148

Positioniersystem DSM 160P, 200P Technische Daten

Linearmotorantrieb

Funktion:

Der Fishrungskorper besteht aus einem AlRechteckprofil, in dem zwei Schienenfiihrungen mit je nach Lénge vier oder acht Laufwagen infegriert
sind. Die Linearmoforachse DSM P basiert auf dem Prinzip eines linearen synchronen Drehstrommotors. Das Sekundérteil wird mit Permanentma-
gnefen bestiickt und dient als Stafor. Das Primérteil als Léufer hat eine Drehstromwicklung. Die magnetische Anziehung fihrt auch im stromlosen
Zustand des Motors zu einer Kraftwirkung zwischen Primér und Sekundérteil, die als mechanische Vorspannung fir die Lagerung genutzt werden
kann. Mehrere Fishrungsschlitten (Primarteile) sind auf einem Fihrungsprofil unabhéngig voneinander verfahrbar. Durch ein spezielles Design der
Schlittengeometrie wird das Fishrungsprofil abgedeckt. Somit kénnen keine Teile in das System fallen und Anwendungen in Reinraumapplikationen

ermoglicht werden.

Einbaulage:
Fihrungsschlittenanschluss:
Befestigung:
Schlittenlagerung:

Beliebig, max. Lange aus einem Stick 3.000 mm.

Gewindebohrungen

Uber FNuten und Montagesditze. Die linearachse ist mit jedem TNutenprofil kombinierbar.
StandardméBig ist der Schlitten auf vier Laufwagen gelagert, die an einer Position gewarfet werden
kénnen. Bei Verldngerung des Schlittens kann die Anzahl der Llaufwagen erhéht werden.

Wiederholgenauigkeit + 0,05mm. Verfahrgenauigkeit max. + 0,05 bis 3.000 mm

Lasten und Lastmomente

sz
~%

F. = Zusatzkraft durch Last
F. = Anzugskraft des Motors
F_ = max. Gesamtkraft unter

Bericksichtigung
der Motforleistung
Fo= F+F,

zm

Baugrofie 160 200
MotorgriBe I E | 2 3
dyn. zul. Belastung* 10000 km 10000 km
FN) 1200 1800 5500 3600 5500 11000
F_IN) 1590 2800 7030 4990 7640 13860
F N 1775 1775 3550 4092 4092 8184
M, (Nm) 160 128 153 357 231 462
M (Nm) 373 351 532 769 556 1540
M, (Nm) 222 261 328 585 654 Q06
C(N) 7800 22800
Anzahl laufwagen 4 4 8 4 4 8
Fir die Summe aller Kréfte und Momente gilt:
Vorhandener Wert Ry R _Fzm . Mx . My . Mz 1,5
Tabellenwert F\/dyn Fzmdw MXdW N\\/dyn Mzdyn
Motordaten Fx
Motorgréfe 1 2 3 | 2 3
Schlittengewicht (kg) 4,8 5,3 71 10,9 11,4 16,9
Gewicht Primarteil (kg) 1.4 3,7 5,2 4,5 6,4 8,4
Daver (N) 115 271 406 383 574 766
Max. N) 1's 323 607 911 868 1301 1735

Verschiebekraft stromlos

N | s0 [ 30 60 40 40 80
Flachentrdagheitsmomente Al-Profil
| mm* 2,13 x10° 4,81 x10°
|, mm?* 12,3 x10° 26,0 x10°
E-Modul N/mm? 70000 70000

Formeln: DSM P

= auf lebensdauer bezogen

Durchbiegung: L Nominelle Lebensdauer:
* = F ¢ 1
= B el - & )3 X109
E*XI*192 F
f = Durchbiegung (mm) L = Lebensdauer in Meter
F = Belastung N) C= Dynamische Tragzahl (N)
L = freie Lange (mm) F = Belostung N)
E = Elastizitdtsmodul 70000  (N/mm?)
| =Tragheitsmoment (mm?)
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Positioniersystem DSM 160P, 200P

Dimensionen (mm)

L
Pt
_____ I
o o :
i
1
:
i P2
Bei Verlangerung der Schlittenlénge erhéht sich v -
die Grundlénge um die Verlangerung. v
*Nutensteine siehe Kapitel 2.2 Seite 2 V=Q+ 100 mm W = Wartungsbohrung
. . Grundgewicht Gewicht pro
A B|C|E F|G|H|J]|K o o o R [P1|P2]| U Motorgrofe 100 mm
Buu%roﬁe Grundqunge fM fN 9o
or ur 1/2/3 MotorgréBe 1/2/3
DSM 160P Q+ 108 160 (144 76 1 Q0 | 76 | 106 11 | 10411061 M6 | M8 | M8 | 107 | @ | 57 | 80 12,1/15/20 1,7/2,1/2,1
DSM 200P Q+ 126 200 (182 76 | 140 96 [126] 15 |128[1291 M8 [M 10|M 10| 130 | 10 | 62 |100|26,1/29,6/36,8 2,8/2,8/2,8
|
| @ FGhrungsprofilausfihrung:
| | ohne Innenprofil ohne Innenprofil -
| | mit Abdeckblech ohne Abdeckblech Rostfreie Ausfihrungen auf Anfrage. o
| | Mef3system:
‘ (1) Mebsystem LE100/1 5V (2) MebBsystem LET00/1 10,5-30V (3) Hallsensor (4) MeBsystem
| | | Auflésung 0.05 mm Auflésung 0.05 mm kundenseitig beigestellt \
| | | Stecker:
| ‘ | (1) Stecker Pos. 1 (2) Stecker Pos. 2 (3) offener Kabelschwanz
‘ ‘ | ‘ —_
| e ’ p
o
| | | MotorgréBe:
‘ | | ‘ (1) MotorgréBe 1 mit Q, (2) MotorgroBe 2 mit Q, (3) MotorgroBe 3 mit Q,
| ‘ | | ‘ (4) Motorbeistellung mit Q, * (5) Motorbeistellung mit Q,* (6) Motorbeistellung mit Q,*
| | | | ' — — ' * = Kundenseitig
‘ Dimensionierungskriterien fir Motorbeistellung
| Lo [bo|ho] @ | | a
‘ 160 | Q-70 71 50 316 360 461
\ | | \ 200 | Q70| 85 | 62 | 410 [ 444 | 610
‘ ‘ ‘ ‘ ‘ |p = lange Primarteil; bp = Breite Primarteil:
| ‘ ‘ ‘ | hps = Héhe Primarteil + Hohe Sekundarteil
Zwischenréume Primér-/ Sekundarteil
| | | | + Zwischenriiume Primdr/ Sekundartel Standardldngen Fohrungsschlitien - siehe Tabelle
‘ | || | Auf Anfrage kann der Schlitten in beliebiger Lange
| | geferfigt werden, wobei sich beim Verléngern des
chlittens die Belastungsmomente ernchen. Digitalregler
| | Schifiens die Belasiung hohen. Digitalreg|
| . ‘ und Linearencoder siehe Kapitel 9.1 Seite 12.
‘ | ] ‘ | 1500 I Grundlénge + Verstellweg = Gesamtlange
\ \ \
[psm[160P[0fO0[1]1]0[0O]1]01500 ]
Pos. 1 2 3 4 5 6 7

Bestellbeispiel:
DSM160P, Bahr Modultechnik Linearmotor, Standardfihrungsprofil, MeBsystem LET00/ 1 5V, Stecker Pos. 1, MotorgréBe 1, Verstellweg 1094 mm
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