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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.
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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.
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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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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
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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
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Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 17
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Abmessungen Stator

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



LMCA
LINEARMOTOR - EIGENSCHAFTEN / MONTAGETOLERANZEN

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

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



