MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / EIGENSCHAFTEN

EIGENSCHAFTEN

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

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

Ein vormontierter Standardmotor (in Reihe mit Motoradapter und Kupplung oder parallel mit Umlenkriementrieb und Zahnriemen), gemeinsam
mit dem Standardantrieb, machen das System Plug-&-Drive-fahig. Kompakte Abmessungen und optimal ausgewahlte Motorkombinationen
decken eine groRe Bandbreite von Anwendungen ab.

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

Optionen, wie verschiedene Kugelgewindesteigungen, sowie eine groe Auswahl an Zubehor und mogliche 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 MGBS lassen sich problemlos mit anderen MGBS- oder MGTB-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 MGBS ist optimal vorgeschmiert und bereit fiir den wartungsfreien Betrieb.

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

0 Die Aluminiumprofile werden nach EN 12020-2 gefertigt

Motoradapter VK mit Kupplung und Motor Umlenkriementrieb mit Zahnriemen und Motor

Zubehor, MGBS ohne vormontierten Motor
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / KONSTRUKTION

KONSTRUKTION

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

1 — Tischteil

2 — Aluminiumprofil
3 — Antriebsblock
4 — Endblock

5 — Befestigungsnuten
6 — Nut fiir Magnetfeldsensoren
7 — Korrosionsbesténdiges Abdeckband
8 — Motoradapter VK mit Kupplung
9 — Umlenkriementrieb MSD mit Zahnriemen
10 — Antriebswelle des Prazisions-
Kugelgewindetriebs
11 = Vormontierter Motor (mit/ohne Bremse)
12 - Standardanschliisse (Motor, Geber und
Bremse — optional)

Kombination mit Standardmotor und Umlenkriementrieb MSD

Ohne Motor

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 9



MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / BESTELLBEISPIEL

BESTELLBEISPIEL
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Baureihe:
MGBS

BaugrofBe:
-32
- 45
- 60

Kugelgewindespindel:

- MGBS32: @8 x2,08x%x8
—MGBS 45: 310x 3,310 10
—MGBS 60: 312 x5,@312x 10

Gesamthub [mm]:
(Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve)
- 50,100, 150, 200, 250, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000

0 Gesamthiibe von 900 und 1000 mm sind nur fiir die
MGBS 60 verfligbar.

Motortyp und -gréBe:
— Kein Eintrag: Ohne Motor

Motortyp: T
— A: Schrittmotor ohne Bremse

— B: Schrittmotor mit Bremse

MotorgroBe [I:
— A: 28 mm (derzeit nicht verfiigbar)
- B:42 mm
- C:56 mm
— D: 86 mm (derzeit nicht verfiigbar)

0 Verfiigbare Groen:

— MGBS 32: 28, 42
— MGBS 45: 42, 56
— MGBS 60: 56, 86

Weitere Details finden Sie im Abschnitt
4Elektrische Daten — Motortypen und -gréRen”

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



MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / BESTELLBEISPIEL

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 oben Nach rechts

Richtung der Motoranschliisse:

Nach unten

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

Nach unten Nach links

In Verbindung mit Umlenkriementrieb MSD

Nach rechts

Nach oben

Antriebsoption:
— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Nach unten 0 Bei Verwendung des
Umlenkriementriebs MSD diirfen
die Anschliisse nicht in Richtung
der MGBS zeigen, da es sonst
zu einer Kollision zwischen den
Anschliissen und der MGBS
kommen kann.

Solche Kombinationen sind: BD, CL,
DU und ER.

Antriebstyp:
— A: Schrittmotor

o Weitere Details finden Sie im Abschnitt
4Elektrische Daten — Antriebstypen”

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

Kabeltyp:

T

Antriebsprotokoll/-steuerung:

— A: EtherCAT

— B: Ethernet-basierte Kommunikation
— C: Pulse-Direction

L C
— __

Kabellange:

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

Strom- und Signalkabel:
— Kein Eintrag: Ohne Motor oder Antrieb

Stromkabel:

-A:3m
-B:5m
-C:10m

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

T

— 0: Ohne Stromkabel
— A: Mit Stromkabel

o Kabellange =2 m

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

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

o 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
4Elektrische Daten — Strom- und Signalkabel”

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

TECHNISCHE DATEN

Allgemeine technische Daten

Kugel- | Dynamische

Max. zulassige Belastungen Max.
Wieder-

: : Dynamische Dynamische
gewinde- Axial-
. Tragkraft® Momente® holgen-
trieb* belastung’ B
auigkeit

8x2 2000 50, 100, 150, 200,
32 1310 48 41 200 300 | 20 | 1,8 1,3 | <006 %0015 | 250,300,400, 500,
8x8 1500 600, 700, 800
10x3 3500 50, 100, 150, 200,
45 3240 20,1 17,4 400 700 | 74 | 63 | 47 | <006 | 0,015 | 250,300,400, 500,
10x 10 3200 600, 700, 800
12x5 5000 50, 100, 150, 200,
250, 300, 400, 500
60 11190 77,4 79,8 850 | 2000 | 29,2 | 30,8 31,8 <006 0,010 seteedbed
12x10 3800 600, 70106 g.go, 900,

' Dynamische Axialbelastung des Kugelgewindetriebs.
Ausgehend von diesem Wert wird die Lebensdauer berechnet.
2 Gilt fir 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).
5 Gilt fiir unidirektionale Axialbelastung.

Antriebsdaten

Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK

Kugel- Max. zuldssige Max. Max.

gewindetrieb Axialbelastung'%3 m Hubgeschwindigkeit? | Drehzahl? | Beschleunigung
IR I - B e o ey
8x2 28 200 31 17 0,093 2800 16
% 42 285 31 24 0,100 3000
. 28 50 6,2 4,1 0,300 2250 20
42 200 31 17 0,400 3000
42 395 71 33 0,146 2920
103 . 56 695 71 59 0,150 3000
45 Schrittmotor 20
10x10 42 120 20 10 0,477 2860
56 570 71 48 0,500 3000
125 56 1030 204 87 0,250 3000
50 86 Derzeit nicht verfligbar 20
2% 10 56 525 127 | 44 | 0,500 3000
86 Derzeit nicht verfuigbar

' Dieser Wert ist abhangig vom gewahlten Motor, der Hubgeschwindigkeit und der Beschleunigung des Tischteils (siehe folgende Diagramme zu den Kombinationen
mit den Standardmotoren). Hier wird von einer MGBS mit einem Gesamthub von 500 mm ausgegangen.

2 Der Wert ist vom Gesamthub abhangig. Die maximal zuldssige Axialbelastung hangt auch von der Hubgeschwindigkeit ab. Siehe hierzu folgende Diagramme.

3 Es wird von einer Beschleunigung des Tischteils von 2 m/s? ausgegangen.

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



MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

Kombination mit Standardmotor und Umlenkriementrieb MSD

ugel- i Nutzlast' 23 - - "
zulassige s Drehzahl?

gewindetrieb Axialbelastung 2.3 m geschwindigkeit? Beschleunigung

d x| [mm] mg;, [kg] | my, [kg] Vimax [M/s]
8x2 28 160 31 13 0,064 1920 16
32 42 285 31 24 0,100 3000
8x8 28 40 6,3 33 0,208 1560 20
X
42 175 31 15 0,400 3000
10%3 42 330 71 28 0,137 2740 13
. 56 695 71 59 0,150 3000
45 Schrittmotor
10%10 42 110 19 9 0,410 2460 20
X
56 450 71 38 0,500 3000
12x5 56 900 204 76 0,250 3000
- 86 Derzeit nicht verfligbar 20
56 450 126 38 0,500 3000
12x10 P "
86 Derzeit nicht verfligbar
Ohne Motor
Max. zulassige Maximale Max.
Kugel- I\_/_Iax_. Nutzlast® M?x. Leerlauf- Radialkraft Hub- Max. e
: : zuldssige Antriebs- S Beschle-
gewindetrieb . . drehmoment auf geschwindig- | Drehzahl? .
Axialbelastung? Vertikal2 | moment : unigung
Welle keit?
Nimax amax
e | Ea | bl |l | W N e
8x2 285 31 24 0,10 0,04 0,150
32 50 4500
8x8 285 31 24 0,40 0,05 0,600
10x3 695 71 59 0,37 0,10 0,225
45 100 4500 20
10x10 695 71 59 1,23 0,11 0,750
12x5 1100 204 93 0,97 0,16 0,483
60 200 5800 20
12x10 1100 204 93 1,95 017 0,967

' 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 MGBS mit einem Gesamthub von 500 mm ausgegangen.

2Der Wert ist vom Gesamthub abhzngig. Die maximal zuldssige Axialbelastung hangt auch von der Hubgeschwindigkeit ab. Siehe hierzu folgende Diagramme.

3 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 (Linearfiihrungssystem und

IP40 Kugelgewindetrieb) sind theoretische Werte ohne Sicherheitsfaktor.

Arbeitszyklus 100% Der Sicherheitsfaktor hangt von der Anwendung und der

erforderlichen Sicherheit und Lebensdauer ab.

Wartung Auf Lebensdauer i i ) i )

vorgeschmiert Wir empfehlen einen dynamischen Sicherheitsfaktor von
mindestens 5,0. Auf den Seiten 75 bis 78 wird die Berechnung
des Sicherheitsfaktors des Kugelgewindetriebs und des
Linearfiihrungssystems sowie der Einfluss der Belastung auf die
Lebensdauer dargestellt.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 13




MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

Masse und Massentragheitsmoment

MGBS ohne Kugelgewindetrieb Bewegte Masse' Masse der Lineareinheit? Massentragheitsmoment

8x2 0,85 + 0,0024 x Gesamthub + 0,1013 x m

32 0,12 0,36 + 0,0015 x Gesamthub
8x8 1,04 + 0,0025 x Gesamthub + 1,6211 x m ;¢
10x3 3,17 + 0,0055 x Gesamthub + 0,2280 x m 4

45 0,23 0,80 + 0,0028 x Gesamthub
10x10 3,72 +0,0056 x Gesamthub + 2,5330 x m ¢
12x5 11,04 +0,0132 x Gesamthub + 0,6333 x M,

60 0,53 1,80 + 0,0049 x Gesamthub
12x10 11,97 + 0,0126 x Gesamthub + 2,5330 x m| 5

' Die bewegte Masse wird bereits in der Gleichung zur Berechnung der Masse des Mini-Elektroschlittens myggs und des Massentragheitsmoments Jygps
beriicksichtigt. Die bewegte Masse umfasst die Masse des Tischteils zusammen mit der Kugelmutter.

2 Bei Kombination mit Standardmotor und Motoradapter VK oder Umlenkriementrieb MSD ist die Masse myggs UM Myy.m bzw. mMysp+m zu erhdhen. Siehe hierzu
nachfolgende Tabelle.

m Gesamthub [mm]
Zusétzlich zu bewegende Masse [kal

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

Motor ohne Bremse Motor mit Bremse

Masse des Motors und Masse des Motors und Masse des Motors und Masse des Motors und

trieb MSD

Motoradapters Umlenkriementriebs Motoradapters Umlenkriementriebs
VK MSD VK MSD
My + m [ka] Mysp + m [kal My + m [kg] Mysp +m [kgl
52 28 Derzeit nicht verfligbar
42 0,52 0,62 0,65 0,75
. 42 0,57 0,71 0,70 0,84
45 Schrittmotor
56 1,31 1,49 1,50 1,68
60 56 1,50 1,73 1,69 1,92
86 Derzeit nicht verfligbar

Flachentragheitsmoment

et | e

32 43 4,6
45 14,3 159
60 43,8 50,3

Haltemoment der Motorbremse

% FRSHOREE (BremSE) [Nm]

Derzeit nicht verfiigbar
. 42 0,4
Schrittmotor
56 1,0
86 Derzeit nicht verfligbar

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



MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

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

amax

=
3
‘Fvemcal < Fuertical

——— — — [o___o\ —A————

%"

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.

MGBS 32

6, [mm]
6, [mm]

0 200 400 600 800

Freitragenden Profillange L, [mm] Freitragenden Profilldnge Ly, [mm]

MGBS 45

6, [mm]
6, [mm]

0 200 400 600 800

Freitragenden Profilldnge L, [mm] Freitragenden Profillange L, [mm]

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 15
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MGBS 60

0,25 —

0,20 |

0,15
E E
£ £
< <
0,10
0,05
0,00 *

0 200 400 600 800 1000

800

Freitragenden Profilldnge L, [mm]

Freitragenden Profilldnge Ly, [mm]

Maximale Hubgeschwindigkeit des Tischteils in Funktion zum Gesamthub

MGBS 32

ﬂ In den folgenden Diagrammen ist die maximale Hubgeschwindigkeit
des Tischteils in Funktion zum Gesamthub fiir verschiedene

Spindelsteigungen dargestellt.
e T T B Die Werte in den Kurven stellen die Spindelsteigung der Lineareinheit
dar.
0,6 1
0,5
v 04
£
£ 03
0,2
Gesamthub [mm]
MGBS 45 MGBS 60
08 I R 1'0.7
[ [ [
- - 100 # =
[ [ [ [
0,6 - - L — L -1 -
[ [ [ [
L N N B U
7 7
£ £

0,0

200 300 400 500 600 700 800 200 400 600 800 1000

Gesamthub [mm] Gesamthub [mm]
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MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

Maximale Axialbelastung in Funktion zum Gesamthub

MGBS 32 © In den folgenden Diagrammen wird die
maximale Axialbelastung des Tischteils
der Lineareinheit in Funktion zum

300 I I I Gesamthub dargestellt.
[ [ [
[ [ [
LR e e e e
[ [ [
[ [ [
00— ——7 -~ 71~
[ [ [
=z [ [ [
B 1S0F -~ -~ —— -
L [ [ [
[ [ [
00— - - —+——+—
[ [ [
[ [ [
so - — - - - 1
[ [ [
[ [ [
0 \ \ \
200 300 400 500
Gesamthub [mm]
MGBS 45 MGBS 60
800 I I 1200
[ [
I | | 1000 |
600 — — b — — b — -
[ [ r
| | 800
et L
=z [ [ =
g 40— -t 5 600
u® | | e
R I N L
| | | | 400
200777:777:777\7777\777777 [
[ [ [ [ [ 200
e e i e S M r
b [ [ [ [ [ [
0 \ \ ! ! ! ol ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
200 300 400 500 600 700 800 200 400 600 800 1000
Gesamthub [mm] Gesamthub [mm]
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

Maximale Axialbelastung in Funktion zur Hubgeschwindigkeit des Tischteils

-— © In den folgenden Diagrammen werden die auf das
F, Tischteil wirkenden maximalen Axialbelastungen
_’o = in Funktion zur Hubgeschwindigkeit fiir

\ verschiedene Gesamthubwerte dargestellt.
i / Die Werte in den Kurven stellen den Gesamthub

der Lineareinheit dar.

MGBS 32 MGBS 45

Fa max [N]
Famax IN]

MGBS 60

1200

1000 |

800
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

Maximale horizontale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung des Tischteils

20

v, a
o In den folgenden Diagrammen sind die maximalen auf das Tischteil wirkenden horizontalen Lasten in Funktion zur n——
Hubgeschwindigkeit fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und zu verschiedenen Kombinationen von
Standardmotoren dargestellt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.
Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm. —
Einschrankungen hinsichtlich der Hubgeschwindigkeit und der Axialbelastungen in Bezug auf den Gesamthub \
sind nicht beriicksichtigt und miissen gesondert berechnet werden.
Weitere Informationen entnehmen Sie bitte den Diagrammen auf den Seiten 16—18. /
MGBS 32
8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128
3 7 I I MGBS in Verbindung:
= — | | mit VK
= 30 £ 6F - % N - mit MSD
% 5 I K
EE 25 N j Beschleunigung/Verzdgerung:
o E 5 | | a=0,5m/s?
8 g N T U R a=2m/s?
z 2 @ A - - — - — a=5m/s?
[ ©
= 2 ~— . ———-2a=10m/s?
8 15 § 3(7:& \\ — == — a=20m/s?
NN
@ @ \ |
s 10 = 2 - M- N1
E E A
g % NN
5 = \1.7777\\7\7J\7
AUy
0 0 [ [RVEN
0,00 000 005 010 015 0,30
v [m/s]
8 x 2 mit Schrittmotor (142 8 x 8 mit Schrittmotor (142
B E e e MGBS in Verbindung:
_ [ [ [ [ _ [ [ [ [ [ [ [ —— mitVK
L e = e T ) e e e s e e e mit MSD
5 === \ Iy ' 5 [ ‘\\ [ (N s
£ vy I | | £ | \ | | RN Beschleunigung/Verzégerung:
.§ 25777777\7\777\777T‘7T é 257777\7‘\7777777\7 Yo, —a=g,5r/n/zs2
| ! \ A P! b S Lo R I LR a=2m/s
® 20***T**Y\\**\**XT*\* @ 00 ¢ o w1 ] — - —a=5m/
= N v = N o _ 2
= ! vy : Z A\ Y N A ———-a=10m/s
s 157_7-:i777‘\7¥7‘777&77\4 8 1577L\§\L7¢7“&47477‘7‘ﬁ — T as0ms
S _ \ [ [ IR S NN WYy
T SN P N N R S S A N G N el NG
£ \\\ Ly \l | N £ — -l [ NN 5\~4\.\ B
= VNN r\ B TN N~ N
= 5 - 7L7\777\7\~#77.J[ e i e e e R A
\ N\ = ST~ \
RN \! N R A
0 Low N J s 0 \ \ \ LTt e s
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10 0,0 0,1 02 03 04
v [m/s] v [m/s]
MGBS 45
10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142
80 20 MGBS in Verbindung:
= = mit VK
-ﬁ)-( =3 mit MSD
= 60 1 £ 15 Beschleunigung/Verzogerung:
f E a=0,5m/s?
k& 8 F-—+v+—a--crH-—+A--] ceeec--- a=2m/s?
" @ — - — a=5m/s?
g 1 £ 10 —_——-a=10m/s?
IS IS — -c — a=20m/s?
8 8
@ @
£ £

0
0,00 0,02 004 006 008 010 0712 0,14 0,0
v[m/s]
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10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156

80 —— ‘ ‘ ‘ ‘ \ \ 80 \ \ \ \ MGBS in Verbindung:
. L [ [ [ [ [ [ [ — [ | | | | mit VK
Ej === -Tr - -rq £ N s mit MSD
5 [ Y Y [ [ g r [ | R
E 60—+ - - X\, — -y - = = A éE 60— — +— — -~ — i Beschleunigung/Verzdgerung:
£ \ I\ b | - S . R a=05 m/232
& N R b g = o mmmeee- a=2m/s
= | | \\\\\ | \\ | | @ ———\ 1\ N —-—a=5m/322
© . ] \J h .~ =
€ -+ —-——"———N+ a4 —-1——F+4 g 40— -4y =k - Pt A —_——-a=10m/s
g — 4 —, | ‘\\\\ | \\\ | 8 A N TN — - — a=20m/s?
s . T I, S I e Rttt e — 4 = - — - — 4 —
= N N \\ ! R ! ! E
@© . © [r— - R
=Y. R Y N N Y NN = 20*77\\:74&5\\7L7§4777
% [ [ [ I\ [ \ 3 H ‘ ‘ = I~
= ,,i,,\,\\ﬁir,i,,\ ,,\,>L“ = I o 4};§
[ [ T\ [ N \\ L [ e st
\ \ N\ LN \ 0 \ \ LSt e o
0,00 002 004 006 008 010 0,12 014 0,0 0,1 02 03 04 05
v [m/s] v [m/s]
MGBS 60
12 x 5 mit Schrittmotor [156 12 x 10 mit Schrittmotor (156
140 MGBS in Verbindung:
= 200 —_ mit VK
2 2 120 mit MSD
E E Beschleunigung/Verzégerung:
E £ 100 Tasosmis
w150 = :
© L I S VO S T A N W B L L L a=2m/s?
@ @ 80 — - — a=5m/s?
£ IS ———-2a=10m/s?
S 100 ) — o as0me
2 s
= | 40
£ 5 £
© ©
= = 9
0 0
0,00 0,0
12 x 5 mit Schrittmotor (186 12 x 10 mit Schrittmotor (186
| ‘ ‘ ‘ MGBS in Verbindung:
= 200 | - [ ] mit VK
£} 3 200 mit MSD
E E Beschleunigung/Verzogerung:
£ £ =0,5m/s?
5 150 1 = 150+ 1 T Z:Zm'/’;/f
- - — - — a=5m/s?
£ Derzeit nicht verflighar £ Derzeit nicht verflighar T
S 100f g S 100f g ] — e —az20ms
S 5
© P
E ©
= 50 i % 50 C ]
= =
0 | | | | 0 | | > |
0,00 0,05 0,10 0,15 0,20 0,25 0,0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5
v [m/s] v [m/s]
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MGBS, MGTB
MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

Maximale vertikale Last in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung des Tischteils

L1

o In den folgenden Diagrammen sind die auf das Tischteil wirkenden vertikalen Lasten in Funktion zur Hubgeschwindigkeit fiir
verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und zu verschiedenen Kombinationen von Standardmotoren dargestellt.
Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt. j l

my v,a
O

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm. Einschréankungen
hinsichtlich der Hubgeschwindigkeit und der Axialbelastungen in Bezug auf den Gesamthub sind nicht beriicksichtigt
und miissen gesondert berechnet werden.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte den Diagrammen auf den Seiten 16—18.

LI

o

— |
MGBS 32

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

ST I N I MGBS in Verbindung:
\ \ \ \ \ —— mitVK

2 15 e | ! ! ! ! mit MSD

= = = — a4 = =+ — =+ — —

E g | | | | Beschleunigung/Verzdgerung:
£ E> | | | a=0m/s?

iz 5 | | | ] eeeeee- a=0,5m/s?

= 10 3 —_— - — a=2m/s?

- 3

] = ——— - a=5m/s?

— i

£ =] — - — a=10m/s?

[}

> > — — a=20m/s?

2 2

E £

!
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10 0,00 005 0710 015 020 025 0,30
v [m/s] v[m/s]

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

25 \ \ \ 20 \ \ \ \ \ \ \ MGBS in Verbindung:
| T\ \". i [ [ [ [ [ [ [ mit VK
5 [ [ N 5 ToT T T T T T mit MSD
= 0F— — 4+ —— - — L= = [ [ [ [
g o= Ty . g 15| + o= - Beschleunigung/Verzdgerung:
= [ VN £ | | | | —a:Om/sz2
2 I R I W N e Y 5 Q + e ] eeeeee- a=05m/s
g 15_"'!""\\ \ o\ 3 \ ‘ — - —a=2m/s
[ N AN 3 10 ~+ B ———-a=5m/s?
= oy NSy S | — - —a=10m/s?
g 10*—**—\7”7 N g 4 — — a=20m/s?
2 Voo 2
E \ K nN T £ 5
5 5 Y [ N 3
= - N ST T T
X \ o N =
[ [ N
0 ! \ \\ N\ ! I~ \ 0
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10 0,0 0,1 0,2 0,3 04
v [m/s] v [m/s]
MGBS 45
10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142
35 | 10 MGBS in Verbindung:
_ mit VK
B 30 =l mit MSD
= 1 — 8
E g Beschleunigung/Verzégerung:
g 2 =3 a=0m/s?
k7 A TRV ) B R a=0,5m/s?
% 20 s 6 —_— - —a=2m/s?
= - ———-a=5m/s?
= =
T 5L = — .- — a=10m/s?
2 g 4 — — a=20m/s?
@ @
E 10 g
> =
O © 2
= 5 =
0 0
0,00 0,02 004 006 008 010 012 0,14 0,0

v [m/s]
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10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156

60

50

aF -

30

20

Maximale vertikale Last m, nay [ka]

10

0

0,00 0,02 004 006 008 0710 0,12 0,14

MGBS 60

v[m/s]

Maximale vertikale Last m, py [kl

50 |

MGBS in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

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

—_— - —a=2m/s?
———-a=5m/s?

— .- — a=10m/s?

— — a=20m/s?

12 x 5 mit Schrittmotor (156

Maximale vertikale Last m, pqx [kg]

—_—
=

12 x 5 mit Schrittmotor (186 12 x 10 mit Schrittmotor (186

100

80 -

60 -

40 |-

20 -

Maximale vertikale Last m, yay [kl

Derzeit nicht verfiigbar

0
0,00

0,05 0,10 0,15 0,20

v [m/s]

Maximale vertikale Last m, may [kal

100

80 -

60 -

40

20 -

Derzeit nicht verfiigbar

0,0

0,1 0,2 03 0,4

v [m/s]

0,5

MGBS in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

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

—_— - —a=2m/s?
———-a=5m/s?

— == — a=10m/s?
— — a=20m/s?

MGBS in Verbindung:
mit VK
mit MSD

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

— - — a=2m/s?

—_— —=-a=5m/s?

— -- — a=10m/s?

— — a=20m/s?
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MINI-LINEAREINHEIT — MGBS / TECHNISCHE DATEN

Maximale Axialbelastung in Funktion zur Hubgeschwindigkeit und Beschleunigung des Tischteils

o In den folgenden Diagrammen ist die maximale auf das Tischteil wirkende Axialbelastung in Funktion zur Hubgeschwindigkeit

fiir verschiedene Beschleunigungen, Spindelsteigungen und zu verschiedenen Kombinationen von Standardmotoren
dargestellt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm. Einschrankungen
hinsichtlich der Hubgeschwindigkeit und der Axialbelastungen in Bezug auf den Gesamthub sind nicht beriicksichtigt 3

und miissen gesondert berechnet werden.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte den Diagrammen auf den Seiten 16—18.

MGBS 32
8 x 2 mit Schrittmotor (128 8 x 8 mit Schrittmotor (128
200 50 MGBS in Verhindung:
mit VK
mit MSD
—_ 1 = 40|
Z 150 = Beschleunigung/Verzogerung:
g & a=0m/s?
g 7 St 1 i W N T R a=0,5m/s?
g w‘é 30 —_— - —a=2m/s?
= 100 3 —_——- a:150m/s;22
= = — --—a=10m/s
3 s 2 — — a=20m/s?
@© ©
£ E
s 50 &
= = 10
0 0
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10 000 005 0710 0715 020 025 030
v [m/s] v[m/s]
8 x 2 mit Schrittmotor [ 142 8 x 8 mit Schrittmotor [142
300 T T T T 200 LA AR R MGBS in Verbindung:
LA I I I I I mit VK
Rt . R
E'x \ \\ ‘\ \\ Ex 150 = — et =t =t =+ — BeschIeunigung/Verziderung:
Soa00f -4 M - B £ R a=0mis
o | \\\\*\\ o Fot -t meeeee- a=0,5m/s?
® [ \ \ & [ | | | — - — a=2m/s?
= 150F — — — = 100 - ot -+ =+ — ———-a=5m/s?
= \ K = I W — --—a=10m/s?
o \ [ @ [E AN ] —_— — a=20m/s?
g 100 -\ £ | | ‘\\,‘t |
= \\ \\‘\ g 50 - — Lfi»—\ ™
= | | i [ [ [ ™
50777\7\77777\' P L L _L_L
[ \ [ [ [ [
0 \ \ h \ 0 ! \ ! \
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0,10 0,0 0,1 0,2 03 0,4
v [m/s] v[m/s]
MGBS 45
10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor (142
400 : \ T T \ \ \ 120 MGBS in Verbindung:
[ [ [ [ [ [ — mitVK
e e o i el s e A mit MSD
= [ [ [ [ [ _. 100
= 300 — = = “+ — == E}.‘ Beschleunigung/Verzégerung:
£ I AN [ [ [ £ a0 a=0m/s?
w E— + | | &4 — == M T O\ e T B a=0,5m/s?
s L | [ [ £ — - — a=2m/s?
g Wy SRl I ———-azsmt
S \ | - — - —a=10m/s?
o - Ayp a4 = > — — a=20m/s?
© ©
E — ! E 4
g 100 — + A\ - e
= t [ A | =
S O 20
[
P~ -u| 0
0,00 0,02 0,04 0,06 0,08 0710 0712 0,14 0,0

v [m/s]
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10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156

700 600 MGBS in Verbindung:
mit VK
600 500 mit MSD
= =3 Beschleunigung/Verzogerung:
5 500 8 — a=0m/s?
s < 400
LS O RN L L ] eeeeea- a=0,5m/s?
£ 400 ] — - — a=2m/s?
= = 300 ———-a=5m/s?
Z 300 - — - — a=10m/s?
@ @ 200 — — a=20m/s?
£ 200 £
O ©
= =
100 [ 100
0 0
0,00 0,02 004 006 008 010 012 0,14 0,0
v[m/s]
MGBS 60

12 x 5 mit Schrittmotor (156 12 x 10 mit Schrittmotor (156

| MGBS in Verbindung:
1000 | 500 mit VK
mit MSD
= = Beschleunigung/Verzégerung:
= 800 =~ 400 =
g g a=0m/s?
e [ S £ | LA B P PP P a=0,5m/s?
£ £ —_— - —a=2m/s?
£ 600 £ 30 e a-5m/s2
_&g; ;)_‘: — .- — a=10m/s?
— — a=20m/s?
s 400 2 200
£ £
s s
= =
200 100
0L 0L = =
0,00 0,0 0,1 0,2 0,3 04 0,5
v [m/s]
12 x 5 mit Schrittmotor (186 12 x 10 mit Schrittmotor (186
1200 1200 MGBS in Verbindung:
mit VK
1000 - 1000 L ] mit MSD
Ex E-x Beschleunigung/Verzégerung:
S 800k £ [ ] —a=0m/s?
- I . U T a=0,5m/s?
® & — - — a=2m/s?
E . . R . ~
= o0~ Derzeit nicht verfiighar s o0 Derzeit nicht verfiigbar ~ ———-esms
% = — - —a=10m/s
@ ; — — a=20m/s?
E 400 - E 400 - ]
200 - 200 - 1
0 | | | 1 0 | ‘ | ‘
0,00 0,05 0,10 0,15 0,20 0,25 0,0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5
v [m/s] v[m/s]
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Maximale horizontale Last in Funktion zur Positionsanderung und Positionierzeit des Tischteils

o 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.

Apos

T

1

M 1
j

Lo ] _n

i
In den Diagrammen werden Spindelsteigungen und verschiedene Kombinationen von Standardmotoren fT

beriicksichtigt. Der Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.
Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm.

Einschrankungen hinsichtlich der Hubgeschwindigkeit und der Axialbelastungen in Bezug auf den Gesamthub

sind nicht beriicksichtigt und miissen gesondert berechnet werden.
Weitere Informationen entnehmen Sie bitte den Diagrammen auf den Seiten 16—18.

MGBS 32

T A MGBS in Verbindung: 7 T T T T MGBS in Verbindung:
— ‘ ‘ ‘ ‘ mit VK — ‘ ‘ ‘ ‘ — mit VK
g e ————- -\ i e e R i=r =t e U i
2 ¥ 11| T \\ ) TnltN'ISD = AR Y ‘\T‘ \ - r'th.ISD
EE 25 Il L 4|. | \ | \1{ | \ Positionierzeit: éﬁ s ::J L *‘J‘ \ \‘ Positionierzeit:
= 3 PR L AR B t=05s o CH TN I ] S R TR t=025s
E .J.-! |l It | \I | ‘ """" t=10s § ::\ \|‘ \\\ \ Y \\ \‘ """" t=0,50s
= 200 flTﬂff\frf1T77 — - —t=15s = 4 fT.ﬁL.rfhf 7\T\77\‘77W — - —t=075s
£ ::| U I ! \l ! ———-1t=20s £ R | Lo 0 \ ———-1t=100s
[P Bt N I S — - — =305 I T e e R L
S8 ::I\ | il | \H — — t=50s s IR \ | — — t=200s
@ o T | | —-—-t=70s @ SR PR —-—-1t=250s
£ 1077:*.‘\7' ,‘1,‘,‘,,1”,,, g 27’*:.\l7-1‘ l*'\\ -]
B I [ | = e Ny |
= 57—;4_@17| 4= —Ar-- = TR L\ﬂ LR e Bl v

;:|\ d,\‘ ‘\ 1\ :'J,r' \T\\ [ \\ [ Y
0 L R ! i 0 Yy \| a0 L\
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Apos [mm] Apos [mm]

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

MGBS in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=025s
------- t=0,50s
_— - —1t=0,75s
—=—=—=-1t=1,00s
— --— t=125s
— — t=150s
———-1=200s

MGBS in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=025s
------- t=0,50s
— - —1=0,75s
———=-1t=110s
— - —1t=140s
— —/ t=180s
———-1=220s

35 T T T T MGBS in Verbindung: 35 T T T T
_ | | | | mit VK _ | | | |
ST T T 1T T 1 mit MSD 230777'%7“1*\‘4‘?7“777
5 | | | | ) 5 K] \ y P\
H Positi it: H N \
£ o5l | 77:777:777”777:777 i osnonlerziﬂ:O'ss £ sl ’77}'7‘\7:@\7Y\L\7\7+7\7\T
i | | | | J """" t=10s < oUW UGN
N NS R T I R | T 2 0 -4 7\7\—‘(\\VT‘7\
£ [ [ [ [ ———-1t=20s £ I’ \ | \\\\ NN
S b w401 Tt t=30s ISEET- N Y ,‘\,‘LL\L \,
s [ [ [ [ w — —/ t=40s s s \ \\\\\ N N
@ ! | | | —=—-1t=50s @ YRR )
g 107’7777’\777\777\7771’ g 77w \7\3’\*7\\\7\
= | | | | 3 A P
= sfffffff\ffﬂfff#ff# = 5#:*‘1\#“
| | | | e | I
0 ! ! L ! 0 [P I S l
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Apos [mm] Apos [mm]
MGBS 45
10 x 3 mit Schrittmotor (142 10 x 10 mit Schrittmotor [142
80 \ \ T \ MGBS in Verbindung: Ll o MR -
— ! ! ! ! —— mitVK ? — ol T “\ ‘\
E T v vy mit MSD S o i i e RN .
5 SR AR T v 5 Wb IR
£ 60 —JHL'th,f | 77¥77\ Positionierzeit: EosE o "Y‘*\V‘L* AN
E :".‘-\| vl \.‘ A ‘\ — t=05s E R 0\ v\ Y\ |
3 i Sk mn f\f\ff s t=10s ki S B * Yy AR +f\f
2 R e B [ — - t=15s 2 " \- \\\ | \ \\ L
2 40FH-4 J‘fw -y -+ \77 ———-1t=20s 2 10 7&-7.7\7\77\717 7\k77\
g :‘:f \‘ | | X — == 1=30s g :\I. x | ‘L\ \\ \ \
S EH a2 Ay 4 — — t=40s 5 | U B b -\
2 :.‘:.‘ i \1\ \ | P\ ———-t=50s 2 1 k‘\ \A \\‘ -\\‘+\ \
R IR I AT
= I | IR R N U BN G S S | W T S W DA W L
TR \\r.\ AY 1 Y\ \ N =\
P \ \ v \ .
0 o el I WA 3§ 0 [ (W *
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500

Apos [mm] Apos [mm]
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10 x 3 mit Schrittmotor (156

80 \ \ \ \ MGBS in Verbindung:
= | | | | mit VK
= R 7‘:‘77I>T<IT mit MSD
5 I | |
E (Y I I U - Positionierzeit:
e IR 1,1 | T t=05s
3 F- b+ 24— -5 —— — 4 =eeeee- t=10s
Pl ] D
£ 40777+4.77l7J\77|r+171 ———=1t=20s
IS | ‘I> J\ v — == 1t=25s
s A ISV ) S T — — t=30s
@ Ly I I | 1 | ———-t=345
E 20|+ A+ ]
g I I 1
(R R S R ER S R
I \r 1\ (. 1 1
0 [ L o [
0 100 200 300 400 500
Apos [mm]
MGBS 60

10 x 10 mit Schrittmotor (156

Maximale horizontale Last my, ya [kg]

80 \ \ \ \
[ [ [ [
R AR\ R\ v
NI\ \\\ Xi\\‘\ﬁ
L I e N S N\
e P W ‘\ [ \A
777+77‘77\h7\7+ -
I \ LA O
40—77+%‘77\"77%\77 +7\§§7
I AL W W
| ::“ | \\ | \\ &\\\
A N bl
[ \““\ § \\\\
1 ”.”T‘”f‘j”
0 | i \I !
0 100 200 300 400 500
Apos [mm]

MGBS in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=050s
— -—1=075s
———=-1=100s
— - —1t=125s
— —/ t=150s
—=—-1=175s

12 x 5 mit Schrittmotor (156 12 x 10 mit Schrittmotor (156

Maximale horizontale Last my, yay [kg]
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1 I 7\\‘7 - 7\\7 10255
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M ,‘1\‘,,‘.‘,,\,,,, t=200s
: \ — — t=250s
,,%:,,L,H\, ,:\,”, ,\‘ - —-—-t=325s
,,:‘.L,“J,\;\,L SONS
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':1\ S
" \\\' \K\\ AN
0 100 200 300 400 500
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007775TJ77‘L7N777R\77’
H ‘ \\l\ iy \%
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0 100 200 300 400 500
Apos [mm]

MGBS in Verbindung:
— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

t=025s
t=050s
— - —1t=0,75s
—_——=—=1=110s
— - —1t=150s
— — t=2,00s
———-1=250s

12 x 5 mit Schrittmotor (186 12 x 10 mit Schrittmotor (186

Maximale horizontale Last my, may [kl

N
o
S

-
w1
o

-
o
S

33
o

0 100

Derzeit nicht verfiigbar

MGBS in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

t=0,25s
t=0,50s
—-=—1=1,00s
———=1=150s
— == 1=200s
— — t=250s
—=—-1=300s

200 300 400

Anng [mml

500
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200

150

100

50

Derzeit nicht verflighar
0 100 200 300 400
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500

MGBS in Verbindung:
mit VK
mit MSD

Positionierzeit:

t=0,25s
t=0,50s
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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/Verzogerung von 100 ms beriicksichtigt.

In den Diagrammen werden Spindelsteigungen und Kombinationen von Standardmotoren beriicksichtigt. Der
Motoradapter VK und der Umlenkriementrieb MSD werden ebenfalls beriicksichtigt.

Die unten stehenden Diagramme gelten fiir die Lineareinheiten mit einem Gesamthub von 500 mm. Einschrankungen
hinsichtlich der Hubgeschwindigkeit und der Axialbelastungen in Bezug auf den Gesamthub sind nicht beriicksichtigt
und miissen gesondert berechnet werden.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte den Diagrammen auf den Seiten 16—-18.

Apos

=
MGBS 32
8 x 2 mit Schrittmotor [ 128 8 x 8 mit Schrittmotor (128
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= SN L St BREEREE t=2s b o S B T t=0,50
EIE R AN — - —ioas T O O N N s b 5
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g ::‘\\ \\‘ \ s ‘\ \ | J  ———t=05s £ AN \ NN ]
FRRTIE Rl .7\|\77.'\77\ L__ ] meemememes t=10s 3 H *+Q77‘\\\77\77\777
< IR N K | — - —t=15s < PN !
= } “ \ \ = \ . NN
E] b ||\ vl | ———-1t=20s s 10- NN - SN - T
£ LI | 3| \\ — - t=30s b= W : |
£ 101 *\1* oA ] — — t=a0s 2 - 77\\777‘:\<+ -
@ L ————— 2 N\ \
< by 1 | t=60s s NN o~
% Y | i1 | % 5E KN - S e - NI
S sy Ad-p- A —h -1 s SR L 8
ot | | L S S N i N
4 | | I\ | | \‘l | IR\
0 LTI S ! 1 0 ! ! L
0 100 200 300 400 500 0 200 300 400 500
Apos [mm] Apos [mm
MGBS 45 pos i

MGBS in Verbindung:
—— mit VK
mit MSD

Positionierzeit:
t=0,25s
------- t=0,50s
— - —1t=0,75s
———-=1=125s
— - —1=200s
— —/ t=350s
—=——-1=6,00s

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

35 \ \ \ \ MGBS in Verbindung: 0 N TN T ~
T Y TTTTTTNL mit VK ‘ . \_‘\ \..‘_‘< | ‘\\\
e Vv - 3\;\7\7 - \* - - mit MSD ] ME ¥\+\\\ \7‘ Y:\ \i\\ ~
g " lv\ VNN ( NI ‘\\ Positionierzeit: g 1'.". o\ ?\ A S
g 25 H “‘\\4\7 ﬂri\j ‘\7‘%\: N] ——t=05s = -"I\"X‘ A\ ‘\‘ NN \\\
B " [ \ [N t=10s s I LR W N N I N I N
3 a0 H- A\l\ﬂ 7\;\7\‘7 N o] —-—t=20s AN I \ W\ N NV
= RN | | ———-1t=30s s " A N
£ 1577'.Li\\r)\\,,\ﬂ\§\77\:> 4 T T T t=50s g i "\4 VAN ONL LY
: wony W\t \\\ — — t=70s S oA Ny Ny T TR T T ]
= oo \N\ NN\ ———-t=100s = ) \ o \ N\
E WEFnT Yy “‘)\\* TN NN £ RN ot
g RYERR N ‘\\ I e S e
sk JI_T,¥\‘_A, N e — I U N \ \\\ RN
\ ) ‘l‘ v \\ N\ ‘\ I \ \ . \\ ~ L ~
0 TR NN Nt 0 RN NN >
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500

Apos [mm] Apos [mm]

MGBS in Verbindung:
— mitVK
mit MSD

Positionierzeit:
t=025s
------- t=0,50s
— - —1=075s
———-1=125s
— - —1t=200s
— — t=300s
—=——-1t=450s
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10 x 3 mit Schrittmotor (156 10 x 10 mit Schrittmotor (156

60 ‘ ; MGBS in Verbindung: 50 in Verbindung:
— f f = in Verbindung: MGBS in Verbindung:
AR \\ O\ M\ —— mitVK —— mitVK
B A T \ -\ mit MSD c) mit MSD
A I TR Y W AN Z
g 1 ‘ Y \ | | \ Positionierzeit: g Positionierzeit:
E 4L | ,p,,p,,;‘-\,,,L,,\\ t=05s £ t=025s
3 A \ \ e t=10s R S S O T VO T B t=050s
= 5o A — - —t=15s 5 30 —_——t=075s
E 30 - - ,%,‘;7\\77‘1‘\7+\\77 —_———=1=20s i; ———=1=1,00s
= N \\\\\ AN Q — T t=30s S — "m — t=150s
2 " Wl \ ~ \ — — t=40s L 20— — — t=250s
s Wp b ra oW N oo ] == t=50s = —-——-t=400s
E W \ N\ I E
g R | | g 1L
Ll i A e T A =
| I ‘
[ [
NS I O O T 0
0 100 200 300 400 500 0
Apos [mm] Apos [mm]
MGBS 60

12 x 5 mit Schrittmotor (156 12 x 10 mit Schrittmotor (156

12 x 5 mit Schrittmotor (186

‘ ‘ i ‘ MGBS in Verbindung: 50 \ \ \ \ MGBS in Verbindung:
m!t VK | I I I — mit VK
E mit MSD &) 0 . “ +\\¥ \TKT N L mit MSD
g Positionierzeit: g i ~—— _,_\\\ Positionierzeit:
g t=05s & NN NN t=025s
2 O AN N RO N e t=10s 5 Y X BN \\ Neeeeee- t=050s
g — - —t=15s < 30**,* - \‘7‘\ | - ‘\777 —_— - =—1=0,75s
> ———-1t=20s 2 YNy N ‘ ———-t=125s
2 — - —t=30s o (N \ N N =0
5 — — t=45s g 20 7,7\\7 SN TR ] — — =300
= —-—-t=60s 2 4 BN RN —=-—-t=400s
) \ N )
E £ 8 \\ N SN
2 A R S
I e \\ I N\
Lo, \‘& I Swo
0 LoSSa 1 N L ==
0 100 200 300 400 500
Apos [mm]

12 x 10 mit Schrittmotor (186

100 MGBS in Verbindung: 100 MGBS in Verbindung:
mit VK mit VK
=) mit MSD = mit MSD
= 80t 1 S = 80 ]
g Positionierzeit: g Positionierzeit:
1= t=0,25s = t=025s
z o Y N NN e =050 P R T BT =050
g 60 |- 1 —-—t=100s 3 60 - 1 —-—1t=075s
k& Derzeit nicht verfiigbar | ——7-1=1%s ¢ Derzeit nicht verfiigbar | =777 1%
= — T T t= = — "= t=10Us
= 4or 1 — — t=300s 2 40 F ] — — t=225s
© —=—-1=4,00s = ———-1=350s
£ £
> >
2 20 - b 2 20+ b
0 L L TS ST TSRS I . IR INT S NS SR O L L il L
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Apos [mm] Apos [mm]
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ABMESSUNGEN

o Alle Abmessungen in mm. Die Zeichnungsmalstédbe kénnen unterschiedlich sein.

MGBS in Verbindung mit Standardmotor und Motoradapter VK

* E1: Motoranschluss ** .. + Absolutposition A
£5 E2: Geberanschluss *%% . +Gesamthub - Absolutposition
E3: Bremsanschluss
E8 E3*
L4** Lc L5***
I —| o~
I TT0n (’V L3 har :l
™ '
S 5 s AN |1 ] Jy
[a
e 2 gl M B .
] =] O - -
r |\\
L I
V4
E9 V1 L2 L1 + Gesamthub L3
L =L1+Gesamthub + L2 +L3
Ly
B ol o
E1*\ E6 sz* C 3 o
K = | K772
I , ,
O T [T o
pi) 7
C fiir
® Magnet-feldsensor

L10
o
o

fiir Spann-stiicke

L9
L9
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MGBS in Verbindung mit Standardmotor und Umlenkriementrieb MSD

L

L=L1+Gesamthub+L2+L3
S1 L2 L1 +Gesamthub L3
g I 1]
% =
a
A e i
»
S9 T
T
8 <
1)
xJ o o~
b 1%
O [a]
pS
| — % [T I U
S5 S6 E9
MGBS ohne Motor
E 90° ** .. + Absolutposition
**% _ +Gesamthub - Absolutposition
130 _
L4** Lc L5***
29 _| | E
~ © g d r
N v = - 4
Z 3
T~
L34
L24 L2 L1 + Gesamthub L3
L28 L=L1+Gesamthub + L2 + L3
MGBS Abmessungen

2122
(H7)

32 6581516 8 25| 14 [ 385|3575|/32|44|237 | 4 |59 | 18 | M2 | 4 146 184 | 225 30 35 | M3 2
45 75| 97 |20 /10 43 17,7 54 | 5225 45|44/365 5 |78 | 18 | M3 | 6 186 264 | 32 | 42 42 M4 4
133 39,8 68,75 6 | 254|384 | 45 | 57 | 55 | M5 5

@125
L23 | L24
m.. “‘7)

L27
L29 | L30 | L31 | L32 | L33 (L34 L35
828 (h7) ......-

22,6 245 35,75
45 6 8 8 31,6 34 |16 2,3 4,5 30 34 M4 10 5225
60 8 |10 10 39,6 42 12023 45|39 48 [M5| 10 6875
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Abmessungen Motoradapter VK und Umlenkriementrieb MSD

83
Vi \'Z S7

o 31,5315 1575 525 | 17,25 31,56 /315|445 85,5
42 40 315 42 5,5 22 | 1575| 70,5 | 23,75 | 22 4,5 22 | M5 6,5 315|445 |445| 48 110
45 Schritt- 42 42 | 445 445 0 | 2752225 81 23752754532 M6 |85 445 445|595| 0 127
motor 56 46 | 445 564 |95 2752225 885 |31,25|275/65|32|M6 |85 445 595 595 635 142
60 56 525|595 |595| 0 33 12975| 96 [31,25| 33 65 38 M6 8 595|/595|855| 0 157
86 69 |595| 86 | 95| 33 |29,75|121,5|4425 33 [ 85/38 M6 | 8 |595|855|865 815 1955
Motorabmessungen

Bremse
- Derzeit nicht verfligbar
28 mit
42 - M12 5-polig | M12 8-polig - 14 14 19,5 - - 70,4 42,3
Schritt- 42 mit M12 5-polig | M12 8-polig | M8 3-polig | 14 14 19,5 9 27 | 1064 @ 423
motor 56 - M12 5-polig | M12 8-polig - 14 13,4 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 L5

[ o [ I s To\n ||

0 Die Abmessungen L4 und L5 sind in den obigen
Tabellen der MaRzeichnungen aufgefiihrt.

Definition Gesamthub
Gesamthub = Hub effektiv + 2 x Hubreserve

o Die Lineareinheit MGBS verfiigt iiber 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:
Li=L+E9+ V1

Mit MSD und einem Motor:
L,=L+S1

Ohne Motor:
L =L
L=L1+ Gesamthub + L2 + L3

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

Gesamthub Gesamthub [mm]

Absolutposition Absolutposition [mm]

Lange [mm]
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MGBS, MGTB

ZUBEHOR

rbehalten.

eiben uns vo
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ZUBEHOR

Mit GroBe der MGBS kompatibel

Zubehor

Motoradapter VK

Motoradapter

Spannstiicke

Befestigungszubehdr

Verbindungsplatte

R 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.

Technische Anderungen die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. UNIMOTION 33



