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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 flieBt 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 méglich 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.


https://www.facebook.com/UnimotionGmbH
https://www.linkedin.com/company/unimotion-gmbh
https://www.youtube.com/user/UNIMOTIONLINEARAXIS
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LMCA
PRODUKTUBERSICHT

PRODUKTUBERSICHT

Der LMCA 30 ist unsere kleinste BaugrolRe der
LMCA-Baureihe. In obiger Abbildung ist der
LMCA 30 S dargestellt, wobei zu beachten ist,
dass dieser auch in den Versionen M und L
verfligbar ist.

Die Motoren bieten ein hervorragendes Ver-
haltnis zwischen maximaler Geschwindigkeit
und Statormasse. Daher eignen sie sich fiir
Anwendungen mit leichten Nutzlasten, die
hohe Geschwindigkeiten und Beschleunigun-
gen erfordern.

LEISTUNGSBEREICH

Der LMCA 60 reprasentiert die mittlere Bau-
groRe der LMCA-Baureihe. In obiger Abbildung
ist der LMCA 60 M dargestellt, wobei zu be-
achten ist, dass dieser auch in den Versionen
S, L und XL verfiigbar ist.

Dank ihrer mittleren Auslegung bieten diese
Motoren eine hohe Dynamik und ein gutes Ver-
haltnis zwischen Geschwindigkeit und Kraft.

Der LMCA 90 ist unsere leistungsstarkste
BaugroRe der LMCA-Baureihe. In obiger Abbil-
dung ist der LMCA 90 XL dargestellt, wobei zu
beachten ist, dass dieser auch in den Versio-
nen S, M und L verfiigbar ist.

Aufgrund seiner GréfRe wird er vor allem dort
eingesetzt, wo die Kraftanforderungen am
hochsten sind. Er halt selbst gréRten Nutzlas-
ten stand.
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1000 N 10.000 N

F¢ = Dauerkraft

Fp = Spitzenkraft

Fy = Maximalkraft
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Linearmotoren - Kurzbeschreibung
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LMCA
LINEARMOTOREN - KURZBESCHREIBUNG / KONSTRUKTION

Linearmotoren sind ein idealer Ersatz fiir Linearsysteme und Einheiten, die pneumatisch, hydraulisch,
durch Riemen, Kugelgewinde oder anders angetrieben werden. Linearmotorantriebe und Einheiten
bendtigen keine Umwandlung der Rotations- in eine Linearbewegung, da die Bewegung direkt aus der
linearen elektromagnetischen Kraft erzeugt wird. Linearmotoren bieten im Vergleich zu herkdmmlichen
Lineareinheiten eine hohere Prazision und Wiederholgenauigkeit, sind kompakter, schneller, robuster
und zuverlassiger, erzeugen weniger Gerdusche und sind wartungsfrei. Linearmotoren werden auch als
.Direktantriebsmotoren” bezeichnet, da sie die Last direkt antreiben.

* UNIMOTION Linearmotoren eignen sich fiir eine Vielzahl von Anwendungen, wie z. B. fiir Aktoren, Roboter,
XYZ-Tische, Positionierung, Montage, Werkzeugmaschinen, Bestiickungsautomaten, SpleiRgerate und
viele andere. Der wichtigste Vorteil der UNIMOTION Linearmotoren ist die Kraftdichte, die im Vergleich zu
unseren Mitbewerbern um 30-50 % hdher ist, bei gleichzeitig sehr niedrigem Rastmoment. Dank unseres
innovativen Designs und modernster Materialien kénnen wir unseren Kunden den besten Linearmotor auf
dem Markt zu einem wettbewerbsfahigen Preis anbieten.

Neben verschiedenen MotorgrdRen (30, 60, 90) und Versionen (S, M, L und XL) kdnnen wir zwei Arten von
Magnetplatten anbieten, die mit allen Motoren kompatibel sind:

— eine Standard-Magnetplatte, die Dauerkréfte von 141 N bis 1665 N (mit einer Spitze von 311 N
bis 3661 N) erreicht, und

— unsere innovative und hochleistungsfahige Magnetplatte mit einer deutlich htheren
Kraftdichte, welche die Dauerkraft (von 158 N auf 1856 N) und die Spitzenkraft (von 358 N auf
4215 N) steigert und einen Wert erzielt, der beinahe 11 % tiber dem der Standard-Magnetplatte
liegt.

Dariiber hinaus bieten wir fiir jede MotorgroRe zwei Geschwindigkeiten an:

— eine langsamlaufende Bauart und

— eine schnelllaufende Bauart, die eine niedrigere BEMF-Konstante aufweist und fiir Anwendun-
gen geeignet ist, die eine hthere Geschwindigkeit oder eine niedrige Versorgungsspannung er-
fordern.

Beide Losungen sind luftgekiihlt und haben eine extrem hohe Kraftdichte, was eine kleine und sehr kompak-
te Bauweise der Linearsysteme und Einheiten ermdglicht.

Fiir eine einfache Integration des Antriebs haben wir einen eigenen Hallsensor entwickelt, der sowohl einen
analogen als auch einen digitalen Hallsensor in nur EINEM Gehause enthalt.

o Weiterfiihrende Informationen zum Hallsensor finden Sie auf den Seiten 27-28.

Alle UNIMOTION LMCA Linearmotoren sind CE- und RoHS-konform.

CE +HoHs

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 7



LMCA
LINEARMOTOREN - KURZBESCHREIBUNG / KONSTRUKTION

KONSTRUKTION

1 — Zentrierring
o e 2 — Statorgehause
3 — Stromkabel
4 - Signalkabel
5 — Befestigungsbohrungen fiir Hallsensor

6 — Befestigungsbohrungen

7 — Magnetplatte

0Weiterﬁjhrende Informationen zum
Hallsensor finden Sie auf den Seiten
27-28.

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



LMCA

LINEARMOTOREN - KURZBESCHREIBUNG / BEGRIFFSERKLARUNG

BEGRIFFSERKLARUNG

Betriebsspannung Vpc:

Maximal zulédssige Versorgungsspannung,
die an die Motorwicklungen angelegt werden
kann.

Dauerkraft F¢:

Kraft, die durch den Dauerstrom (I¢) bei
einer Umgebungstemperatur von 20 °C
und kontinuierlicher Bewegung des Motors
erzeugt wird. Die Wicklungstemperatur

ist abhéngig von der Warmeableitung der
angebrachten Platte (Kuihlkorper) und dem
Luftstrom um den Motor.

Spitzenkraft Fx

Kraft, die durch den Spitzenstrom (lp) fiir eine
Dauer von 1 Sekunde erzeugt wird. Die Kraft
wird zur Beschleunigung oder Verzégerung
verwendet.

Maximalkraft Fy:

Kraft, die durch den Maximalstrom (1) fir
eine Dauer von 0,5 Sekunden erzeugt wird.
Die Kraft wird zur Beschleunigung oder
Verzdgerung verwendet.

Magnetanziehungskraft Fy:

Anziehungskraft zwischen Stator und
Magnetplatte am definierten Luftspalt.

Rastmoment Fg:

Kraft, die durch die Wechselwirkung zwischen
den Dauermagneten der Magnetplatte

und den Eisenelementen zwischen den
Wicklungen des Motors erzeugt wird. Das
Rastmoment ist standig vorhanden und
positionsabhangig.

Kraftkonstante Kg

Definiert, wie viel Kraft pro Stromeinheit
erzeugt wird. Es handelt sich hierbei das
Verhaltnis der Kraft zum Motorphasenstrom.

Motorkonstante Ky;:

Verhaltnis der Motorkraft zur Quadratwurzel
des Leistungsverlusts bei 20 °C. Die
Konstante bestimmt den Wirkungsgrad des
Motors.

Generierte Spannung beim Bewegen des
Motors Kgenmie

Phase-Phase-Spannung, die erzeugt wird,
wenn sich der Motor mit 1 m/s bei einer
Magnettemperatur von 20 °C bewegt.

Maximaler Dauerstrom I:

Entspricht der Dauerkraft (Fc) und kann

bei einer Umgebungstemperatur von 20 °C
und kontinuierlicher Bewegung des Motors
dauerhaft an den Motor angelegt werden.
Die Wicklungstemperatur ist abhangig von
der Warmeableitung der angebrachten Platte
(Kiihlkorper) und dem Luftstrom um den
Motor.

Spitzenstrom Ix:

Entspricht der Spitzenkraft (Fp) und kann fiir
1 Sekunde an den Motor angelegt werden.

Maximalstrom Iy:

Entspricht der Maximalkraft (Fy) und kann fir
0,5 Sekunden an den Motor angelegt werden.

Phase-Phase-Widerstand Ryg:
Motorwicklungswiderstand, gemessen

zwischen Phase-Phase (Leitung zu Leitung)
bei 20 °C.

Phase-Phase-Widerstand R;,5:
Motorwicklungswiderstand, gemessen

zwischen Phase-Phase (Leitung zu Leitung)
bei 125 °C.

120

110

100

90

Kraft [%]

80

70

60

Luftspalt [mm]

0 Ein Spaltmall von 0,6mm zwischen

Phase-Phase-Induktivitat L

Induktivitat der Motorwicklung, gemessen
zwischen Phase-Phase (Leitung-Leitung).

Elektrische Zeitkonstante t¢:

Zeitspanne, die der Strom in den
Motorwicklungen benétigt, um 63 % seines
Nennwerts zu erreichen. Die Zeitkonstante
ergibt sich aus der Division von Induktivitat
durch Widerstand.

Max. Wicklungstemperatur T,,,:

Maximal zulassige Temperatur der
Motorwicklungen. Wahrend des
Normalbetriebs wird empfohlen, dass die
Wicklungstemperatur nicht 80 % von Ty,ax
Uiberschreitet.

Warmewiderstand Ry,:

Definiert die Warmeableitung zwischen Motor
und der Umgebung der definierten Platte
(Kiihlkorper) sowie die Konvektionskiihlung.

Warmewiderstand zum Kiihlkorper Ry, s:

Definiert die Warmeableitung zwischen Motor
und Kihlkorper.

Magnetabstand 7:

Der Magnetabstand oder die Polpaarlange
ist der Abstand zwischen zwei gleichpoligen
Magneten auf der Magnetplatte.

Thermische Zeitkonstante Ty,

Definiert als Zeit, die die Wicklung benétigt,
um 63 % der max. Temperatur bei Dauerstrom
zu erreichen. Dieser Wert gilt nur, wenn die
Montageflache die konstante Temperatur hat.

o Die beschriebenen Parameter wurden
gemessen mit einem Luftspalt von 0,6 mm.

Luftspalt

o Aufgrund der Komponentengeometrie ist es

schwierig das Spaltmal direkt zu messen.
Es empfiehlt sich die Gesamthohe zu
messen und das SpaltmaB zu berechnen.

Stator und Rotor ergibt ein optimales
Verhaltnis zwischen Anziehungskraft und
Vorschubkraft. Ein groReres SpaltmaR

verringert die Anziehungskraft, das

Rastmoment und die Vorschubskraft.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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LMCA

BESTELLBEISPIEL
BESTELLBEISPIEL
Bestellnummer Stator: Bestellnummer Magnetplatte:
-8-0 5 3-8 8- 0
Baureihe: J Baureihe:
LMCA Typ: MPA Typ:
L: Niedrige Geschwindigkeit C: Standard
. H: Hohe Geschwindigkeit . H: Hohe Leistung
BaugroBe: . BaugroBe: L
-130 Version: -30 Lange:
—_ 60 - S —_ 60 - 120
—_ 90 - M —_ 90 - 180
-L -300
- XL
o Version XL nur fiir die
MotorgroBen 60 und 90
verfiigbar.

UNIMOTION

BERECHNEN UND KONFIGURIEREN SIE IHRE EIGENE LOSUNG

Die GroBenauswahl Linearmotor 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 Mdglichkeit,
3D-CAD-Modelle zu laden.

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

GroBenauswahl Linearmotor FlieBband 3-App  # Neues Projekt My Speichern als &
Schritt: Schnelle Riickkehr
Zyklusdaten  Belastungsdaten

Belastungsdaten
= Belastungen hinzufigen

ZyklusSchrite R N e dortast

Step: Working stroke " w

Step: Fast return ) & B ZUSKTZLICHE KRAFTE

wanx

B zusirzuche
BESCHLEUNIGUNG DES
(EARMOTORS.

. B LINEARMOTOF

@ 2us | Hub Defintion / Zyklus Schite v/ ‘ — Zurick

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 11



Linearmotor - Eigenschaften
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LMCA

LINEARMOTOR - EIGENSCHAFTEN / LMCA 30

LMCA 30

Allgemeine technische Daten

LMCA 30

Version S Version M Version L
Standard Hohe Leistung Standard Hohe Leistung Standard Hohe Leistung
Langsam- | Schnell- | Langsam- = Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- = Schnell-
PARAMETER SYM | EINHEIT laufend laufend laufend laufend laufend laufend laufend laufend laufend laufend laufend laufend
Versorgungsspannung Vpe | V(DC) 600
Dauerkraft’ Fc N 141 158 279 311 17 465
Spitzenkraft (1s)’ Fp N 311 358 614 707 917 1056
Maximalkraft (0,5 s)' Fy N 391 460 773 909 1155 1358
@
% Magnetanziehungskraft? | Fj N 678 958 1245 1759 1812 2560
'_
8 Kraftkonstante Ke AN 47,0 20,5 52,7 23,0 46,5 20,4 51,8 22,7 46,3 20,2 51,7 22,6
o RMS
Motorkonstante Kwm % 17,2 17,2 19,3 19,3 24,1 24,0 26,8 26,8 29,4 29,2 32,7 32,6
Generierte Spannung
beim Bewegen des Kgemr %L/M;)- 27,2 11,9 314 13,7 26,9 11,7 31,0 13,5 26,7 11,7 309 13,5
Motors
Maximaler Dauerstrom Ie ARrvs 3,0 6,9 30 6,9 6,0 13,7 6,0 13,7 9,0 20,6 9,0 20,6
Spitzenstrom Ip ARms 9,0 20,6 9,0 20,6 18,0 41,2 18,0 41,2 27,0 61,8 27,0 61,8
Maximalstrom Iy Agmvs 15,0 34,3 15,0 34,3 30,0 68,7 30,0 68,7 450 | 1030 450 1030
& | Widerstand bei 20 °C Rao Q 499 | 095 | 499 | 095 | 249 | 048 249 | 048 | 166 | 032 | 166 @ 032
o | Phase-Phase
I
E | Wi i °
& Widerstandbei125°C | o 1 g 705 | 134 705 134 352 | 068 352 | 068 234 045 234 045
W | Phase-Phase
LI" oelee
Induktivitat Phase- L | mH | 282 54 282 54 141 | 27 | 141 | 27 | 94 | 18 94 18
Phase
Elektrische
Zeitkonstante? tc mS 57 57 57 57 57 56 57 5,6 57 56 57 5,6
Max. .
Wicklungstemperatur Tmax ¢ 125
Zulassige Maximaltemp. R
- | Magnetplatte Tmagnet ¢ 20
& | Thermische
= . Tth s 69
E Zeitkonstante
[IT]
Z | Warmewiderstand Ry, % 1.10 0.55 0.37
Warmewiderstand zum K
Kihlkorper Rih_Hs W 0.250 0.125 0.083
Gesamtlange Stator M mm 128 233 338
Gesamtbreite Stator My mm 56
Gesamthdhe Stator My mm 23,5
Stator Masse M kg 0,8 1,5 2,2
T
= Gewicht Magnetplatte mg ng 24 2,6 24 2,6 24 2,6
=
< | Stator . S | mme 15 25 | 15 | 25
s Leitungsquerschnitt
= | Sensor )
Leitungsquerschnitt Ssc mm 0.2
Stator Kabellange Ly mm 1000
Sensor Kabellange Ls mm 1000
Magnetabstand T mm 30

' Magnete bei 20 °C
2RMS bei 0 A und 0,5 mm Luftspalt
3 Wicklungen bei 20 °C

0 Die Spezifikationen wurden ohne Umluftkiihlung gemessen, wobei die
Toleranz der elektrischen Spezifikationen + 10 % betrégt.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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565V DC

Busspannung

325V DC

e Spitzenkraft

== == == Dauerkraft
e | MCA30SHH o
e | MCA 30 S LH
s | MCA 30 SH C

LMCA30SLC 7

-
|
|
|
|
L
|

o —————— —

30—~~~

T
e Spitzenkraft
= = = Daverkraft

e [MCA30SHH -
— | MCA30SLH _
s |[MCA30SHC

LMCA30SLC 7

30

18

16

14

Geschwindigkeit [m/s]

Geschwindigkeit [m/s]

— Spitzenkraft

== == == Dauerkraft
e | MCA30MHH -
— | MCA 30 M L H
s | MCA 30 M H C

LMCA30MLC |

— Spitzenkraft
== == == Dauerkraft

— [ MCA30MHH -

m— | MCA 30 MLH _

s | MCA 30 M H C
LMCA3OMLC 7

30

25

18

16

Geschwindigkeit [m/s]

Geschwindigkeit [m/s]

— Spitzenkraft
= == == Daverkraft

LMCA30LHH
— | MCA 30 L L H
s LMCA 30 LH C

LMCA30LLC |

1200

T
—— Spitzenkraft
= == == Daverkraft

e | MCA 30 LH H
— [ MCA30LLH _
s LMCA 30 LH C

LMCA30LLC 4

30

25

18

16

Geschwindigkeit [m/s]

Geschwindigkeit [m/s]

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.

Busspannung

Diagramme zur Darstellung von Kraft in Funktion zur Zeit

LINEARMOTOR - EIGENSCHAFTEN / LMCA 30

LMCA

[N] Lesy [N] Heiy
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LMCA
LINEARMOTOR - EIGENSCHAFTEN / LMCA 30

Abmessungen Stator

32,5700 @5 H7 M4; 4 mm Tiefe

1,3 mm Tiefe
Fur Zenterierring CR5
/i A\ 1\

953

- 7
S { ¢
: —] < Ol &8 8| —
™
© & Positive Motorrichtung
8| =
\\ /4 1\ A\Y
M3; 4 mm Tiefe /| 53 20 35 18
Fir Hallsensor :
Montage (N-1)x35
L2
L L1
0 Alle Abmessungen in mm.
* Dies ist eine Standardkabellange. Die Zeichnungsmalstabe
** Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6 kdonnen unterschiedlich
mm eingestellt. Weitere Informationen finden Sie auf Seite 9. sein.
LMCA 30 L1 [mm] | L2002 [mim] ““m © it die Anzah der
LMCA 30 S H/L 128 108 3 1000 BefestigungslGcher in
x-Richtung.
LMCA 30 M H/L 233 213 6 9,1 1000
LMCA30LL 338 318 9 9,1 1000
LMCA30LH 338 318 9 10,6 1000

Abmessungen Magnetplatte

q;’;]'/ Befestigungsbohrungen 45 32,5100+

=
3
| V4 7 M
7 L7 it Bje %
27,9 60 32,1 39
(N-1)x60 85
L1
L2

** Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6
mm eingestellt. Weitere Informationen finden Sie auf Seite 9.

[EE T O e

MPA 30 120 C/H 120 1242 Befestigungslocher in
MPA 30 180 C/H 180 184,2 3 x-Richtung.
MPA 30 300 C/H 300 304,2 5

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 15



LMCA

LINEARMOTOR - EIGENSCHAFTEN / LMCA 60

LMCA 60

Allgemeine technische Daten

LMCA 60

Version S Version M Version L Version XL
Standard | Hohe Leistung  Standard | Hohe Leistung| Standard |HohelLleistung Standard | Hohe Leistung
Langsam- | Schnell-| Langsam- | Schnell-| Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- Schnell-
PARAMETER SYM |EINHEIT laufend | laufend | laufend |laufend | laufend | laufend | laufend |laufend | laufend | laufend | laufend | laufend | laufend |laufend | laufend ' laufend
Versorgungs- Vpe | V(DC) 600
spannung
Dauerkraft! Fe N 282 315 558 622 834 930 1110 1237
Spitzenkraft (1s)' Fp N 621 715 1228 1414 1834 2112 2441 2810
Maximalkraft (0,5 s)' Fu N 783 920 1547 1818 2310 2715 3074 3613
® .
= | Magnetanzie Fa | N 1356 1916 2490 3518 3624 5120 4758 6722
5 hungskraft
=i Kraftkonstante Kg AN 940 | 41,0 | 1050 | 459 | 93,0 | 40,6 | 103,7 | 453 | 92,7 | 40,5 1033 | 451 | 925 | 404 | 103,1 450
RMS
Motorkonstante Km ,/NW 270 | 269 | 301 301 | 37,7 | 378 | 420 | 421 | 460 | 458 | 51,3 | 51,1 | 530 | 528 59,1 | 588
Generierte Spannung
beim Bewegen des Ksemr % 544 | 237 | 628 | 274 | 537 | 235 620 | 27,1 535 | 234 | 618 | 270 | 534 | 233 | 61,7 | 269
Motors
Maximaler lc | Asus | 30 | 69| 30 | 69| 60 137 60 |137| 90 |206 90 | 206 120 |275| 120 275
Dauerstrom
Spitzenstrom Ip Arms 90 |206| 90 |206 180  412| 180 | 41,2 | 270 | 618 270 | 61,8 | 360 | 824 360 | 824
Maximalstrom Iy Arms 150 | 343 | 150 | 343 | 300 | 687 300 |687 450 |1030 450 (1030 60,0 (1374 600 1374
& | Widerstand bei 20 °C
@ Roo Q 811 | 155 811 | 155| 406 | 077 | 406 | 077 | 27 |052| 27 052 203 |039 203 039
z Phase-Phase
-
g . .
@ Widerstandbei125°C| o | o 1146 219 1146 219 574 1,00 574 109 381 073 | 381 073 287 055 287 055
i | Phase-Phase
'F',‘::Sk:‘”ta‘ Phase | | | mH | 495 | 94 495 94 | 248 47 248 47 165 31 | 165 | 31 | 124 24 124 24
Elektrische tc | ms | 61 |61 | 61 | 61| 61 61| 61 61 61 | 60| 61 | 60| 61 | 62| 61 | 62
Zeitkonstante®
Max. N
Wicklungstemperatur Tmax ¢ 125
Zulassige
Maximaltemp. Tmagnet,  °C 90
é Magnetplatte
S | Thermische
& | Zeitkonstante Tth s 88
':E K
Warmewiderstand Rih m 0,68 0,34 0,23 0,17
Warmewiderstand K
2um Kahlkbrper Ris |y 0,180 0,090 0,060 0,045
Gesamtlénge Stator M mm 128 233 338 443
Gesamtbreite Stator Mw mm 90
Gesamthdhe Stator My mm 23,5
Masse Stator my, kg 14 2,6 38 49
E | Gewicht ms | Xa 44 48 44 48 4,4 48 44 48
@ | Magnetplatte m
z
< | Stator
I i . Sc mm? 1,5 2,5
E Leitungsquerschnitt
Sensor )
Leitungsquerschnitt Ssc mm 0.25
Stator Kabellange Ly mm 1000
Sensor Kabellange Ls mm 1000
Magnetabstand T mm 30

' Magnete bei 20 °C

0 Die Spezifikationen wurden ohne Umluftkiihlung gemessen, wobei die

2 RMS bei 0 A und 0,5 mm Luftspalt X . . N
P Toleranz der elektrischen Spezifikationen + 10 % betrégt.

3 Wicklungen bei 20 °C
16 UNIMOTION
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Diagramme zur Darstellung von Kraft in Funktion zur Zeit

Busspannung = 325 V DC Busspannung = 565 V DC

800 ‘

800 T T T
— Spitzenkraft 4
= == == Dauerkraft

T
e Spitzenkraft |
= == == Dauerkraft

LMCA60SHH +
m— | MCA60 SLH _

e |[MCA 60 SHH -

— | MCA60SLH _
600 s | MCA 60 SH C 600 s | MCA 60 SH C
LMCA60SLC | LMCAB0SLC 7

Z 400F N NN Z 400 N NN IR
g [ - ]
< | ~ | |
|
200 T\ N\ 200 T
4 I 4
0 0
10 16
! . T 1600 T ; T ; T
1600 e Spitzenkraft | o e Spitzenkraft 4
== == == Dauerkraft = == == Daverkraft
— | MCA 60 M H H - — | MCA 60 MHH
— —— | MCA 60 M L H
1200 _tmgﬁggmh% 1200 s LMCA 60 M H C
LMCA6OMLC 7 LMCA60MLC 7
Z 800F -t Nt NN Z 800 N NN IR
K ] i ]
X X
400 N 400 B R T
0 0
10 16
T - T 2500 - T - T
3500 F : : : m—— Spitzenkraft [ e Spitzenkraft |
5777777‘77777777‘7777777‘777———Dauerkrafl ] == == == Daverkraft i
3000 L \ : e | MCA 60 XLH H ] 2000 _LMCAGULHHj
C | MCA 60 XLLH — | MCAG0LLH -|
2500 ! s | MCA 60 XLH C - s |[MCAG60LHC -
LMCAGOXLLC 7 LMCABULLC:
2 101 § N g S| P . N NG + - - - =
2000 e R 1500 |
= 1= ]
‘1—‘@1500* U %1000 -
x L ] o4 :
1000 \ N i
1 500 -—
500 h - -
] 0 -
0 10 0 12 14 16
3500 | | | ' ] i 3500 ¢ | | | ' : T ]
C | | | — Spitzenkraft 1 r | | | e Spitzenkraft 1
:777777‘77777777‘7777777‘777———Dauerkraﬂ : 3000:7777777777777‘7777‘7777177———Dauerkraﬂ 1
3000 | e LMCA 60 XL HH ] C ! ! \ | e LMCAG6OXLHH ]
B — : ‘ ‘ i —— A
7777777777777777 s | MCA 60 XLH C - e e e - — = -
2500 LMCA 60 XLLC 2500 r : : ! LMCA60XLLC
2000 i B S 2000 -~ ‘ ‘
= 1 = i
%1500, , oo i “§1500f
p>4 ] < ;
1000 - ("o N 1000 -
500 \ - Sl 500 [
0 - or
10 0
Geschwindigkeit [m/s] Geschwindigkeit [m/s]
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Abmessungen Stator

32.5+01 @5 H7 M4; 4 mm Tiefe
1,3 mm Tiefe
14 Fur Zenterierring CR5

@
W0 (- T\

® « A -

- N E
. S
®

Positive Motorrichtung

N
33,3
&
w
A
Y

N

M3; 4 mm Tiefe J 3 -

[olo]

i
_—=
il

Fur Hallsensor 7/ { | \—7
Montage
12 53 20 35 18
23,5 (N-1)x35
L2 0 Alle Abmessungen in mm.
Die ZeichnungsmaRstabe
L* L1 kénnen unterschiedlich

* Dies ist eine Standardkabellange. sein.

** Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6
mm eingestellt. Weitere Informationen finden Sie auf Seite 9.

T T 0 e

LMCA 60 S H/L 128 108 1000 Befestigungslocher in
x-Richtung.

LMCA 60 M H/L 233 213 6 9,1 1000

LMCA 60 L H/L 338 318 9 10,6 1000

LMCA 60 XL H/L 443 423 12 10,6 1000

Abmessungen Magnetplatte

%,;1, /— Befestigungsbohrungen 5,5 32,5100
\\ I I y/a y A \ \\ \ y/ y 4 B
T ©
SR
c)
T S 1%
26,4 60 33,6 3,9
1
(N-1)x60 8,5
L1
L2

** Die angegebene Einbauhohe ist auf einen Luftspalt von 0,6 mm eingestellt.
Weitere Informationen finden Sie auf Seite 9.

MPA 60 L1 [mm] L2 [mm] “ © ' ist die Anzahl der

MPA 60 120 C/H 120 127,1 Befestigungslocher in
-Richtung.

MPA 60 180 C/H 180 187,1 3 X-Richtung

MPA 60 300 C/H 300 307,1 5

18 UNIMOTION Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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LMCA 90

Allgemeine technische Daten

Version S Version M Version L Version XL
Standard | Hohe Leistung Standard |Hohe Leistung| Standard Hohe Leistung Standard | Hohe Leistung
Langsam- Schnell-| Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell- | Langsam- | Schnell-| Langsam- Schnell-
PARAMETER SYM | EINHEIT laufend | laufend | laufend | laufend | laufend | laufend | laufend |laufend | laufend | laufend | laufend | laufend | laufend |laufend | laufend ' laufend
Vi -
ersorgungs Voo | V(DO) 600
spannung
Dauerkraft Fe N 424 472 837 934 1251 1395 1665 1856
Spitzenkraft (1s)’ Fp N 932 1073 1842 2120 2751 3168 3661 4215
Maximalkraft (0,5 s)' Fu N 1174 1380 2320 2726 3466 4073 4611 5419
® -
£ | Magnetanzie- Fa | N 2034 2874 3735 5277 5436 7680 8838 12486
5 hungskraft
= Kraftkonstante Kg AN 1413 | 61,7 | 15673 | 68,7 | 139,5 | 60,9 | 1557 | 68,0 | 1390 | 60,7 | 1550 A 67,7 | 1388 | 60,5 | 154,7 67,5
RMS
Motorkonstante K % 344 | 344 | 383 | 383 | 480 | 481 | 536 |537 | 586 |588 | 654 | 656 | 676 |673| 753 | 750
Generierte Spannung
beim Bewegen des Kgeme ﬁ 816 | 356 | 942 | 41,1 | 806 | 352 | 930 | 406 803 | 350 927 |405/| 80,1 |350| 925 404
Motors
Maximaler lc | Amus | 30 | 69 | 30 | 69 | 60 |[137| 60 |137| 90 |206 90 | 206 120 |275| 120 275
Dauerstrom
Spitzenstrom Ip Arms 90 | 206 | 90 206 | 180 | 412 | 180 412 | 270 61,8 | 270 61,8 360 | 824 360 824
Maximalstrom ly Arms 150 | 343 | 150 | 343 | 300 | 68,7 300 | 687 450 |1030 450 (103,0| 60,0 (1374 600 1374
& | Widerstand bei 20 °C
D Rys Q 11,24 | 214 | 11,24 | 214 | 562 | 1,07 | 562 | 107 | 375 071 | 375 071 281 | 054 281 054
| Phase-Phase
[
X | Widerstand bei
w
2| 125 °C Phase-Phase Ri20 Q 1588 | 3,02 | 1588 | 3,02 | 794 151 794 151 53 1,0 53 10 | 397 | 076 | 397 076
'F[‘::Sk:"'tat Phase | 1, | mH | 688 131 688 131 344 66 344 66 229 47 | 229 | 47 172 | 33 172 33
Elektrische tc | ms | 61 |61 | 61 61| 61 | 62| 61 |62 61 | 66| 61 | 66| 61 | 61 | 61 | 61
Zeitkonstante?
Max. R
Wicklungstemperatur Tmax ¢ 125
Zulassige
Maximaltemp. Tmagnet, °C 90
é Magnetplatte
S | Thermische
{5 | Zeitkonstante Tth s 88
T
= K
Warmewiderstand Rin m 0,49 024 016 012
Warmewiderstand K
2um Kaihlkbrper Riws| 0,125 0,063 0,042 0,031
Gesamtlange Stator My mm 128 233 338 443
Gesamtbreite Stator Mw mm 120
Gesamthohe Stator My mm 23,5
Masse Stator mpy, kg 2 36 53 7
& | Gewicht ms | Ka 7 76 7 76 7 7.6 7 7.6
@ | Magnetplatte m
=
< | Stator
T . . Sc mm? 1,5 2,5
E Leitungsquerschnitt
Sensor )
Leitungsquerschnitt Ssc mm 025
Stator Kabellange Ly mm 1000
Sensor Kabellange Ls mm 1000
Magnetabstand T mm 30
! Magnete bei 20 °C @ pie Spezifikationen wurden ohne Umluftkiihlung gemessen, wobei die
? RMS bei 0 A und 0,5 mm Luftspalt Toleranz der elektrischen Spezifikationen + 10 % betrégt.

3 Wicklungen bei 20 °C

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 19
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Diagramme zur Darstellung von Kraft in Funktion zur Zeit

Busspannung = 325 V DC Busspannung = 565 V DC

1200 ‘ ‘ w 1200 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
e Spitzenkraft - : : | Spitzenkraft |
== == == Dauerkraft | \ | \ = == = Dauerkraft
— e ’ 1 | ‘ it

900 s [MCA 90 S H C 900 -~~~ Ty N s MCA Q0 SHC
LMCA90SLC L | | | LMCA90SLC |
J L ! | | |
| | |
= 600F """ \r NN = 600~~~ ‘L** '**i‘ ****** 4‘*** *******
= ] % : - dm mm mm mm e o i
£ -- & T ,
| | |
30F-————"r——~"X~—— "~~~ XN\~ 300~~~ - [ W T -
7 [ | | | 7
| f | : | | —
0 0 | | | |
6 0 2 4 6 8 10
Geschwindigkeit [m/s]
2500 ‘ ‘ ‘ 2500 ‘ ‘ ‘ ‘ w
[ e Spitzenkraft ] [ | | | e Spitzenkraft |
= = = Daverkraft | " : | = = = Dauerkraft ]
] L ‘ ‘ ]

2000 N\ oot N e

e LMCA 90 M H C - | | s LMCA 90 M H C -
LMCA SO MLC | | | LMCASOMLC |
1500~~~ - A~ e e e AN - - --- 1500 Uit
= ] = ]
€ 1000 = e sy (7] SN0 s e T s I N
500 - 1 500~ -t -\ .
] 0 ]

0 6 10

3500 ¢ ‘ ‘ ‘ ] 3500 —
e Spitzenkraft - Spitzenkraft

L = == == Dauerkraft ] L = = == Dauerkraft

3000 — LMCAOLHH ] 3000 LMCA 90 L HH 7
—ATTEE E — AT

2500 LMCA 30LL G . 2500 . LMCAQOLLC 1

2000 e 2000 N--------

£ L= :
£ 1500 = c- - %1500. E \ - - - -
< R ] < r 1
1000 - 1000 R A ]
500~~~ """~ X" ] 500~~~ "F- o A e e *;
] 0 ]

0 6 0

Geschwindigkeit [m/s]
5000 ‘ ‘ ‘ ‘ ; - T 5000 ‘ ‘ | i '
r — Spitzenkraft B r e Spitzenkraft 1
L | | | : - = == Daverkraft | L j j : == == == Dauerkraft B
Y S W A T A, A
‘ ! e [MCAOXLHC | | s [MCA9OXLHC |
: : LMCASOXLLC ] | - IMCA9OXLLC |
3500 -~ "o : ********** l--- - 3500~~~ F- N T 4‘** o
= | 1 = | 1
= e = e \-N -1 2000 L
32000... ;_ 1 E ""':\I"' :
| 7 |
J ‘ ]
1000 F-----r----¥\---- R L ] 1000 f------r----}-\------ e -
I | B \ | | |
| 1 ] 1 1 ]
| | 0 1 |
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Geschwindigkeit [m/s] Geschwindigkeit [m/s]
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Abmessungen Stator

33,5734 @5 H7 M4; 4 mm Tiefe
: 1,3 mm Tiefe
14 Fir Zenterierring CR5

® //—i\

@53

~
~ [}
[spl
6
o
3 - Q- ﬁ$ ¢ ¢ O S| | e—
I Positive Motorrichtung
o)

o) 5]

2
M3; 4 mm Tiefe J .. o To)
Fur Hallsensor
Montage 9} EI |

ASS
| t
\| J/4 1 1 A\ L
53 20 35 18
(N-1)x35
L2 0 Alle Abmessungen in mm.
L L1 Die ZeichnungsmaRstabe
C . . .

* Dies ist eine Standardkabellange. kopnen unterschiedlich
** Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6 mm eingestellt.Weitere sein.

Informationen finden Sie auf Seite 9.

LMCA 90 L1 [mm] | L2002 [mm] -__ © W ist die Anzani der

LMCA 90 S H/L 128 108 1000 Befestigungsldcher in
x-Richtung.

LMCA 90 M H/L 233 213 6 9,1 1000

LMCA 90 L H/L 338 318 9 10,6 1000

LMCA 90 XL H/L 443 423 12 10,6 1000

Abmessungen Magnetplatte

& Befestigungsbohrungen 55 33,5750 "
X I I _\

o

o ©

o 2

= )

25,2 60 34,8 4,9

(N-1)x60 9,5
L1
L2

** Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6 mm eingestellt. Weitere
Informationen finden Sie auf Seite 9.

[EXM TR 0 e oo

MPA 90 120 C/H 120 129,6 Befestigungsidcher in
x-Richtung.

MPA 90 180 C/H 180 189,6 3

MPA 90 300 C/H 300 309,6 5
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MONTAGETOLERANZEN

LMCA 30
£7]0,05 LMCA 30
/
;}h *k

MPA 30 28

* Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6 mm eingestellt.
Weitere Informationen finden Sie auf Seite 9.

** Wir empfehlen die Verwendung einer Warmeleitpaste zwischen dem Stator und

dem Kiihlkdrper, um zu eine bessere Warmeiibertragung zu gewahrleisten.

LMCA 60

—17lo0s)

[$)]

LMCA 60
/[

N

/
[0.1]

5
N
> ]
>

7
7

| £7]0,05/500 MPA 60 45

* Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6 mm eingestellt.
Weitere Informationen finden Sie auf Seite 9.

** Wir empfehlen die Verwendung einer Warmeleitpaste zwischen dem Stator und

dem Kiihlkorper, um zu eine bessere Warmetiibertragung zu gewahrleisten.

LMCA 90

LMCA 90
/ 0

- i

& [/[04]A

’

N JZ\ F
£7]0,05/500] MPA 90 60

* Die angegebene Einbauhdhe ist auf einen Luftspalt von 0,6 mm eingestellt.
Weitere Informationen finden Sie auf Seite 9.

** Wir empfehlen die Verwendung einer Warmeleitpaste zwischen dem Stator und

dem Kiihlkdrper, um zu eine bessere Warmeiibertragung zu gewahrleisten.
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ELEKTRISCHE DATEN

Beschreibung der Temperatursensoren (KTY83 / PTC)

Linearmotoren der Baureihe LMCA sind mit zwei Typen von Temperatursensoren ausgestattet, die in der Regel zum Uberhitzungsschutz verwendet
werden. Der erste Typ ist ein KTY83-122, der thermisch mit der U-Wicklung gekoppelt ist. Der zweite Typ ist ein PTC, der aus drei in Reihe geschal-
teten PTCs besteht. Die PTC-Sensoren sind mit U-, V- und W-Wicklungen thermisch gekoppelt und ihre Kennlinie entspricht DIN 44082.

Der KTY83-Sensor wird im Allgemeinen fiir die Uberwachung der Motortemperatur genutzt, wohingegen der PTC-Sensor als Abschaltmechanismus
verwendet wird, wenn die Motortemperatur die zuldssige Maximaltemperatur tiberschreitet.

Fir den Dauerbetrieb wird empfohlen, dass die Motortemperatur 80 % (100 °C) der maximal zuldssigen Motortemperatur (125 °C) nicht tiberschrei-
tet.

PTC-Thermistor

Wie aus obiger Beschreibung hervorgeht, sind die Wicklungen mit drei in Reihe geschalteten PTC-Thermistoren ausgestattet. Die Kennlinie dieses
Sensors steigt mit der Annaherung der Wicklungen an ihre Maximaltemperatur von 125 °C exponentiell an.

Aus diesem Grund kann er als Indikator fiir die Anzeige von kritischen Temperaturen verwendet werden, wodurch auf Sensorelektronik verzichtet
werden kann. Mit diesem speziellen Sensor ist es nicht mdglich, die genaue Temperatur zu erfassen.

In der nachstehenden Tabelle sind die Widerstande bei bestimmten Temperaturen aufgefiihrt.

Widerstand der PTCs bei Umgebungstemperatur (25 °C) <300Q
Widerstand der PTCs bei Normalbetrieb (25 °C—120 °C) <3000 Q
Abschaltwiderstand der PTCs >3990 Q

o Der Widerstand ist die Summe aus allen
drei PTCs.

PTC Widerstand [Q]

10 50 100 150 200 250
PTC Temperatur [°C]

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 23
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KTY83-122 Thermistor

Wie oben erwahnt, ist der Stator mit einem KTY83-122 Thermistor ausgestattet. Die Kennlinie dieses Sensors bleibt liber den gesamten Arbeits-
bereich beinahe linear. Die thermische Zeitkonstante dieses Sensors betragt etwa 6 Sekunden.

Mit nachstehender Gleichung kann die Temperatur der Wicklungen aus dem aktuellen Widerstand dieses KTY83-122 Sensors berechnet werden.

Die Temperatur der Wicklungen kann mithilfe nachstehender Gleichung aus dem aktuellen Widerstand des KTY83 Sensors berechnet werden.

R
a2 —4xB+4xfxp—a
\/ k P Rys

T=25+ 258

Es folgen die Werte spezifischer Parameter:

T TS T

*Aktueller Sensormesswert*
a 7,88E-03 K!
8 1,94E-05 K2
Ros 1010 Q

In nachstehender Tabelle werden die Widerstandswerte von KTY83 bei bestimmten Temperaturen aufgefiihrt.

UHEl 25 | 30 | 40 50 | 60 | 70 | 80 | 90 | 100 | 110 | 120 | 125 | 130
Uil 1010|1049 | 1130 1214 | 1301 | 1392 | 1487 | 1585 | 1687 | 1792 1900 | 1956 | 2012

Widerstand der KTYs bei Umgebungstemperatur (25 °C) R [)[1Ko!
Widerstand der KTYs bei Normalbetrieb(25 °C — 120 °C) <1900 Q
Abschaltwiderstand der KTYs >1956 Q

Pinbelegung

1 — Stromkabel
e Schwarz: Phasenleiter (L1, L2, L3)
» Gelb: Neutral (N) + Erdung (Schutzleiter,
PE)
2 — Temperatursensorkabel
e Gelb und Griin: PTC-Thermistoren
e Weil} und Braun: NTC-Thermistor
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UNIMOTION

BERECHNEN UND KONFIGURIEREN SIE IHRE EIGENE LOSUNG

Die GroBenauswahl Linearmotor 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 Moglichkeit,
3D-CAD-Modelle zu laden.

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

GroRenauswahl Linearmotor | FlieBband 3-App ~ Neues Projekt H; Speichern als 5

Zyklusdefinition Schritt: Schnelle Riickkehr

Einfache Zyklusdefinition
Zvkl q

Erweiterte Zyklusdefinition

Belastungsdaten

Hub Definition v/ Belastungen 1: [ Belastungen 2 J [ =5 Belastungen hinzufiigen J

Zyklus Schritte Masse der Last

Step: Working stroke m=17

Step: Fast return Bl ZUSATZLICHE KRAFTE

Kraft x

=5 Neuer Schritt =25

ZUSATZLICHE
BESCHLEUNIGUNG DES
LINEARMOTORS

¥) Zuriicksetzen Bestatigen

(1) > @ zykius | HubDefinition +/ Zyklus Schritte +/ « Zuriick
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LMCA HALLSENSOR

Beschreibung

UNIMOTION bietet einen Hallsensor an, der speziell fiir die Linearmotoren der Baureihe LMCA entwickelt wurde. Der Sensor nutzt das Magnetfeld
der Magnetplatte und bietet somit eine uniibertroffene Prazision fiir diesen Preis. Sein entscheidender Vorteil ist, dass die analogen und die digi-
talen Sensoren in einem Gehause integriert sind.

Unser Hallsensor kann als kostengiinstige Losung eingesetzt werden, wenn die Anforderungen an die Positioniergenauigkeit nicht sehr hoch
sind. Die Wiederholgenauigkeit liegt im Bereich von 30 pm, wahrend sich die absolute Genauigkeit im Bereich von 100 pm bewegt. Dank der
Integration beider Sensoren wird der analoge Sensor fiir die exakte Positionierung und der digitale Sensor fiir die Kommutierung verwendet. Die
Kombination beider Sensoren bietet dem Kunden eine ,Free Wake & Shake“-Bedienung.

Der Sensor ist mit 10 hochflexiblen geschirmten Leitungen versehen, die fiir den Einsatz in Energieketten geeignet sind. Der digitale Sensor hat
um jeweils 120° phasenverschobene U-, V- und W-Signalausgange, wahrend der analoge Sensor Sinus- und Cosinussignale mit einer Amplitude
von 1 VPP erzeugt. Fiir die optimale EMV-Festigkeit sind die Signale differenziell, d. h.: Sinus: A+, A— und Cosinus: B+, B—.

Unser Hallsensor ist mit den LMCA-Motoren kompatibel, was dem Kunden eine einfache und prazise Montage sowie eine ideale Abstimmung
zwischen den Sensoren und den Motorwicklungen erlaubt.

Tabelle der Spezifikationen

Absolute Maximalwerte

Versorgungsspannung V¢c -0,3

Strom am Ausgang U, V, W, A+, A—, B+, B— 0 -100 mA
Betriebstemperaturen, T, -15 85 °C
Speichertemperatur, Ty -25 90 °C

Empfohlene Betriebsbedingungen

Versorgungsspannung Vce

Stromversorgung 30 50 mA
Ausgangsstrom - 5 mA
Ausgangsspannung A+ zu A— und B+ zu B— 0,8 12 Vop
Betriebstemperaturen, T, -15 85 °C
Speichertemperatur, Ty -25 90 °C

Technische Spezifikationen

Sensorgenauigkeit: +/— 250* um
Wiederholgenauigkeit +/—30 um
Hysterese +/-10 gm
Signalperiode 30 mm
Kabel LAPP UNITRONIC FD CP plus 10x 0,14 /

Kabel-Biegeradius (Festinstallation) 26,8 mm
Kabel-Biegeradius (Flexible Installation) 50,25 mm

* Im Falle von Kompensation von Steuerung, kann die Genauigkeit hoher sein.
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Beschreibung

N N
|
RSt —
0
(( =
2
1000* 37
* Dies ist eine Standardkabellange. o A!Ie At.Jmessungen in mm .
Fiir andere Langen siehe Abschnitt ,Hallsensor — Bestellbeispiel*. Die ZeichnungsmaRstabe kdnnen

unterschiedlich sein.

Pinbelegung

parameter | Symbol | Aderfnbe

Analoger Hall-Ausgang A+ A+ Gelb
Analoger Hall-Ausgang A— A- Griin
Analoger Hall-Ausgang B+ B+ Violett
Analoger Hall-Ausgang B— B- Weil
Digitaler Hall-Ausgang U u Grau
Digitaler Hall-Ausgang V Vv Schwarz
Digitaler Hall-Ausgang W w Rosa
Stromversorgung +5 Vp¢ +5 Vpe Rot
Stromversorgung Masse MASSE Blau
Kabelschirm ERDE Schirm
Bestellbeispiel

LMCA HALL g

Sensor. J L Kabellinge [m]:

- LMCA Hall -1
-5
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MOTORAUSWAHL - BEISPIEL

Anleitung zur Motorauswahl:

Die Auswahl des geeigneten Motors erfolgt in drei Schritten:

|. Definition des Bewegungsprofils
1. Berechnung von Dauer- und Spitzenkraften
Ill. Auswahl des Motors

I. Definition des Bewegungsprofils

Es gibt eine Vielzahl unterschiedlicher Bewegungsprofile, die durch grundlegende kinematische Gleichungen ausgedriickt werden kdnnen. Am
niitzlichsten sind das trapezférmige Punkt-zu-Punkt-Profil und das dreieckige Bewegungsprofil.

Trapezformiges Profil:

v [m/s]
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |

777777777 | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
l l l l
ta ta toff t[S]
t

Anwendungsdaten:

Verfahrweg (Hub) [m]

_ Bewegungszeit [s]

_ Beschleunigungszeit [s]

L] pause g

Durchschnittliche Geschwindigkeit wird wie folgt ausgedriickt:

Maximale Geschwindigkeit wird wie folgt definiert:
L
t—t,

VUmax

Beschleunigung/Verzdgerung wird wie folgt definiert:

=vmax
ta
Wobei:
Durchschnittliche Geschwindig-
kei [m/s]
eit
m Maximale Geschwindigkeit [m/s]
Verfahrweg [m]
_ Bewegungszeit [s]
_ Beschleunigungszeit [s]
_ Beschleunigung/Verzégerung [m/s?]
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Dreieckiges Bewegungsprofil:

v [m/s] \

|

|

,,,,,,,,,,,,,,,,, ‘

Vmax !

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

:

tls
ta=1/2 toff [ ]
t
Anwendungsdaten:

Verfahrweg (Hub) [m]
_ Bewegungszeit [s]
_ Beschleunigungszeit [s]
LR pause E

Durchschnittliche Geschwindigkeit wird wie folgt ausgedriickt:

Beschleunigung/Verzégerung wird wie folgt definiert:
4 %L
=—

Q

Maximale Geschwindigkeit wird wie folgt definiert:

_a
Umax = t
Wobei:

Durchschnittliche Geschwindig-
O )
m Maximale Geschwindigkeit [m/s]
Verfahrweg [m]
_ Bewegungszeit [s]
_ Beschleunigungszeit [s]
_ Beschleunigung/Verzégerung [m/s?]
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Il. Berechnung von Dauer- und Spitzenkraften

Es gibt eine Vielzahl unterschiedlicher Bewegungsprofile, die durch grundlegende kinematische Gleichungen ausgedriickt werden kdnnen. Am
niitzlichsten sind das trapezférmige Punkt-zu-Punkt-Profil und das dreieckige Bewegungsprofil.

Eingangsparameter.

m Masse der Last [kal
_ Reibungskoeffizient (in der Regel 0,01)

_ Anzugskraft (siehe Motorspezifikation) [N]
_ Neigungswinkel [l
Die Spitzenkrafte konnen mit folgender Gleichung berechnet werden:

Fi: = Fnass + Ffri + Finat

FEnass = @ * Mygaq

Frri = kg (g * Mygaa * cosa + Fy)

Finct = Mipga * g * sina

Wobei:

_ Spitzenkraft [N]
_ Beschleunigung [m/s?]
0| Masse der Last lkdl
_ Reibungskoeffizient (in der Regel 0,01)

_ Gravitation/Erdbeschleunigung [m/s?]
_ Anziehungskraft [N]
_ Neigungswinkel [
m Neigungskraft (bei horizontaler Motorposition (o = 0°) betrégt Fi, 0) [N]

a

Die Dauerkrafte konnen mit folgender Gleichung berechnet werden:

IS

_ F;JZ *tg + (Ffri + Fincl)z * (t - Zta) + (Fmass + Fipet — Ffri)z *tg
t+tosr
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11l. Auswahl des Motors

RMS- und MAX-Strom des Motors definieren:

Iyax = ;—'F' < Ip aus der Motorspezifikation.
Ipus = ;—i < I aus der Motorspezifikation.
Wobei:

Spitzenkraft [N]
Dauerkraft [N]
Kraftkonstante (siehe Motorspezifikation) [N/Agums]

Berechnung der Motorspannung:

Fir die Auswahl des geeigneten Motors ist die korrekte Spannung zu berechnen, die vom Servoantrieb angelegt werden muss. Die maximale
Spannung wird wie folgt berechnet:

2 2
_ Vmax * Kpemr | Fp A Fp*Lp
mot—\/(ﬁiﬁ +K—F*Rzo*7)+(ﬁ*2n*KF*2*T)

=

Wobei:

Maximale Geschwindigkeit [m/s]
Wert der KBEMF-Konstante (siehe Motorspezifikation) [V/m/s]
Kraftkonstante (siehe Motorspezifikation) [N/Agums]
Spitzenkraft [N]
Phase-Phase-Widerstand (siehe Motorspezifikation) [Q]

L, Phase-Phase-Induktivitat [H]
Magnetabstand (siehe Motorspezifikation) [m]

Iliiiﬁi

Die verfligbare Antriebsspannung kann wie folgt berechnet werden:

_ VZ VoupplyVAC]

Vdriver - J3
Wobei:
Spannungsversorgung des Antriebs (z. B. 230 V AC oder 400 V AC) [Vamsl

Bedingung bei der Motorauswahl:
Die Antriebsspannung muss héher als die max. Motorspannung sein.

Vriver > Vimot
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Auswahlbeispiel

I. Definition des Bewegungsprofils

v [m/s]

Velocity

ta ta

— VerfahrwegL=2m

— Bewegungszeitt=2s

— Beschleunigungszeitt, =05 s
— Pausety=1s

— Bewegte Masse m ;= 50 kg
— Reibungskoeffizient k; = 0,01
- a=0°

Durchschnittliche Geschwindigkeit:

L 2
v = ? = E =1m/s
Maximale Geschwindigkeit wird wie folgt definiert:
L
vmax = T 205

=1,33m/s

Beschleunigung/Verzégerung wird wie folgt definiert:

_ Vmax _ 133 5
a= . =05~ 2,66 m/s

Il. Berechnung von Dauer- und Spitzenkraften

Spitzenkraft:

Frass = @ * Mypgq = 2,66 * 50=133,3N

toff

t[s]

Fr = kfri(g * Mygaa * cosa + F4) = 0,01(9,72 = 50 * cos0 + 958) = 14,44 N

Finct = Mypgq * g *sina = 0N
E, = Epgss + Fr + Fineg = 133,3 + 14,47 = 147,7N

Fiir motorbezogene Parameter siehe Motorspezifikation:

— Anziehungskraft F, =958 N
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RMS-Kraft:

F. = F}az*ta‘l'(Ffri+Finc)2*(t_Zta)+(Fmass+Fincl_Ffri)2*ta
¢ t+ togy

147,72 0,5 + 14,44% * (2 — 2% 0,5) + (133,3 + 0 — 14,44)% 0,5
= =77,85N

2+1

Fiir motorbezogene Parameter siehe Motorspezifikation:

— Anziehungskraft Fy =958 N

11l. Auswahl des Motors

Max. Motorstrom:

F, 147,7
Iyax = K_; T T 2,8 Apys <90 Apys
Motordauerstrom:
_ Fo _ 7785 _
Irms = K_F T 527 1,48 ARMS <30 ARMS

Fiir motorbezogene Parameter siehe Motorspezifikation:

— Anziehungskraft F, =958 N
— Kg=52,7N/Agys

= lc=3,0Agrus

= 1p=9,0Agus

Berechnung der Motorspannung:

Fiir die Auswahl des geeigneten Motors ist die korrekte Spannung auf Basis der folgenden Gleichung zu berechnen. Die maximale Spannung wird
wie folgt berechnet:

Vmax * K| F, z Fp*Lp \
Vmot=\/(ﬁw+—1’*Rzo*‘/—i)+(ﬁ*zﬂ*g)

V3 Kr 2 Kp*x2*1T
1,33+31,4 147,7 ﬁ)z ( 147,7%0,0282 \*
= e 4,99 + X2 —————) =45,
j(ﬁ N Y ‘/7*2”*52,7*2*0,03) 55V

Fiir motorbezogene Parameter siehe Motorspezifikation:

— Anziehungskraft F,=958 N
= Kg=52,7N/Agrys

- KBEMF = 31,4 V/m/s

- RZO = 4,99 Q

- Lp=282mH

- 1=30mm

Verfiigbare Antriebsspannung:
Vsupply = 230 Vac

Variver = mj;””’y = Y20 _ 1878V > 455V
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Wir exportieren unsere Produkte derzeit in mehr als 30 Lander. Inspiriert
durch die Anforderungen unserer Kunden, entwickelt Unimotion standig
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Wir stehen fir alle Ihre Fragen gerne zur Verfligung. Kommen Sie also
gerne auf uns zu.
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