagfestigkeit? > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC) > 5KV(AC)
Ph-PE Isolationswiderstand(? > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC) > 1KV(DC)
& LM-PE-X Lauferabmessungen o LM- SE-X Magnetbahnabmessungen
Np1 Np2 Lp Mp Ns Ls
LM-PE-X2 1 1 148 143 LM-SE-XO 1 120
LM-PE-X4 3 3 268 263
LM-PE-X6 5 5 388 383 LMSEXT 4 300
LM-PE-X8 7 7 508 503 LM-SE-X2 7 480
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Anschlusskabel (Alle Standardkabel sind 400mm lang)
Pin Number | Function | Cross section Color Function Cable Dia. Color Function Cable Dia.
White Uphase | 0.5 mm? Pink Hall A Uphase | 0.14 mm?2 | Brown/Blue | Thermal sensor | 0.14 mm? >
Yellow Vphase | 0.5mm? Yellow Hallg Vphase | 0.14mm?
Brown W phase 0.5 mm? Green HallC Wphase | 0.14 mm?2 h/
Green PE 0.5mm? Grey Hall IC + 5V 0.14 mm?
White GND 0.14 mm?

(1) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe unter BerUcksichtigung eines Kihlkdrpers fUr eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C. Die tatséchliche Leistung
ist abhdngig von der Kihlung und der Umgebungstemperatur.
(2) Die Leistungsangaben kdnnen abhd&ngig von den Umgebungsbedingungen um +10% schwanken.
(3) Der Wert gilt fUr statische, sinusférmige Antriebe ohne KUhlkdrper fir eine Temperaturspanne von 25°C bis 110°C.
(4) Bei den Werten ,,ohne KUhlkérper" werden folgende Bedingungen angenommen: 1 bar atm und 25°C. Der Linearmotor steht nicht in Kontakt mit anderen Ge-
gensténden. Es steht nur eine KonvektionskUhlung zur Verfigung. Alle wérmeleitenden Gegensténde, die in direktem Kontakt mit dem Linearmotor stehen, kénnen
als Kihlkdrper betrachtet werden, z.B. Adapterplatte, Gehduse, Linearfihrungen etc. Die Werte ,mit KUhlkdrper" sollten vorrangig zur Motorauslegung verwendet
werden, da in den meisten Applikationen Kérperkontakte zum Linearmotor gegeben sind.
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I.M Linearmotor

Auslegungsbeispiel 1

Ausgangsbedingung: Bewegungsprofil ist Trapez Die bendtigte Spitzenkraft muss groBer sein
Maximale Treiberausgangsspannung: 300 V DC Fmaoxx 1,5=110x1,5= 165 [N]

Treiber Dauerausgangsstrom: 2A
Treiber Spitzenausgangsstrom: 4A

Die erforderliche Dauerkraft muss gréBer sein
Frms x 1,5=67,2x1,5=100,8 [N]

Max. Geschwindigkeit: Vmax = 2 [m/s] Fahrzeit bei konstanter
Geschw.:12=3 [S] Auswahl: LM-PB-X6
Bewegte Masse: m = 5 [kg] Abbremszeit: 13 = 2]s] (Spitzenkraft = 442,7 [N], Dauerkraft = 110,7 [N])
Beschleunigung: a =20 [m/s2] Verweilzeit: T4 = 2 [s]
Beschleunigungszeit: t1 = 2 [s] Reibungskraft: f = 10 [N]

s Schritt2: Lauferauswahl
K, W1 gewdahlt

Irms = Frms/K, = 67.2/85.1 = 0.8 [A]
Imax = Fmax/K, = 110/85.1 = 1.29[A]

Geschwindigkeit =V

Vmax |- - -

Bendtigte Spannung
=Vmax * Ke + Imax * R
Zeit=1t =2*99 +1.94*49.5=262[V]
f1 t2 t3 14 Sicherheitsfaktor = 1.3 beriicksichtigen

Bendtigte Versorgungsspannung
=262V *1.3=341[V]

Symbol Parameter Einheit

- - Treiber:
Beschleunigungszeit

Kontinuierlicher Ausgangsstrom 2A > 0.8A

- Spitzenausgangsstrom 4A > 1.29A
Abbremszeit Max. Ausgangsspannung 300V < 341V
Max. Geschwindigkeit kann mit W1 nicht
erreicht werden.

Vmax Max.Geschwindigkeit m/s

K, W2 gewdahlt

Irms = Frms/K, = 67.2/42.6 = 1.6 [A]

Imax = Fmax/K, =110/42.6 = 2.6[A]
. Schritt1: Krafteermittiung

Bendtigte Spannung
F1=ma+f=5x20+10=110 [N] = Vmax * Ke + Imax * R[Q]
F2 =f=10[N] =2%49.5+2.6*12.4=132[V]

Sicherheitsfaktor = 1.3 bericksichtigen

F3=ma-f=5x20-10=90[N] Bendtigte Versorgungsspannung

F4=0 [N] =132V *1.3=172[V]
Treiber:
Frms = \/ F12x t1+ F22x t2 + F32x 13 + F42 X 14 Kontinuierlicher Ausgangsstrom 2A > 1.6A
fr+t2+13+14 Spitzenausgangsstrom 4A > 2.6A

Max. Ausgangsspannung 300V > 172V
W2 erfUllt alle Anforderungen.
=67.2 [N] LM-PB-X6-W2 ist anwendbar.

=W/11Wx2+1Wx3+9Wx3+0
2+3+2+2

Fmax =F1 =110 [N] Weitere Auslegungsblétter finden Sie

online unter: www.cpc-europa.de
Sicherheitsfaktor = 1.5
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Linearmotor I.M

Auslegungsbeispiel 2

Ausgangsbedingung: Bewegungsprofil ist Dreieck
Maximale Treiberausgangsspannung: 80 V DC

Treiber Dauerausgangsstrom: 2A
Treiber Spitzenausgangsstrom: 4A
Bewegte Masse: m =5 [kg]
Bewegungszeit: t1 =1 [s]
Reibungskraft: f = 5 [N]

Geschwindigkeit =V

Vmox .............

Symbol Parameter

Einheit

Max.Geschwindigkeit

T Schritt1: Krafteermittiung

a=4H/T?=4*1/1 = 4m/s?
Fl=ma+f=5*4+5=25[N]
F2=ma-f=5*4-5=15[N]
F3 =0[N]

Frms = \/ F12x i+ F22 x f2 + F32 x 13
1 +1f2+13

~ \/ 252 0.5+ 152x 0.5 + 0
Frms =
05+05+0.2

Fmax = F1 =25 [N]

Sicherheitsfaktor = 1.5

=18.8 [N]

Die bendtigte Spitzenkraft muss groBer sein
Fmaox x 1,5=25x1,5=37.5[N]

Die erforderliche Dauerkraft muss gréBer sein
Frms x 1,5=18.8x1,5=28.8 [N]

Auswahl: LM-A-Xé

(Spitzenkraft = 151.4 [N], Dauerkraft = 37.8 [N])

s Schritt2: Lauferauswahl

K; W1 gewanhlt
Irms = Frms/K, = 18.8 / 34.4 = 0.55 [A]
Imax = Fmax/K, =25/ 34.4=1.29[A]

Bendtigte Spannung

=Vmax * Ke + Imax * R
=2*40+0.73*34=104.8[V]
Sicherheitsfaktor = 1.3 bericksichtigen
Benotigte Versorgungsspannung
=104.8V * 1.3 =136.2[V]

Treiber:

Kontinuierlicher Ausgangsstrom 2A > 0.55A
Spitzenausgangsstrom 4A > 0.73A

Max. Ausgangsspannung 80V < 136.2V
Max. Geschwindigkeit kann mit W1 nicht
erreicht werden.

K, W2 gewdahlt
Irms = Frms/K, =18.8 /17.2=1.1 [A]
Imax = Fmax/K, =25/ 17.2=1.45[A]

Bendtigte Spannung

=Vmax * Ke + Imax * R[Q]
=2*20+1.45*8.5=523[V]
Sicherheitsfaktor = 1.3 bericksichtigen
Bendtigte Versorgungsspannung
=523V *1.3=68[V]

Treiber:

Kontinuierlicher Ausgangsstrom 2A > 1.1A
Spitzenausgangsstrom 4A > 1.45A

Max. Ausgangsspannung 80V > 68V

W2 erfUllt alle Anforderungen.
LM-PA-X4-W2 ist anwendbar.

Weitere Auslegungsblatter finden Sie
online unter: www.cpc-europa.de
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