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Auf einen Blick

Kurzhubaktuatoren

Der perfekte Aktuator fiir jede Anwendung.

In der Productronic und Automation sind extreme Dynamik und hdchste Prdzision gefordert. Daher
missen besondere Antriebslosungen fiir die Produktions- und Priifmaschinen realisiert werden.
Schaefflerist Ihr Partner fiir Produkte mit langer Lebensdauer, die inshesondere die Anforderungen an
die Zuverldssigkeit von mehr als einer Milliarde Zyklen erfiillen. Durch das umfassende Systemverstdnd-
nis — gepaart mit Branchen- und Technologiekompetenz — realisiert das Unternehmen eine Variation von
Aktuatoren auf Basis verschieden optimierter Motoren, Lager, Encoder und Ausstattungen.

LDDS-078 und LDDS-081

®

Die kompakten Aktuatoren LDDS-078 und LDDS-081 sind prddestiniert fiir
Test- und Priifanwendungen in der Productronic. Inshesondere in Turret-Hand-
lern mit je einem unabhdngigen Z-Aktuator pro Indexposition werden diese
Kurzhubsysteme eingesetzt. Sie zeichnen sich durch hohe Effizienz, lange
Lebensdauer und Wartungsfreiheit aus.

Applikationsbeispiel
Turret-Handler mit je einem unabhdngigen Z-Aktuator pro Indexposition

(@) Kurzhubaktuatoren LDDS-078/LDDS-081
(Z-Achsen)

(@ Rotatives Direktantriebssystem RDDS-20

Grundprinzip der Anwendung Positioniersystem
Merkmale Vorteile Anwendungen
e Hohe Kraftdichte bei geringer e Hoher Produktionsdurchsatz bei e Test- und Sortiermaschinen
bewegter Masse héchster Zuverldssigkeit von mehr e Indexer, z. B. in der Halbleiter-
° Geringe Verlustle|stung als einer Milliarde Zyklen industl’ie, in der Medizintechnik
e Gewichtsausgleichend e Kompakter Bauraum
e Optimiertes Design fiir lange e Hohe Prazision durch geringe Eigen-
Lebensdauer erwdarmung und geringer Impulsein-

trag durch geringe bewegte Masse
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LDDS-032

@

Der Prazisions-Kurzhubaktuator LDDS-032 wurde fiir groBe Krafte bis
726 N entwickelt. Er kommt beispielsweise in Turret-Handlern mit einem star-
ken zentralen Z-Aktuator zum Einsatz.

Applikationsbeispiel
Turret-Handler mit zentralem Z-Aktuator

Grundprinzip der Anwendung Kurzhubaktuator LDDS-032
Merkmale Vorteile Anwendungen
e Hohe Kraftdichte e Kompakter Bauraum e Pick-and-Place-Anwendungen
e Kompensierte Anziehungskraft e Sehrlange Lebensdauer
fiir ldngere Lebensdauer der e Geringer Verkabelungsaufwand

Linearfiihrung e Einfache Ansteuerung

e Keine bewegten Kabel



Auf einen Blick

Kurzhubaktuatoren

LRAM

o
@ Bei Anwendungen mit kurzen Hilben wird die Positionierzeit mafigeblich
von der maximal erreichbaren Beschleunigung und damit vom Kraft-Masse-
Verhadltnis des Motors beeinflusst. Durch eine patentierte Losung von Schaeffler
wurde die bewegte Masse auf ein Minimum reduziert.

Der Kurzhubaktuator LRAM-M-1.0-50/33/89-MR-K wurde speziell fiir die sehr
schnelle Positionierung leichter Nutzlasten, wie z. B. Prober-Nadeln, entwickelt.
Der bewegliche Teil des Motors, eine Keramikplatte, kann bis zu 1000 m/s?
beschleunigen und arbeitet absolut verschleif¥frei. Die bewegte Masse betragt
nur 10 g bei einer Motornennkraft von 10 N.

Applikationsbeispiel
Handling leichter Teile

Aktuatoren mit verschiedenen Werkzeugen fiir unterschiedliche Aufgaben Kurzhubaktuator LRAM-M-1.0-50/33/89-MR-K

Merkmale Vorteile Anwendungen

e Bewegte Massevonnur10g e Erfiillt hochste Anforderungen an e Testanwendungen wie Prober

e VerschleiB- und reibungsfreies Durchsatz bei prdziser Positionie- e Pick-and-Place-Anwendungen
Luftlager rung e Indexer, Versteller, z. B. in der Halb-

e Keine bewegten Kabel e Hochste Zuverldssigkeit leiterindustrie, in der Medizintechnik

e Wartungsfrei
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Erst die richtige Antriebslosung macht Bewegungsabldufe perfekt. Bei den hochprazisen, sich schnell wiederholenden
Arbeitsschritten in der Elektronikfertigung ist das besonders wichtig. Schaeffler Industrial Drives bietet Z-Achs-Systeme
fiir schnelle Pick-and-Place-Anwendungen, optische Inspektionen, Priifmaschinen etc. zur Erh6hung der Maschinenpro-

duktivitat.

Hohe Geschwindigkeit D Wartungsfrei

Hohe Leistung A Verbesserung des ROI



LDDS-078 - LDDS-081

Technische Daten

LDDS-078 LDDS-081
Systemdaten Symbol  Einheit mit Gewindeadapter M10x1 mit Gewindeadapter M10x1
. 28,6 (ohne Schraubenkdpfe)
Breite B mm .
31,1 (mit Schraubenkdpfen)
. 46,6 (ohne Kabelausgang)
Lange L mm .
53,7 (mit Kabelausgang)
Hohe H mm 102,8 110,8
Gesamtmasse (ohne Kabel) m g 776 825
Bewegte Masse m g 77 88
Maximaler Hub
S mm 5 10
(von Anschlag zu Anschlag)
Maximale Geschwindigkeit v m/s 2 2
Maximale Beschleunigung a . m/s? 300 300
Material Stahl Stahl
Kabelldnge Laver m 1 1
LDDS-078 LDDS-081
Systemkomponenten Symbol  Einheit mit Gewindeadapter M10x1 mit Gewindeadapter M10x1
Fiihrung Pradzisionsrollenlager Prazisionsrollenlager
Reibung Fe N <0,6 <0,6
Gewichtskraftkompensation Fux N 1,5 0,4 (falls vorhanden)
Messsystem (Standard) Linear - magnetisch - inkrementell
Auflosung pm 0,9765625 (1 mm/1024)
Periodisch in einem Abstand von 4 mm,
Referenzmarke .
erste: bei ca. 0,3 mm vom oberen Anschlag
Genauigkeit pum +15 +20
Wiederholgenauigkeit pm +2 +2
RS 422
Schnittstelle Ausgabe: Quadratursignale A, B, Z
und invertierte Signale
Mindestflankenabstand ns 500 500
Spannungsversorgung V 5 (100 mA) 5 (100 mA)




LDDS-078 - LDDS-081

Technische Daten

Systemkomponenten Symbol Einheit

LDDS-078
mit Gewindeadapter M10x1

LDDS-081
mit Gewindeadapter M10x1

Messsystem (optional)

Linear - optisch - inkrementell

Auflosung pum 0,1 0,1
Referenzmarke 1 (ca. 0,3 mm vom oberen Anschlag)
Genauigkeit pum +3 +3
Wiederholgenauigkeit pm +1 +1

Schnittstelle

RS 422

Ausgabe: Quadratursignale A, B, Z und invertierte Signale,

oder Sinussignal 1 V_ (sin/cos) oder absolut SSI oder BiSS

Mindestflankenabstand ns 37,5 37,5
Spannungsversorgung Vv 5 (100 mA) 5 (100 mA)
LDDS-078 LDDS-081
Motordaten Symbol  Einheit mit Gewindeadapter M10x1 mit Gewindeadapter M10x1
Motortyp 1-Phasen-Tauchspulenmotor ~ 1-Phasen-Tauchspulenmotor
Impulskraft (1 s) bei limp Finp N 65 64
Spitzenkraft (3 s) bei Ip Fp N 48 48
Nennkraft bei | F N 24 23
Impulsstrom (1 s) limp A 8,0 8,0
Spitzenstrom (3 s) |p A 6,0 6,0
Nennstrom L A 3,0 3,0
Verlustleistung bei Fp PVp W 22,0 28,0
Verlustleistung bei F_ P w 5,5 6,5
Motorkonstante (25 °C) k, Nm/VW 10,3 9,1
Maximale Kraftkonstante k. N/A 8,1 8,0
Gegenspannungskonstante k, V/(m/s) 8,1 8,0
Elektrischer Widerstand (25 °C) R,. Q 0,62 0,77
Induktivitat L mH 0,5 0,5
Thermische Zeitkonstante (Gehduse) T, min 30 30
Zwischenkreisspannung (max.) U \Y 48 48




LDDS-078 - LDDS-081

Technische Daten

Bewegungsrichtung des linearen Direktantriebssystems

Wenn der Motor entsprechend dem Schaltplan mit Strom versorgt wird, bewegt sich die Schubstange aus dem Gehduse.

Kraft-Hub-Kennlinie

= 40 = 40
% ® 4 Ampere % ® 4 Ampere
© 3 Ampere © 3 Ampere
~ 30 ~ 30 \
20 20 L |
10 10
0 0
0 1 2 3 4 5 0 1 2 3 4 5
Hub s [mm] Hub s [mm]

LDDS-078: Kraft vs. Hub

Schnittstelle zur Anwendung

LDDS-081: Kraft vs. Hub

Gewindeadapter M10x1
(Standard)

Fiihrungsschiene

Motoranschlussbelegung
Kabel, 2 x 0,34 mm?

Ader Signal
WH Phase 1-
BN Phase 1+
BK Schirm

10

Encoder RS 422
D-Stecker, 9-polig, Stift - Kabel, 8 x 0,08 mm?

Pin Ader Signal
1 RD +5V

2 WH A+

3 BN A-

4 GN B+

5 YE B-

6 GY Z+

7 PK Z-

8 BU GND

Gehduse Schirm

Hinweis: Kraft ohne
Gewichtsausgleichskraft



LDDS-078 - LDDS-081

Zeichnung

Zeichnung: LDDS-078 mit Gewindeadapter M10x1

Zeichnung: LDDS-081 mit Gewindeadapter M10x1




LDDS-032-C

Technische Daten

Systemdaten Symbol Einheit LDDS-032-C
. 100 (ohne Stecker)
Breite B mm .
166 (mit Stecker)
. 157 (ohne Schraubenkopfe)
Lange L mm . .
163 (mit Schraubenkopfen)
Hohe H mm 120
Gesamtmasse m kg 10,5
Bewegte Masse m kg 1,4
Maximale Zusatzmasse m kg 3,5
. +5,5 (zwischen den Endlagen)
Maximaler Hub S mm .
+8,7 (zwischen den Anschlédgen)
. o 0,6 (mit max. Zusatzmasse)
Maximale Geschwindigkeit v m/s
max 1,1 (ohne max. Zusatzmasse)
. . 80 (mit max. Zusatzmasse)
Maximale Beschleunigung a__ m/s?
¢ 300 (ohne max. Zusatzmasse)
Systemkomponenten Symbol  Einheit LDDS-032-C
Messsystem Optisch - inkrementell
Auflosung pm 20
Referenzmarke 1 (in der Mitte der Messlidnge)
Genauigkeit (bei 3 Sigma) pm +5
Wiederholgenauigkeit pm +2

Schnittstelle

Sinusodiales Signal 1V

(sin/cos)
NC MOS-Relais
Referenzsensor (S1) )
(max. 40V, bei 0,1 A)
NC MOS-Relais
Endlagenschalter (S2)

(max. 40V, bei0,1A)
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LDDS-032-C

Technische Daten

Motordaten Symbol Einheit LDDS-032-C
Motortyp . 2X LlB-3P-.10(.)x50
(Linearmotor mit Eisenkern)
Grenzkraft (1 s) bei I, F, N 726
Spitzenkraft (Sattigungsbereich) bei | F, N 640
Spitzenkraft (linearer Bereich) bei Ipl o N 478
Nennkraft bei | F N 222
Cogging (Rippelkraft) F N 24
Grenzstrom (1 s) ly A 17,8
Spitzenstrom (Sattigungsbereich, 3 s) ) A 14,2
Spitzenstrom (linearer Bereich) Ly A 8,0
Nennstrom L, Ay 3,8
Verlustleistung bei F, P w 910
Verlustleistung bei Fa Pool w 286
Verlustleistung bei F_ P.. w 62
Motorkonstante (25 °C) K, N/VW 20,0
Gegenspannungskonstante, Ph zu Ph k, V/(m/s) 49,1
Elektrischer Widerstand, Ph zu Ph
(25 °0) R, Q 3,0
Induktivitat L mH 21,65
Elektrische Zeitkonstante T, ms 7,23
Polpaarweite 21 mm 38
Zuldssige Wicklungstemperatur 9 °C 100
Zwischenkreisspannung (max.) u \ 600

Bewegungsrichtung des linearen Direktantriebssystems

Wenn der Motor entsprechend dem Schaltplan mit Strom versorgt wird, bewegt sich die Schubstange in das Gehduse.
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LDDS-032-C

Technische Daten

Motoranschlussbelegung Messsystem
Steckverbindertyp: 9-poliger M17-Steckverbinder Steckverbindertyp: 17-poliger M17-Steckverbinder
Interne Sternschaltung

Pin Signal Pin Signal
1 Phase U 1 +5V sense
2 Phase V 2 S1 (ref)
3 Phase W 3
PE PE 4 GND sense
A PTC (6x in Reihe, alle Phasen) 5 S2 (LIM +/-)
B PTC (6x in Reihe, alle Phasen) 6 S1/S2 supply
C 7 +5V
D + Temperatursensor (eine Phase) 8
E - Temperatursensor (eine Phase) 9
Gehduse Schirm 10 GND
11
12 U2+
13 u2-
14 Uo+
15 Ui+
16 u1-
17 uo-
Gehduse Schirm

o
@ Durch lange Motorkabel und hohe Spannungssteilheit (du/dt) der Umrichteraus-
gangsspannung besteht die Gefahr, dass Spannungsspitzen an den Motorklemmen auf-
treten. Diese konnen die Zwischenkreisspannung deutlich tiberschreiten und die Motor-
wicklung zerstoren. In solchen Féllen sind zusatzliche Filter einzusetzen.
Bitte beachten Sie die Informationen in der Betriebsanleitung.
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LDDS-032-C

Technische Daten und Zeichnung

Thermischer Motorschutz

Sensor Sensortyp

Temperatursensor 1 PTC (6x, in Reihenschaltung)
Temperatursensor 2 Pt1000 Temperatursensor (1x)
Beschreibung

PTC nach DIN 44082 (Drilling)
PTC-Typ T, -5K:R, <5500
T, +5K:R,.>1,33kQ

Temperaturgang linear: 3,851 Q/K

Pt1000-Typ 0°C:R =1000Q

Pt1000

Zeichnung

Zeichnung: LDDS-032-C
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LRAM-M-1.0-50/33/89-MR-K

Technische Daten

Systemdaten Symbol Einheit LRAM

. 50 (ohne Stecker und
Breite B mm

Luftschlduche)

Ldange L mm 32,6
Hohe H mm 89
Gesamtmasse m g 280
Bewegte Masse m g 10
Maximaler Hub S mm +10 (Endlage links/rechts)
Maximale Geschwindigkeit Vo m/s 1,5

. . 1000
Maximale Beschleunigung a m/s?

(ohne Zusatzmasse)

Systemkomponenten Symbol  Einheit LRAM

Messsystem Inkrementell - magnetoresistiv

Auflésung pum 1000

Genauigkeit (bei 3 Sigma) pm +25

Wiederholgenauigkeit pm +2

Schnittstelle Sinusodia.les Signal 1V_
(sin/cos)

Luftlager

Luftspalt pm =10

Luftdruck p bar 3-4

Luftverbrauch (bei 3 bar) l/h 9

Motordaten Symbol  Einheit LRAM

Motortyp 2-Phasen-Hybrid-Schrittmotor

Spitzenkraft bei l (3 s) F, N 14

Nennkraft bei | F N 10 (Haltekraft: 11 N)

Spitzenstrom I Ay 5

Nennstrom L, A 3

Verlustleistung bei F_ P.. w 2

Motorkonstante (25 °C) k. N/VW 7,01

16



LRAM-M-1.0-50/33/89-MR-K

Technische Daten

Motordaten Symbol  Einheit LRAM
Elektrischer Widerstand, Ph zu Ph
(25 °0) R,. Q 0,25
Induktivitat L mH 0,3
Elektrische Zeitkonstante T, ms 1,2
Teilungsperiode mm 1
Zwischenkreisspannung (max.) U, vV 50
Komponenten und Schnittstellen

Primérteil

Sekundarteil mit GMR-Sensor

Mechanische Schnittstelle fir
Werkzeuge

Encoder-Schnittstelle

Keramikplatte fuir Seitenfiihrung

Luftanschluss

Motoranschlussbelegung Messsystem
Steckverbindertyp: Einzelleiter, offene Enden Steckverbindertyp: Flachbandkabel, offene Enden
Pin Signal Ader Signal
1 Phase 1+ 0G +5V
2 Phase 1- YE GND
3 Phase 2+ GN sin
4 Phase 2- BN /sin
BU cos
RD /cos

o
@ Ein Signalabgleich der sin/cos-Signale

(Amplituden) wird empfohlen.



LRAM-M-1.0-50/33/89-MR-K

Zeichnung
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Glossar

Symbol

Bedeutung

Einheit

Erkldrung

Grenzkraft

Kraft bei starker Sattigung des Magnetkreises, die sich aus dem
Endstrom tiber den Sattigungspunkt hinaus ergibt, wobei F + | ist.
Die zuldssige Dauer der Grenzkraft ist kleiner 1 s.

Die Grenzkraft sollte nicht als Dimensionierungsgrofle verwendet
werden.

Spitzenkraft
(Sattigungsbereich)

Kurzzeitig (1 — 3 s) erzeugbare Spitzenkraft bei L die im Séattigungs-
bereich und bei allen Betriebstemperaturen sicher erreicht wird. Der
Zusammenhang zwischen Strom und Kraft ist im Sattigungsbereich
nicht mehr proportional.

Spitzenkraft
(linearer Bereich)

Motorspitzenkraft, die am Ende des linearen Bereichs der F/I-Kurve
des Motors mit F ~ | bei " erreicht wird. Sie fiihrt zu einer spiirbaren
Erwdrmung.

Nennkraft,
ungekiihlt

Motorkraft bei Nennstrom | , wenn alle Motorphasen gleich belastet
werden.

Reibung

Verschiebungskraft aufgrund von Reibung.

Cogging (Rippelkraft)

Cogging (Rippelkraft) — die Summe der durch Reluktanz entstehen-
den Kréfte, die bei stromloser Bewegung des Motors in Vorschub-
richtung wirken und eine Rippelwirkung der Kraft wahrend des
Betriebs erzeugen.

WK

Gewichtskraftkompensation

Ein vertikal eingebautes Linearmotorsystem muss aufgrund des
Gewichts der bewegten Teile permanent gegen die Schwerkraft
arbeiten. Die Gewichtskraftkompensation F,  kompensiert die
Schwerkraft durch eine passive Gewichtskompensationseinheit.
Die Gewichtskraftkompensation F stellt die Kraft dar, die in ver-
tikaler Richtung gemessen wird. Diese Kraft zieht das bewegte Teil
aufgrund einer Uberkompensation nach oben.

Grenzstrom

eff

Maximaler effektiver Grenzstrom, bei dem der Motor seine Grenz-
kraft erreicht. Bei I, kann die Spulentemperaturin wenigerals 1 s
bis zum zuldssigen Maximum ansteigen.

Spitzenstrom

eff

Maximaler effektiver Spitzenstrom im Bereich weniger Sekunden
(max. 3 s). Wenn der Motor mit Ip betrieben wird, darf die Spulen-
temperatur die maximal zuldssige Spulentemperatur nicht tiber-
schreiten.

pl

Spitzenstrom
(linearer Bereich)

eff

Maximaler effektiver Spitzenstrom im linearen Bereich des Motors,
wobei F ~ | gilt.

Nennstrom,
ungekiihlt

eff

Effektiver Nennstrom, bei dem die zugehdrige Verlustleistung unter
den Randbedingungen von freier Konvektion und Warmeleitung zu
einer Erwdarmung der Spule bis zur maximal zugelassenen Wick-
lungstemperatur fiihrt.
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Glossar

Symbol

Bedeutung

Einheit

Erkldrung

Verlustleistung

Die in der Motorwicklung entstehende Warmeleistung, die in Abhan-
gigkeit von der Betriebsweise (Strom) und den Umgebungsbedin-
gungen (Kithlung) zu einer zeitabh&dngigen Temperaturerhéhung
fihrt. Im oberen Aussteuerbereich (bei Fp) istP wegen der quadra-
tischen Abhdngigkeit vom Strom besonders hoch, wahrend im Be-
reich des Nennstromes nur eine relativ geringe Erwarmung eintritt.
P, errechnet sich mit Hilfe der Motorkonstante k _ fiir einen Bewe-
gungsabschnitt mit der erforderlichen Kraft F: P = (F/k )2

vp

Verlustleistung

Spitzenverlustleistung bei Ip (bei 25 °0C)

vn

Verlustleistung

Verlustleistung bei | (bei 25 °C)

Motorkonstante

N/VW

Motorkonstante, die die Relation von erzeugter Kraft und Verlust-
leistung (Effizienz des Motors) zum Ausdruck bringt. Sie ist tempe-
raturabhédngig. k _bezieht sich auf eine Spulentemperaturvon 25 °C.

Kraftkonstante

N/A

eff

Wicklungskenngréfe, die im linearen Aussteuerbereich multipliziert

mit dem Strom die entstehende Motorkraft ergibt: F=1 -k,

Gegenspannungskonstante

V/(m/s)

WicklungskenngroBe, die im generatorischen Betrieb abhangig von
der Geschwindigkeit die an den Motorklemmen entstehende Anker-
gegenspannung ergibt: U, = k, - v (auch als Back EMF bezeichnet)

Maximale Geschwindigkeit

m/s

Maximalgeschwindigkeit bei U, und I,

Die maximale Geschwindigkeit ist die Grenzgeschwindigkeit, die der
Motor erreichen kann. Sie bezieht sich auf Fp bei Ip, wenn der Motor
mit U, betrieben wird. Bei Bewegungssystemen kann sie aufgrund
mechanischer Faktoren eingeschrankt sein.

Maximale Beschleunigung

m/s?

Die maximal erreichbare Beschleunigung eines Bewegungssystems
bezieht sich auf die Spitzenkréafte bzw. ist aufgrund mechanischer
Faktoren eingeschrankt.

Elektrischer Widerstand

Wicklungswiderstand bei 25 °C

Thermische Zeitkonstante

Benotigte Dauer bis zum Erreichen von 63% der maximalen Spulen-
temperatur bei konstanter Verlustleistung.

Induktivitat

mH

Induktivitat des Motors

el

Elektrische Zeitkonstante

ms

Elektrische Zeitkonstante, die das Verhiltnis L/R beschreibt. Das
Verhdltnis ist — unabhdngig von der Wicklungsausfiihrung — an
ndhernd konstant. Die steuerungstechnisch wirksame Zeitkonstante
ist abhdngig vom Grad der Spannungsiiberh6hung geringer.

Wicklungstemperatur

°C

Zuldssige Wicklungstemperatur, die durch Sensoren erfasst wird.
Ist kein Sensor enthalten, bezieht sich die Angabe auf die Ober-
flache des Aktuators.
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Symbol

Bedeutung

Einheit

Erkldrung

ZK

Zwischenkreisspannung

Zwischenkreisspannung bzw. Speisespannung der Leistungsstell-
glieder. Sie muss umso hoher sein, je hoher die Geschwindigkeit
und die damit steigende Gegenspannung und frequenzabhdngigen
Verluste sind.

2T
P

Polpaarweite

mm

Die Polpaarweite (auch Magnetperiode) 27, bezeichnet die Weg-
ldnge eines Polpaares der Linearmotoren. t mit dem Index p ist

dabei die Polbreite (Magnetbreite) in Verfahrrichtung mit einem
beziiglich N und S alternierenden Magnetfeld.

Genauigkeit
Wiederholgenauigkeit
Auflosung

mm

Genauigkeit, Wiederholgenauigkeit und Auflésung stehen in einem
Zusammenhang.

Die Positioniergenauigkeit eines Bewegungssystems bezieht sich
auf die maximale Abweichung bzw. Nahe der angefahrenen Position
von der Sollposition.

Die Positionier-Wiederholgenauigkeit bezieht sich auf die Abstande
bzw. die Ndahe von Positionen zueinander, die beim erneuten An-
fahren der gleichen Zielposition erreicht werden.

Die Auflésung eines Positioniersystems bezieht sich auf die kleinste
Strecke, die von einem Geber gemessen werden kann.

@
Hinweis:

Anderungen im Sinne des technischen Fortschrittes vorbehal-
ten ohne Vorankiindigung. Toleranzbereich der Werte: +10%
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Mechatronische Losungen
Leistungsstark. Prazise. Anwendungsorientiert.

Vorteile mit den mechatronischen Schaeffler-Losungen

Erhdéhung der Maschinenverfiig-
barkeit und der Produktivitat

Verbesserung der Prozess-

stabilitdt und -qualitat

Verringerung der Betriebs- und

Wartungskosten
Vorteile mit den

—I— mechatronischen
Schaeffler-Lésungen

Verbesserung der Produktqualitdt

Mechatronische Losungen fiir die Automatisierung

DuraSense

Positioniereinheiten

Module und Tische

P.ACT-Linearaktoren

Linearfiihrung mit inte-
grierter Sensorik zur Uber-
wachung des Schmier-
systems und zur automa-
tisierten Nachschmierung

systeme

Von Standard bis indivi-
duell: wirtschaftliche Rund-
um-Leistungspakete in
grofler Vielfalt als einbau-
fertige Komplettlésungen

Elektromechanische Linear-
aktoren mit hochster Leis-
tungsdichte zur flexiblen
Konfiguration fiir viele in-
dustrielle Einsatzfalle

Plug-and-play-fertige Linear-
module und -tische mit per-
fekt aufeinander abgestim-
mten Komponenten fiir die
individuelle Anwendung

Lineare und Mehrachs-Direkt-
antriebssysteme

Komplettsysteme beste-
hend aus Motor, Lager und
Messsystem als Rundtische,
Takttische fiir kleine Einbau-
raume

Linearmotoren in einem
breiten Grof3en- und Leis-
tungsspektrum mit bestem
Kraft-Masse-Verhaltnis fir
prdzise Positionierungen

Prazise High-Performance-
Systeme mit Beschleunigun-
gen bis zu 1000 m/s? fiir
hohe Dynamik und kiirzere
Produktionszyklen

High-Performance-Torque-
motoren fiir alle rotativen
Achsen fiir h6chste Kraft-
dichte und perfektes Drehen,
Schwenken, Positionieren
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https://www.schaeffler.de/content.schaeffler.de/de/produkte-und-loesungen/industrie/produktportfolio/mechatronik/p-act-linearaktoren/index.jsp
https://www.schaeffler-industrial-drives.com/content.sid/de/produkte/positioniersysteme/index.jsp
https://www.schaeffler.de/content.schaeffler.de/de/produkte-und-loesungen/industrie/produktportfolio/linearfuehrung/linearmodule/index.jsp
https://www.schaeffler-industrial-drives.com/content.sid/de/produkte/linearmotoren/index.jsp
https://www.schaeffler.de/content.schaeffler.de/de/produkte-und-loesungen/industrie/produktportfolio/linearfuehrung/mehrachspositioniersysteme/index.jsp
https://www.schaeffler-industrial-drives.com/content.sid/de/produkte/torquemotoren/index.jsp
https://www.schaeffler.de/content.schaeffler.de/de/produkte-und-loesungen/industrie/produktportfolio/mechatronik/durasense/index.jsp
https://www.schaeffler-industrial-drives.com/content.sid/de/produkte/positioniersysteme/rotative-systeme/index.jsp
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