MCE, MSCE
MINI-ELEKTROSCHLITTEN — MSCE / EIGENSCHAFTEN

EIGENSCHAFTEN

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

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

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

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

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

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

Elektroschlitten auch ohne vormontierten Motor erhéltlich.

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

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

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

o Die Aluminiumprofile werden nach EN 12020-2 mittel gefertigt

Motoradapter VK mit Kupplung und Motor Umlenkriementrieb mit Zahnriemen und Motor

—

Mehrachssystem Zubehdr, MSCE ohne vormontierten Motor
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KONSTRUKTION

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

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

Ohne Motor
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BESTELLBEISPIEL

E-0-00- 8000000

Baureihe:
MSCE

BaugroBe:
-25
-32
- 45

Kugelgewindespindel:

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

— MSCE 45:910%3,810x 10

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

Motortyp und -groBe:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

A

gl

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

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

— MSCE 25: 28

— MSCE 32: 28, 42

— MSCE 45: 42, 56

Weitere Details finden Sie im Abschnitt

,Elektrische Daten — Motortypen und -gréf3en”
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Option fiir Motorbefestigung:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

Befestigungsoption:
— A: Mit Motoradapter VK

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

Nach unten

Nach oben Nach rechts

Richtung der Motoranschliisse:

Nach links

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

In Verbindung mit Motoradapter VK

Nach oben Nach rechts

In Verbindung mit Umlenkriementrieb MSD

Nach oben Nach rechts

Antriebsoption:

— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Antriebstyp:
— A: Schrittmotor

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

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

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

Strom- und Signalkabel:

— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

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

0 Kabelldnge =2 m

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

Nach unten

Nach unten

Nach links

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

Antriebsprotokoll/-steuerung:

— A: EtherCAT

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

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

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

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

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.
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TECHNISCHE DATEN

Allgemeine technische Daten

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

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

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

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

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

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

Antriebsdaten

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

Max. Hubge- Max. Drehzahl Max. Be-

MSCE | Kugelgewin- 4ssi
zulassige schwindigkeit? schleunigung

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

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

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

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

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



MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

Kombination mit Standardmotor und Umlenkriementrieb MSD

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

zuldssige schwindig- | Max. Drehzahl

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

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

Kugelge- Kein Max. Max. Be-

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

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

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

Betriebsbedingung

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

m Gesamthub [mm]
Zusatzlich zu bewegende Masse [kdl

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

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

My + m [kg]

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

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

Flachentragheitsmoment

MSCE

Iy [em?] 1, [em?] Iy [em?] 1, [em¥]

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

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

Haltemoment der Motorbremse

Haltemoment

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

Flateralz
l o In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf

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

Absolut-
-position

Gesamthub

lFlateraly

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

UNIMOTION

BERECHNEN UND KONFIGURIEREN SIE

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

=7 Neuer Schritt

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

K3 ZUSATZLICHE KRAFTE

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

‘Flamral z

-l

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

N

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

w

i
= =
T

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

die auf die Frontplatte einwirkende Radialkraft dar.

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

‘ Absolutposition
‘Flaleraly

nicht iberschritten werden.

MSCE 25

0,30

6, [mm]

Absolutposition [mm]

&, [mm]

0 50 100 150 200

Absolutposition [mm]

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

0 50 100 150 200

Absolutposition [mm]

Absolutposition [mm]

42 UNIMOTION

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten.



MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

MSCE 45

0,35

0,30

0,25

0,20

6, [mm]
&y [mm]

0,15

0,10

0,05

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

Absolutposition [mm] Absolutposition [mm]

Winkelauslenkungen der Frontplatte in Funktion zur Absolutposition des Tischteils

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

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

MSCE 25 MSCE 32 MSCE 45

08 ] 08

ol]

150

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

N
o
I

-
o

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

Maximale horizontale Last my, yq [ka]

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

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

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

20 — + o - — — — 4

N

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

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

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

8 x 2 mit Schrittmotor (142

— mitVK
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MSCE 45

10 x 10 mit Schrittmotor (142

10 x 3 mit Schrittmotor (142
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10 x 10 mit Schrittmotor (156

10 x 3 mit Schrittmotor (156

MSCE in Verbindung:
= mit VK
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale vertikale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Frontplatte

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

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

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

v [m/s]

MSCE 32

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

—_
o

35 MSCE in Verbindung:
— mit VK

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

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

=<

=

k=]
3,1

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

v [m/s]
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

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

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

0,10

Maximale vertikale Last m, nay [kl

MSCE in Verbindung:
= mit VK
mit MSD

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

—_— - — a=2m/s?

—_— —-a=5m/s?

— e — a=10m/s?

— — a=20m/s?

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

40

20

10

Maximale vertikale Last m, nax [kl

30 |

ST UL P N
=N
!

.
Ll

S

N

08 N
|

N

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

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

60

50

40

30

20

Maximale vertikale Last m, nax [kgl

v [m/s]

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

v [m/s]

Maximale vertikale Last m, ,, [kg]

Maximale vertikale Last m, pqy [kgl

10

=)

o

~

N
I

50

40

30

20

10

0,2 03 0,4

v [m/s]

MSCE in Verbindung:
—— mitVK
mit MSD

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

—_— - —a=2m/s?
———-a=5m/s?

— - — a=10m/s?

— — a=20m/s?

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

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

— - — a=2m/s?
—_——-a=5m/s?

— - — a=10m/s?

— — a=20m/s?
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MCE, MSCE
MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale Axialkraft in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung der Frontplatte

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

> ; beriicksichtigt.

MSCE 25

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

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

Beschleunigung/Verzégerung:
a=0m/s?

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

—_— - — a=2m/s?

—_——=a=5m/s?

—-e — a=10m/s?

— — a=20m/s?

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

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

v [m/s]

MSCE 32

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

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

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

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

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

MSCE 45

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

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

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

v [m/s]

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

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

v[m/s]
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MCE, MSCE

MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale horizontale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit der Frontplatte

| /
(
m ] ;
_&
‘ Apos ‘
MSCE 25

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

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

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

6 x 2 mit Schrittmotor (128

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

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

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

6 x 6 mit Schrittmotor (128

Maximale horizontale Last my, may [ka]

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

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

70

T

|
Dl mae

|

|

50

40 He AN Ry s

Maximale horizontale Last my, may [kgl

\',‘-,'r \\\\T\
sof il o e Al
AR

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

MSCE in Verbindung:

mit VK
mit MSD

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

Maximale horizontale Last my, may [kgl

7

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

- *‘r\“.f)‘**‘*\xf‘* — mit MSD

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

Positionierzeit:

Ty
J’lQ\\ =1  ————t=025s

PN LI | R

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

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

2% [ [ [ k — — t=1,10s

| L.\‘ N \\\ N ———-1t=150s

| B

| \ \

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

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

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

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

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

= mit MSD £ mit MSD
= 5 200F =

] Positionierzeit: £ Positionierzeit:

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

g s 5 —
£ =
g
0 n
0 0

Anos [mml

10 x 3 mit Schrittmotor (156

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

MSCE in Verbindung:
— mitVK
mit MSD

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

Apos [mm]

10 x 10 mit Schrittmotor (156

—_ —_ .
S (= =] o N S
o o o o o o

Maximale horizontale Last my, ya [kgl

N
o

Apos [mml

MSCE in Verbindung:
— mitVK
mit MSD

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

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

MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

Maximale vertikale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit der Frontplatte

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

MSCE 32

8 x 2 mit Schrittmotor (128

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

MSCE in Verbindung:

— mitVK
mit MSD

Positionierzeit:

—-—-t=90s

8 x 8 mit Schrittmotor (128

Maximale vertikale Last m, yy [kg]

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

MINI-ELEKTROZYLINDER — MSCE / TECHNISCHE DATEN

8 x 2 mit Schrittmotor [142

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

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

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

8 x 8 mit Schrittmotor [ 142

Maximale vertikale Last m, nax [kg]

P e

50 100

Apos [mm]

MSCE in Verbindung:
mit VK
mit MSD

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

10 x 3 mit Schrittmotor (142

40

Maximale vertikale Last m, .y [kg]

Apos [mm]

10 x 3 mit Schrittmotor (156

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

MSCE in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

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

MSCE in Verbindung:
mit VK
mit MSD

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

10 x 10 mit Schrittmotor (142

Maximale vertikale Last m, pay [kg]

10

100

Apos [mm]

10 x 10 mit Schrittmotor (156

MSCE in Verbindung:
— mitVK
mit MSD

Positionierzeit:

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

Maximale vertikale Last m, y [kl

50

30

20

10

40

50 100

Apos [mm]

MSCE in Verbindung:
—  mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

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

ABMESSUNGEN

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

MSCE in Verbindung mit Standardmotor und Motoradapter VK

L7 + Gesamthub * E1: Motoranschluss E8 A-A . E6 "
i E2: Geberanschluss E5 E1 E2
H C+ A E3: Bremsanschluss E3*
** ... + Absolutposition ~
u | | I |
Wi | : v B
{
—L [ BY| L }f !
p o K \{E’
[t} [\ o =
s Lt ozl 2 1 sl H 2
- 14
1 wil [] i a—
|_ = \ 1 /
L3 H D A V4 Y Jl Lo
L4 ** L1 + Gesamthub V1 E9 L8
T
L2 ** L=L1+ Gesamthub + V1 + E9
L,
|
B (MSCE 25) E-E H-H (MSCE 25) Fur Spannstiicke
E 34 N
_>{ —-— jo))
X £ -
QO , Tle s, h 15
oL ~ E|E Sx,
N TESS
B Y
g O 3 82,86 7, N o
V2N ) g— S| - 4 y ol <
IS <l 503
ﬁ H ) D A 3.4 —g 0
Y *’u -]
I
0 —>{ 13,5 M3x0.5 - 6H 6 24,5
°E 150,02 4,7 mm tief T-Nut fur %«
(4x) DIN562
18 (fur Profilbefestigung)
B (MSCE 32) F-F K (MSCE 25)
F 4,7
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(Halter fur Magnetfeldsensor)
“o’. 13,5 M4x0.7 - 6H 8
F 52 2002 447 mm tief
2 (4x) K (MSCE 32)
1,67
B (MSCE 45) G-G
2 2
> =
1Q | . 55 _
[ W-\ (Db“ 25 e < é .
) St TEST Far ¥
D T\ olNE Magnetfeldsensor i<
o gi N =67 5255
© S
A f fK ol gl o { 7 K
NV U2 NI @ ol @ B (MSCE 45)
e i
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-F 7‘!\ JAAL e - I~
3G 13,5 M5x0.8 - 6H 5,8
20 10 mm tief (4x) 10 —
22,5 M3x0.5 - 6H =
32 6,5 mm tief (8x) 9
+ e
35002 For———— z,
36 Magnetfeldsensor
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C (MSCE 25) D (MSCE 25)
163 35 M2.5x0.45 - 6H
25 5 mm tief (4x) 45 15,7, 13 o5 H7
1,3 mm tief
J y  fur Zentrierring
O—0 ] CR5(3x)
v "
Nk - — - HHo~ oo &
@5H7 —— | O=0 !
1,3 mm tief 1 1
fur Zentrierring 1
@2 H7 CR5
4 mm tief (2x)
C (MSCE 32) D (MSCE 32)
16,5
: 45 M3x0.5 - 6H
35 /6 mm tief (4x) 4,5 22 13 @5 H7
1,3 mm tief
S~ A y | fur Zentrierring
0|n S — (= {  CR5 (2x)
a8 a1 Hee o 8r
& & Y o5H7 —— || IR
& R .
1,3 mm tief
39 fur Zentrierring 1
4,5 mm tief (2x) Jlle
C (MSCE 45)
20,5 60 M4x0.7 - 6H D (MSCE 45)
42 /6,2 mm tief (4x)
35 M3x0.5 - 6H 4,5 35 a7 H7
6 mm tief (4x) 1,6 mm tief
mr'a | fur Zentrierring
) ° % e @==0 { CR7
0 S
IR T e e
& % 1 (:j: I
PPN @7 HY
A 1,6 mm tief
50,5 fir Zentrierring
@4 H7 CR7 el
6 mm tief (2x)
MSCE in Verbindung mit Standardmotor und Motoradapter MSD
E9 S6 _ S5
Lo —
—
| Y‘ -
| @
N =
oY
el S
3
o @
S10 ) ,1].s9
o & @ﬁ :
b Yo . =
Bl A— e Hi
| L] [N
DA @
COLE /
s7 L2 ** L1 + Gesamthub S1
L =L1 + Gesamthub + S1
L
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MSCE ohne Motor
L13
1 fau L L18 L
‘ 90°
\ (] [

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

& =

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

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

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

Mmmmmna
__ fom

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

Abmessungen Motoradapter VK und Umlenkriementrieb MSD

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

[mm]

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

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

- Demnéchst verfuigbar
28 mit
: 42 - M12 5-polig | M12 8-polig - 14 14 19,5 - - 704 | 423
Schrittmotor . . . :
42 mit M12 5-polig | M12 8-polig | M8 3-polig 14 14 19,5 9 27 106,4 42,3
56 = M12 5-polig | M12 8-polig - 14 134 23 - - 98 56,4
56 mit ~ M125-polig | M128-polig | M8 3-polig| 14 52,4 23 9 12 138 56,4
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Gesamthub und Lange der MSCE-Konfiguration

LT - T 1}

| | |

‘ Gesamthub

Definition Gesamthub
Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve

0 Der Elektroschlitten MSCE verfiigt iiber keinen Sicherheitshub.

Definition Lange
L =L+ L2 + Absolutposition

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

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

ZUBEHOR
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