MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / EIGENSCHAFTEN

EIGENSCHAFTEN

Die MGTB ist eine Mini-Lineareinheit mit Zahnriemenantrieb, bei der die Drehbewegung (Rotation) der Antriebswelle in die Linearbewegung
(Translation) des Tischteils mit hohem mechanischem Wirkungsgrad und geringer innerer Reibung umgesetzt wird.

Hochleistungsmerkmale, wie hohe Geschwindigkeit, Beschleunigung und Wiederholgenauigkeit werden durch einen Nullspiel-
Zahnriemenantrieb und ein Linearfiihrungssystem erzielt.

Ein vormontierter Standardmotor mit Motoradapter und Kupplung, gemeinsam mit dem Standardantrieb, machen das System Plug-&-Drive-
fahig. Kompakte Abmessungen und optimal ausgewahlte Motorkombinationen decken eine grolRe Bandbreite von Anwendungen ab.

Das Aluminium-Profilgehduse sieht seitliche Nuten fiir Spannstiicke sowie Nuten fiir Magnetfeldsensoren vor.

Optionen, wie verschiedene MotorgréRen, sowie eine groRe Auswahl an Zubehdr und mdgliche Mehrachssystem-Kombinationen machen dieses
Produkt hochst flexibel.

Fur den Bedarf eines individuellen Motors ist die Mini-Lineareinheit auch ohne vormontierten Motor erhaltlich.

Auf dem Tischteil der Mini-Lineareinheit sind Anschluss- und Zentrierbohrungen vorgesehen, die die Montage von Spannstiicken,
Anschlussplatten oder kundenspezifischen Anwendungen ermdglichen.

Die Mini-Lineareinheiten MGTB lassen sich problemlos mit anderen MGTB- oder MGBS-Lineareinheiten und/oder den Mini-Elektrozylindern MCE
oder den Mini-Elektroschlitten MSCE zu einem Mehrachssystem kombinieren.

Die Standardlangen gewahrleisten ein hervorragendes Preis-Leistungs-Verhaltnis und schnelle Lieferzeiten.
Jede MGTB ist optimal vorgeschmiert und bereit fiir den wartungsfreien Betrieb.

Die MGTB gestattet relativ hohe Tragzahlen und optimale Zyklen fiir die Bewegung von Nutzlasten bei hoher Geschwindigkeit sowohl in
horizontaler als auch in vertikaler Richtung.

o Die Aluminiumprofile werden nach EN 12020-2 gefertigt

Motoradapter VK mit Kupplung und Motor MGTB ohne vormontierten Motor

Zubehor, MGTB ohne vormontierten Motor, inklusive Spannstiicke
und Magnetfeldsensoren
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / KONSTRUKTION

KONSTRUKTION

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

1 — Tischteil

2 — Aluminiumprofil

3 — Antriebsblock mit Zahnriemenscheibe

4 — Endblock

5 — Befestigungsnuten

6 — Nut fiir Magnetfeldsensoren

7 — Korrosionsbesténdiges Abdeckband

8 — Motoradapter VK mit Kupplung

9 — Antriebswelle der Synchronscheibe
10 — Vormontierter Motor (mit/ohne Bremse)
11 - Standardanschliisse (Motor, Geber und

Bremse — optional)

Ohne Motor
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / BESTELLBEISPIEL

BESTELLBEISPIEL

-0 00 non

Baureihe: Strom- und Signalkabel:

MGTB — Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

BaugroBe: —M—

mm

— 45 Stromkabel: — T T Signalkabel:

— 60 — 0: Ohne Stromkabel — 0: Ohne Signalkabel

— A: Mit Stromkabel — A: Mit Signalkabel

Gesamthub [mm]: - |

(Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve)

- 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 1000,
1200, 1400, 1600, 1800, 2000

o Gesamthiibe von 1800 und 2000 mm
sind nur fiir die MGTB 60 verfligbar.

0 Kabelldnge =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

,Elektrische Daten —

Strom- und Signalkabel”

0 Kabelldnge =2 m
Weitere Details finden
Sie im Abschnitt
,Elektrische Daten —
Strom- und Signalkabel”

Motortyp und -groBe:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

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

]

MotorgroBBe [

-B:42mm

- C: 56 mm

~ D:86 mm (derzeit nicht verfiigbar) — Option Verbindungskabel Antrieb - Motor:

0 Verfiigbhare GréRen: — Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb
- MGTB 32: 42 — 00: Ohne Kabel

— MGTB 45: 42, 56
— MGTB 60: 56, 86

Weitere Details finden Sie im Abschnitt Kab-eltyp. ) _ faz_egange-
,Elektrische Daten — Motortypen und -gréRen” = A: Robotikkabel mit geradem 3m
Stecker - B:5m
— B: Robotikkabel mit - C10m

abgewinkeltem Stecker

o Weitere Details finden Sie im Abschnitt
,Elektrische Daten — Verbindungskabel Antrieb - Motor”

Option fiir Motorbefestigung:
- Kein Eintrag: Ohne Motor

Befestigungsoption. @~ —— T
— A: Mit Motoradapter VK

——— Antriebsoption:
— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Antriebstyp—— T T Antriebsprotokoll/-steuerung:
— A: Schrittmotor — A: EtherCAT
— B: Ethernet-basierte
Kommunikation
— C: Pulse-Direction

o Ist ein Motor ausgewdhlt, dann ist nur die Option
mit einem Motoradapter VK verfligbar.

Befestigungsoption:
— B: Anschliisse nach hinten
— R: Anschliisse nach rechts
— F Anschliisse nach vorne
— L: Anschliisse nach links

0 Weitere Details finden Sie im Abschnitt

In Verbindung mit Motoradapter VK ; .
4Elektrische Daten — Antriebstypen

Nach rechts Nach vorne

Nach hinten Nach links

nr
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / TECHNISCHE DATEN

TECHNISCHE DATEN

Allgemeine technische Daten

Dynamische Dynamische Max.
Tragkraft' Momente' mm Wiederholgenauigkeit?
MGTB
c Mdynx Mdyny pr
IN] [Nm] | [Nm] IN]
100, 200, 300, 400, 500, 600,
32 1310 4,8 4,1 200 | 300 | 20 1.8 13 0,08 700, 800, 1000, 1200, 1400,
1600
100, 200, 300, 400, 500, 600,
45 3240 20,1 174 400 | 700 | 74 6,3 a7 40,08 700, 800, 1000, 1200, 1400,
1600
100, 200, 300, 400, 500, 600,
60 11190 74 79,8 850 | 2000 | 29,2 | 30,8 | 31,8 +0,08 700, 800, 1000, 1200, 1400,
1600, 1800, 2000

' Dynamische Tragkraft und dynamische Momente des Linearfiihrungssystems.
Ausgehend von diesen Werten wird die Lebensdauer berechnet.
2 Gilt fur unidirektionale Axialbelastung.

dyny, Moy
C, Foy

Antriebsdaten

In Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

Verhaltnis Max.
: Durchmesser an
Zahnriemen- : zulassige
. Zahnriemen- .
scheibe Axial-

Max. zuldssige
Nutzlast'3 Max. Max.

Ly Drehzahl? | Beschleunigung

H - indi it2
Antrieb scheibe belagting] Vertikal | windigkeit
U/
32 66 21,00 42 25 09 09 1.500 1365 20
42 10 09 0,7 1.344 1280
45 63 20,05 . 20
Schrittmotor 56 85 6,2 6,2 1.500 1430
56 55 3,6 3,6 1.500 1155
60 78 24,83 —_ " 20
86 Derzeit nicht verfligbar

' Dieser Wert ist abhangig vom gewéhlten Motor, der Hubgeschwindigkeit und der Beschleunigung des Tischteils (siehe folgende Diagramme zu den Kombinationen

mit den Standardmotoren). Hier wird von einer MGTB mit einem Gesamthub von 500 mm ausgegangen.

2 Giltig fur den gesamten Hubbereich.
% Es wird von einer Beschleunigung des Tischteils von 2 m/s? ausgegangen.
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MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / TECHNISCHE DATEN

Ohne Motor

Verhaltnis Durch- Max. L & Maxu_nale Max.
: e zulassige Nutzlast'-2 Max. Radial- Max.
Zahnriemen- messer zuldssige Leerlauf- Hubge- Max.

scheibe Zahnriemen- Axial- . ﬁ:‘;‘:::t- drehmoment k;::t schwindig- | Drehzahl' ?:I?CLT-
Antrieb scheibe belastung’ Vertikal Welle keit’ gung

32 66 21,00 65 31 54 0,68 0,07 50 1.500 1365 20
45 63 20,05 85 42 71 0,85 0,20 100 1.500 1430 20
60 78 24,83 130 65 11 1,61 0,40 200 1.500 1155 20

' Gliltig fur den gesamten Hubbereich.
2 Es wird von einer Beschleunigung des Tischteils von 2 m/s? ausgegangen.

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur 0°C ~ +50°C o Empfohlene Lastwerte:
Umgebungstemperatur ohne Motor 0°C ~ +60°C Samtliche in obigen Tabellen aufgefiihrten Daten zu den
dynamischen Tragzahlen (des Linearfiihrungssystems) sind
M IP40 theoretische Werte ohne Sicherheitsfaktor. Der Sicherheitsfaktor
Arbeitszyklus 100% hangt von der Anwendung und der erforderlichen Sicherheit und
Auf Lebensdauer vorgeschmiert Lebensdauer ab.

Wir empfehlen einen dynamischen Sicherheitsfaktor von mindestens
5,0. Auf Seite 75 werden die Berechnung des Sicherheitsfaktors des
Linearfiihrungssystems sowie der Einfluss der Belastung auf die
Lebensdauer dargestellt.

Masse und Massentragheitsmoment

B H 1 H Py -
MGTB Masse der Lineareinheit? Massentragheitsmoment

ohne Motor
My, mets [kal mygrs [kgl Jmers [1072kg cm?]
32 0,06 0,37 + 0,0012 x Gesamthub 9,19 + 0,0024 x Gesamthub + 110,339 x m| ;¢
45 0,15 0,92 +0,0023 x Gesamthub 18,80 + 0,0022 x Gesamthub + 100,536 x m ,¢;
60 0,45 2,12 +0,0041 x Gesamthub 81,72 + 0,0040 x Gesamthub + 154.110 x M| 55

' Die bewegte Masse wird bereits in der Gleichung zur Berechnung der Masse des Mini-Elektroschlittens mygrg und des Massentragheitsmoments Jygrs
beriicksichtigt. Die bewegte Masse beinhaltet die Masse des Tischteils.
2 Bei Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK ist die Masse mygrg UM Myy:m zU erhdhen. Siehe hierzu nachfolgende Tabelle.

m Gesamthub [mm]

Zusatzlich zu bewegende
My a6t Masse [kg]

Zusiatzliche Masse der Lineareinheit bei Kombination des Motors mit dem Motoradapter VK

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

My + m kgl

Typ GroBe [I[mm]

32 42 0,52 0,65
[ 42 0,57 0,70
4 Schrittmotor 56 1,31 1,50
60 56 1,50 1,69

86 Derzeit nicht verfuigbar

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 39
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MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / TECHNISCHE DATEN

Flachentragheitsmoment Haltemoment einer Motorbremse

B -
MGTB

| Motr | moment (Bremse)
4 3 4 6

45 143 159 42 04
60 43,8 50,3 Schrittmotor 20 1.0
Derzeit nicht
86 .
verfligbar

Verformung des Zahnriemens bei Axialbelastung

Fa 6bell
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o Im folgenden Diagramm ist die maximale Langung des Zahnriemens 061 - /i( ‘ - — b — 4
in Abhangigkeit vom Gesamthub und einer gegebenen Axialbelastung © [ : : ! ! :
dérgestgllt. . ‘ . 04 1 - f
Die maximale Langung des Zahnriemens Oy, max andert sich proportional [ / ) ]
zum Verhiltnis zwischen der tatséchlichen Axialbelastung F, und der im R —— MGTB3ZbeiF, = 65N |
Diagramm fiir die jeweilige GroRe der Lineareinheit MGTB angegebenen ’ LooTTTeeeT mgg 2(5] Ee! Eﬂ - ?goNN 1
spezifischen Axialbelastung. b €l = 1

! \ [ I B

Fir weitere Informationen {iber den (iesamthub siehe At.)s.chmft 100 500 1000 1500 2000
+Abmessungen — Gesamthub und Lange der MGTB-Definition”.
Gesamthub [mm)]

Auslenkung der Lineareinheit in Funktion zu einer vertikalen Kraft und der freitragenden Profillange

émax

‘Fverlical
[T ) _

o In den folgenden Diagrammen wird die Auslenkung der Lineareinheit in Funktion zu einer vertikalen Kraft und der freitragenden Profillange dargestellt.
Fiir den Fall, dass beide Enden des Profils abgestiitzt werden und fiir den Fall einer Konsolenmontage sollten die unten stehenden Diagramme links
bzw. rechts beachtet werden.
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MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / TECHNISCHE DATEN

MGTB 32

Freitragenden Profillinge L. [mm]

Freitragenden Profillinge L [mm]

MGTB 45

Freitragenden Profillinge L, [mm]

Freitragenden Profillinge L, [mm]

MGTB 60

Freitragenden Profillinge L, [mm]

Freitragenden Profillinge L [mm]
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Maximale horizontale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung des Tischteils

o In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf das Tischteil wirkenden horizontalen Lasten in Funktion \
zur Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen und zu verschiedenen Kombinationen von l /

Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK ist beriicksichtigt.

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm.

MGTB 32
Mit Schrittmotor (142
1oy \ \ \ \ \ \ \ MGTB in Verbindung:
_ | | | | | | | mit VK
=2 L [ \ RN [ [ [
2 08 — 4 — = — 1= Nk — 4 — I~ — Beschleunigung/Verzégerung:
EE r [ [ [ R [ [ a=0,5m/s?
= [ [ [ [ \L [ I a=2m/sz
< R T S R S It B — - —a=5m/s
o 0'6, [ [ [ [ [ ¥rx [ — ——-a=10m/s?
£ | | | | | I\ — -- — a=20m/s?
8 oo | | | | | BN
s M7 T ]
@ [ [ [ [ [ [ [
@
£ L [ [ [ [ [ [ [
X 02—+ — - ——1——F — 4 — —— —|—1
= i [ [ [ [ [ [ [
i [ [ [ [ [ [ [
00 ! ! ! ! ! ! !
00 02 04 06 08 10 12 14
v [m/s]
MGTB 45
Mit Schrittmotor (142 Mit Schrittmotor (156
1,0 \ \ \ \ \ \ 1 1 1 1 1 1 1 MGTB in Verbindung:
| | | | | | 6 - N mit VK
= — [ [ [ [ [ [
% ‘ ‘ \\‘ R £ ‘ ‘ ‘ ‘{\ ‘ ‘ ‘ Y Beschleunigung/Verzogerung:
5 08—+ — —I— \F747.7\77-I+ - I S IR SR N I R 2 m 05 myet
£ Y £ N a-2m/s
% o [ [ [ [ IN I
@ ' 7] — - — a=5m/s?
L e i it B e - )
© | | N\ " ° | TN~ ‘ ‘ ‘F\ ‘ ———-a:10m/s2
£ I | N In I ] | | P | | \A — -- — a=20m/s
8 04:-7._7‘,‘77‘77\7‘\77‘77‘;77 I S e e R AN
8" TOIN N = | | | I |
2 ! P PN \‘-' e T e B i
E ‘ ‘ \ RN H E [ [ [ [ [ N
L N O R R N B DR B A
ot N\ S e e e el e e A
! ! ! N N ! ! ! ! ! ! !
00 ! ! ! EENITANEY ob L
00 02 04 06 08 10 12 14 00 02 04 06 08 10 12 14
v[m/s] v [m/s]
MGTB 60
Mit Schrittmotor (156 Mit Schrittmotor (186
A T T T MGTB in Verbindung:
— L | | | | \ | | = 15. 1 mit VK
(=2 | E— — = — — _— — — | _3’
= T : ‘r {‘\\ : T \?\ = Beschleunigung/Verzogerung:
E gl LN = a=0,5m/s?
L e St [ e VR R
| N | —-—a=5ms
° | | | N | 2 10 ———'“;gm;sz
o —e— - - N < . . .. — - — 0 =
HE e e N R Derzeit nicht verfiighar aaamss
5 ——4——\——P>4.——\——#>\t— s
° [ [ [ I\ [ N2 o |
[N O S A
% 1 [ [ [ [ IS [ E
D L P N
[ | | | | | | "
0 ! ! ! ! ! ! ! 0 ! ! ! ! ! ! !
00 02 04 06 08 10 12 14 00 02 04 06 08 10 12 14
v[m/s] v [m/s]
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Maximale vertikale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung des Tischteils

o In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf das Tischteil wirkenden vertikalen Lasten in Funktion zur
Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen und zu verschiedenen Kombinationen von Standardmotoren
dargestellt. Der Motoradapter VK ist beriicksichtigt.

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm.

/\,,
MGTB 32
Mit Schrittmotor (142
Wr—r——r MGTB in Verbindung:
| | | | | | | mit VK
) L | | ‘\\ RN ) )
= 08—+ — d— —1— Nk — 4 — —IN — Iy Beschleunigung/Verzégerung:
£ Foo | | N N —— a=0m/s?
E F—— = | s Y] e a=0,5m/s?
7] L | | | | N N — - — a=2m/s?
S 06 — - — — — N -
=4 L [ [ \ [ [ ! — ——-a=5m/s?
3 | | N | Y — .- — a=10m/s?
x ~ AN
= r [ [ [ [ U I3 — — a=20m/s?
-l w e Bt ey Rt
£ Lo 1 T
£ [
e e e e e e I
i [ [ [ [ [ [ [
[ [ [ [ [ [ [ [
0,0 ! ! ! ! ! ! !
00 02 04 06 08 10 12 14
v [m/s]
MGTB 45
Mit Schrittmotor (142 Mit Schrittmotor (156
08 \ \ \ \ \ \ MGTB in Verbindung:
[ [ [ [ [ [ mit VK
= LI B ) .
= | =, Beschleunigung/Verzégerung:
g N E a=0m/s?
£ | g L N T ON T e a=0,5m/s?
B + = - - — - — a=2m/s?
J | s ———-a=5m/s?
s o4 2 — - — a=10m/s?
= [ = — — a=20m/s?
£ -4 8
@ | @
£ .1 E
= =
= ‘ 2
[
\
0,0 ! \ [ R W
00 02 04 06 08 10 12 14
v [m/s]
MGTB 60
Mit Schrittmotor (156 Mit Schrittmotor (186
4 e e ! ! ! ! ! ! ! MGTB in Verbindung:
[ | | | | 10 7 mit VK
I T N T = Beschleunigung/Verzogerung:
= L [ [N 5 a=0m/s?
3T TT T N\ e 8 ] eeeeee- a=05m/s?
£ I [ [ N = — - — a=2m/s?
z e e N s ———-a=5m/s?
T bl Y @ 6 S . 1 — e —a=10m/s?
S 2 TR E Derzeit nicht verfiigbar — —— a-20m/s2
b= [ [ N\ S
R S R S o 4f 1
= _— PN g
2 1 Sy R =
S [ [ [ ! = 2t g
[ T N
[ [ [ [ [
0 ! ! ! ! 0 | | | | | ! !
00 02 04 06 08 00 02 04 06 08 10 12 14
v[m/s] vIm/sl
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Maximale Axialbelastung in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung des Tischteils -

0 In den folgenden Diagrammen ist die maximale auf das Tischteil wirkende Axialbelastung in Funktion 1
zur Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen und zu verschiedenen Kombinationen von
Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK ist beriicksichtigt.

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm.

MGTB 32

Mit Schrittmotor [142

30

B T

Maximale Axialkraft F, yax [N]

MGTB 45

MGTB in Verbindung:
mit VK

Beschleunigung/Verzogerung:
a=0m/s?

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

— - — a=2m/s?

—_——-a=5m/s?

— -- — a=10m/s?

— — a=20m/s?

Mit Schrittmotor [142

Maximale Axialkraft F, pay [N]

MGTB 60

Mit Schrittmotor (156

Maximale Axialkraft F, pay IN]

MGTB in Verbindung:

i .
80 L mit VK
‘ Beschleunigung/Verzogerung:
‘F’ a=0m/s?
------- a=0,5m/s?
60 ] — - — a=2m/s?
,,,,L, ! i — ——-a=5m/s?
: ‘r — .- — a=10m/s?
N - - — - | = — — a=20m/s?
I
7777777\77\777777\‘
I I I I I I I
e R R e R B R
R Y A A A B
I I I I I I I
0 | | | | | | |
00 02 04 06 08 10 12 14

Mit Schrittmotor (156

60
50 F=-
40
30

20

Maximale Axialkraft F 4 [N]

Mit Schrittmotor (186

Maximale Axialkraft Fj nax [N]

140 MGTB in Verbindung:
mit VK
120 - 3l . "
Beschleunigung/Verzégerung:
a=0m/s?
100 - 1 eeeeaen a=0,5m/s?
— - — a=2m/¢?
80 - S, = 1 —— —-a=5m/s?
Derzeit nicht verfiighar — - —a=10m2
60 - J — — a=20m/s?
40 F ]
20 .
[] Il Il Il Il Il Il Il
00 02 04 06 08 10 12 14

v[m/s]
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Maximale horizontale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit des Tischteils

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/Verzdgerung von 100 ms beriicksichtigt.

In den Diagrammen werden verschiedene Kombinationen von Standardmotoren beriicksichtigt. Der

Motoradapter VK ist beriicksichtigt.

my

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm. A
MGTB 32
Mit Schrittmotor (142

1.0 I T o T MGTB in Verbindung:
= ! ! Y L ‘ mit VK
E; [ 1 [ Y
— [} ) \ N P Iy e

5 08F — — 4+ 44— ——1-'v - — ositionierzeit:
= | AR \ \ t=020s
E [ " vl \\ [ “l ------- t=025s
£ R e N ] — - —1=030s
w 06 | 1 Y | ———-1t=035s
2 [ I 1o, — == — t=040s
= | I TR — — t=045s
FoRLs0 s il i B T R i 1 U
@ [ I \ [
g [ e Iy
77 S R E
= | I I
| I I
0,0 | L I [ I
0 100 200 300 400 500
Apos [mm]

MGTB 45

Mit Schrittmotor (142 Mit Schrittmotor (156

1,0

0,8

0,6

04

0,2

Maximale horizontale Last my, . [ka]

0,0

MGTB 60

Apos [mm]

MGTB in Verbindung:
mit VK

Positionierzeit:
t=02s
------- t=03s
— - —t=04s
—=—=—=1=05s
— - —t=06s
_— — t=0,7s
—=—-1t=08s

Maximale horizontale Last my, ., [kgl

MGTB in Verbindung:
mit VK

Positionierzeit:

t=0,20s
t=025s
— - —1=030s
—=—=—=1=035s
— - —1t=040s
— — t=050s
——=—-1=060s

Mit Schrittmotor (156 Mit Schrittmotor (186

4 T ‘ T ‘ MGTB in Verbindung: MGTB in V_fr\ii(ndung:
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MGBS, MGTB

MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / TECHNISCHE DATEN

Maximale vertikale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit des Tischteils

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

In den Diagrammen werden verschiedene Kombinationen von Standardmotoren beriicksichtigt. Der Motoradapter VK ist
beriicksichtigt.

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm.
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MGTB 45
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MGTB 60
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / ABMESSUNGEN

ABMESSUNGEN

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

MGTB in Verbindung mit Standardmotor und Motoradapter VK

E4 * E1: Motoranschluss
E2: Geberanschluss

*
E6 B3 E7 E3: Bremsanschluss
** .. + Absolutposition
ﬁi **% .+ Gesamthub - Absolutposition
[¥o)
w
— E2%
o
w —
i
[l E1o 1
i
=
>
oV3 "
= Lc L5
L~ 4
L4** L13 -~
- | — |
oVv2 & ar
e ] || 1
[o- DAY 1 T 1
C 5 \_ l
a
O
2 il
o
=D
( 2
a L8 L2 L1+ Gesamthub L3
L=L1+Gesamthub+L2+L3
L

[ag]
o~

C D WKz 77 anll

fiir Spann-stiicke

L12

s ———\ll\

¢ [
15 ¢ @ )

L9

- Magnet-feldsensor
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MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / ABMESSUNGEN

MGTB ohne Motor
B ** 4+ Absolutposition
**% . +Gesamthub - Absolutposition E
gL27 o
BL26 L) 3
gL25 ] N
=<
ﬁ L4**
Lc L5***
g
Z o =1
yi
l
g 3 o = B
[
o
L2 L1 + Gesamthub L3 a
L =L1+Gesamthub + 12 + L3
MGTB Abmessungen
A 0 0 0 Y R A A B AR
104 | 32,75 36,5 | 38,5 | 35,75 23,7 146 | 184 | 22,5
45 75 | 124 49 10 43 447 | 54 | 5225|4544 365 5 78 18 /M3 | 6 | 186|164 | 32 | 42 | 42 | M4 4
139 45,8 68,75 M4 | 6 | 254|384 | 45 | 57 | 55 | M5 5
MGTB | L23 | L24 @125 2126 2l L28 | L29 | L30 | L31 | L32 | L33 |L34| L35
(h7) (h7)
22,6 15,75 | 24,5 37,75

45 6 8 8 31,6 34 16 2,3 4,5 2225 34 ' M4 | 10 | 54,85
60 8 |10 10 396 | 42 20 | 23 | 452975 48 | M5 | 10 | 72,50

Motoradapter VK Abmessungen

MGTB vi |Ovz|Ov3| v4
Typ
28

36 (315 315 O
42 40 31,5 | 42 55
. 42 42 445 | 445 0
45 Schrittmotor
56 46 | 445 564 95
60 56 52,5 | 59,5 | 59,5 0
86 69 59,5 | 86 9,5
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / ABMESSUNGEN

Motorabmessungen

| Mot | o | Es e | s
28 -

- Derzeit nicht verfiigbar
28 mit
42 - M12 5-polig M12 8-polig - 14 14 | 195 - - 704 | 423

) 42 mit M12 5-polig M12 8-polig | M83-polig | 14 14 | 195 9 27 1064 | 423
Schrittmotor - -

56 - M12 5-polig M12 8-polig - 14 134 23 - - 98 56,4
56 mit M12 5-polig M12 8-polig M8 3-polig | 14 52,4 23 9 12 138 56,4
86 -

- Derzeit nicht verfligbar
86 mit

Gesamthub der MGBS-Konfiguration

, Absolutposition

L4 Gesamthub <5, @ Die Abmessungen L4 und L5 sind in den obigen Tabellen der
MaRzeichnungen aufgefiihrt.
1 [c__ o\ 1 1 /o o\

Definition Gesamthub
Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve

o Die Lineareinheit MGTB verfligt {iber keinen Sicherheitshub.
Der Gesamthub ist der Abstand zwischen den beiden Endpositionen des Tischteils, die physikalisch so weit wie mdglich voneinander entfernt sind.

Definition Lange

Mit VK und einem Motor:

L=L+ §V3;V2!
Ohne Motor:
L,=L

L=L1L2+L1 + Gesamthub + L3

o Die Langen L und L, sind so definiert, wie sie in den obigen MalRzeichnungen dargestellt sind, wobei die Langen des Motors und des Motoradapters
VK ebenfalls beriicksichtigt sind.

m Gesamthub [mm]
Absolutposition [mm]
Linge o
Gesamtlénge [mm]

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 49




MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / ZUBEHOR

MGBS, MGTB

ZUBEHOR

rbehalten.
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGTB / ZUBEHOR

ZUBEHOR

Mit GroBBe der MGBS kompatibel
32 45 60

Zubehor

MotoradapterVK | e | e | e Motoradapter

Spannstiicke
Verbindungsplatte

Befestigungszubehor

R R artiebe

"Beim Schrittmotor der GroRe 28 sind Motor- und Bremskabel in einem Kabel zusammengefasst. Fiir die Verbindung zwischen Bremse und Reglerklemme wird ein
zusatzliches Kabel, das Verbindungskabel Motorbremse - Reglerklemme, verwendet.
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