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Basismodul

Ubersicht
Kombinationsmdglichkeiten mit Domino Handling Komponenten

Kombinationsmatrix Zu kombinierendes Modul
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N T N NI N e
: : : : : : : :;:E:S:u\?: : 88 : : : T I
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Modulbezeichnung = ¢ = 5 0 6 © o o @ I © Qi viw 0 B B0 O g
: : : : : : : : === : : : : : : : : :
:%:%:%:%:%:%:%:%:D:D:D: 8;8;8;8;;;;;;;6;8;8
LM4S ) o ° N 3 f e fe
LM 4 FZ ‘e R ‘o X
LM5S ° Y ° ° ‘eie: e
LM 5FZ ° ‘e ° Y 3 ‘e ‘e
LM6S ° . ° fe ‘e @ °

LM 8 F/8 F ZA

LM 6 P/PV/PE

LM 8 P/PV/PE/PEV

LM 10 P/PE

DM 4 AE/4Z

DM 5 AE/5Z

DM 6 AE/6Z

ES/KS 4/5

ES/KS 6/8

Baugrésse des kombinierten Moduls méglichst eine Stufe kleiner wahlen wie die des Basismoduls.

Empfehlung zur Kombination von LM S mit DM AE und DM AE mit PG/WG:
Baugrésse des kombinierten Moduls moglichst in der gleichen Stufe wahlen wie die des Basismoduls.
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Ubersicht

Verwendete AbkuUrzungen / Allgemeine Spezifikationen

Erkldrung der verwendeten Produktabkiirzungen (alphabetisch)

4/5/6/8/10 = Modulbaugrésse

AB .................... e A nschlagblook ........................
AE .................... e A nschlag eXter n .......................
AF ..................... :Abfragung .............................
AK .................... e AbdeCkkappe .........................
AT ..................... e Aufbau”ager ..........................
AW .................... e Aufbauw|nke| ..........................
Az .................... e A ufbauzapf en .........................

C = Comcoder

.D. |\/| .................... e Dr ehmod u| ............................
e ~  Elstomerdampfer
B8 - EnfachSchiten
.F. ...................... e From anbau ............................
E - Frontanbau elektrisch
co e F|><|erp I;a.t-t é. ............................
7 —  Frontanbau mit Zwischenstellung
Fea T - Frontanbau mit Zwischenanschlag
JB ..................... e J ust |erb|ock ...........................
o e I|nks ....................................

KA = Kabelkanalabdeckung

k S ......... R Kreuzsohntten ................................
.L. l\/| ......... R |_|nearm odu| .................................
P - Portal (Linearachse) pneumatisch
e - Portal (Linearachse) elektrisch
PV = Portal (Linearachse) elektrisch, verstrkt
.F.) G ......... R F.).a.r.élie.l.g. re|fer ...............................
K - Preumatikkupplung
v - Portal (Linearachse) pneunatisch, verstarkt
.F.z ........... R Resolver .....................................
.F.% R ......... R RedUZIermg ..................................
.S. ........... R S Ch“tten .....................................
sE - Schiiten elektrisch
é D ......... R s tOSSdampf é.r ...............................
VoRu = Voub/Rickhub
WG ........ R vv |nkelgre|fer .................................
é ........... :Zw|schenste||ung ...........................
7N - Zwischenanschlag
w® - Zenerkuppng
ZR ......... :Zemnemng ...................................
.r .e ........... R r eCht S ........................................

Allgemeine Spezifikationen fiir den Einsatz von Domino Handling Komponenten

Betriebsdruck [bar]: 3-7

Weitere Dokumentationen im Internet
Alle Domino Handling Komponenten sind auf www.partserver.de erhdltlich und kénnen mit den gangigen Daten-
formaten einfach in die Konstruktion Gbernommen werden.

> Platzieren statt konstruieren.
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Linearmodule
Technische Daten — Zusammenfassung FE-Baureihe

elektrisch
LM 4 SE LM 6 FE LM 8 FE
" SE-30 | SE-60 . SE-90 . FE-90 : FE-180 : FE-270 : FE-60 : FE-240 :
_Hublangen [mml:h 080 e G
....0-60: O ®
....... 0-90 & e i
..... 0-180 i
..... 0-240 i e
0-270 : °

e ket P NG JEAS I R SR I R S SR
mote e e e

440/440 ° ° °
e e P R S SRRE SRR
B I P SR F R HER
......... St HUPURE HUPU
B e e Sy sy S PR S be
anorittopuni fa ............ ............ ............ ............ ............ ........... ........... ............
alle Momente [mm]: M: 65 . 65 : 65 : 8 : 8 : 8 . 138 : 138
I ............ ............ ............ ............ ............ ........... ........... ............
Momente [Nm]: Ma: 10 : 20 : 20 : 870 : 370 : 370 : 38 : 386
oMbl f0 120 20 370 © 370 870 - 784 . 784
.................................................. Me: %0 .:..3%0 : %0 : 6 : 8  : 68 : 386 : 3% :
Wiederholgenauigkeit [mm]: +0,01 +0,01 +0,01 +0,01 +0,01 +0,01 +0,01 +0,01

* Fur Berechnungen gilt: Ma/Ma max + Mb/Mb max + Mc/Mc max < 1
* Bei Belastungen die wahrend der Fahrt des Schlittens auftreten ist M max = 20% M max statisch einzusetzen
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Linearmodule
Belastungsdiagramme

Langsbelastung

Die Grafik zeigt die Auslenkung f des
Schlittens unter der Einwirkung der
Kraft F.
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Querbelastung

Die Grafik zeigt die Auslenkung f des
Schlittens unter der Einwirkung der
Kraft F.
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Seitenbelastung

Die Grafik zeigt die Auslenkung des
Schlittens bei Punkt A unter Einwirkung
des Moments.
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Linearmodule
LM 6 FE — elektrisches Linearmodul

Bremse (M8 x 1/ 3 Pol)
Motorleistung (Mini-U-MNL 4 POL AMP)
Referenzsensor (M8 x 1 / 3 Pol)

Motor Comcoder (Sub D15 High Density AMP)

Technische Daten, hubunabhangig Technische Daten, hubabhéngig
Kugelspindel Steigung @ 10x10 mm Siehe Seite 48

U berset Zung Zahnnemen ............................ 1 125 ..................................

.H prr 6' Motorum .a rehung .......................... 8mm ...................................

theor » raﬂ .................................. - a Fb o ON ..................................

theor ZUIaSSIge K raft ....................... F a Fb . 350N ..................................

max. Geschwindigkelt (M6 FEo0/ MsFete0)  0,75m/s

.n.1 ax GeschW|nd|gke|t (LM 6 FE 270) .................. 0 5 m/s .................................

Servomotor* AKM 12C (Danaher Motion)
Motor Nennleistung 230 W
Nenndrehzahl 8000 min
Nenndrehmoment 0,28 Nm
.. .. .............................................................................................. Zu|éssige Verfahrzeit
SO O N Die aus dem Diagramm ermittette Verfahrzeit t darf nicht unter-
Stillstandstrom 1,51 A schritten werden.
Spitzenstrom B,06 A e e
Elektrischer Anschluss 230 VAC :
................................................................................................. 0.70 LM FE- 270
Comcoder / Inkrementalgeber mit Hall 2048 Inkremente/Umdrehung S 060

050
Bremse 24V DC, 5 W = om e e a0
................................................................................................. g 00 // LM 6 FE-180
Temperaturbereich 0 bis 60° C . 0.20
................................................................................................. S 010
Wiederholgenauigkeit -/+ 0,01 mm : 000
max. zuléissige Masse 5 kg 0 30 9 120 150 180 210 240 270

Hub [mm]

*weitere Motorvarianten auf Anfrage moglich
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Linearmodule
LM 6 FE - elektrisches Linearmodul

=
2
o
3
.................................................................................................................................................... S
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® @ ® @
s ¢ e LR 4 It
: 2 53
3 ¢ 239
® @ ® @ 8 =
L £
30+0.01 T 5
302001 Ego
302001 - O
Ansicht mit den 60=001
elektrischen 30:0.01
Anschlissen S| X 15£0.01 s
- 3 = 3 ) E
.Q. m Z -~ — 0
R QY - 33
—~ g ~
= 1oooooonone | & 4 2 % g
oo ~J[[M& (6x) 23
152001 Tk - 2
JAl
12 79 5
= C
E 3
o o TOUTTTTTII 2 g
S5 P e -é &
~ &3 * S
=[RS o
JDDIRRRRAAD £ E
m‘ 3020.01
=" 302001
13 +h
Bezeichnung h 1 2 s Optionen o
LM 6 FE- 1 037 76 e =
6 FE90 % ° 8 876 Referenzeinheit 3009513 t
LM 6 FE-180 180 305 327 466 £
LM 6 FE-270 270 395 17 556 Schleppkettenkabel Motor L=5m 3009514 =
Schleppkettenkabel Motor L=10m 300 9671 g
Bezelchnung . Bestellummer . Schleppkettenkabel Comcoder L=6m 3009512
LM 6 FE-90 C 300 8869 Schleppkettenkabel Comcoder L=10m 300 9672
LM 6 FE-180C 300 8804 Schleppkettenkabel Resolver  L=5m 300 9725
LM 6 FE-270 C 300 8859 Schleppkettenkabel Resolver ~ L=10m 300 9726
LM 6 FE-90 CB 300 8871 inkl. Haltebremse .
LM 6 FE-180 CB 300 8851  inkl. Haltebremse Zubehor
LM 6 FE-270 CB 300 8861 inkl. Haltebremse Zentrierring @ 7 300 1521 §
LM 6 FE-90 R 300 9686 Zentrierring @ 10 300 1522 s
LM 6 FE-180 R 300 9682 Endschalter 8x8 301 5214
LM 6 FE-270 R 300 9684 T S PR
LM 6 FE-90 RB 300 9688  inkl. Haltebremse siehe Kapitel Zubehor
LM 6 FE-180 RB 300 9683 inkl. Haltebremse o
LM 6 FE-270 RB 300 9685 inkl. Haltebremse ‘g
inkl. 4 Zentrierringe @ 10 E’
3
5
Lieferumfang Lieferumfang Zubehor <‘5
Linearmodul LM 6 FE : Leistungseinheit Profi-B ’—{ }— Mastersteuerung
inkl. Servomotor roli-Bus
Puls-
dil;esction }—
= +/-10V —
Empfehlung: (Danaher Motion) M }— =5
Servostar 300 Comcoder oder Resolver }_ -q‘:,
Servostar 400 nur mit Resolver RS 232 .g
N

Netzanschluss
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