Pl

Kompakter Lineartisch

XY(Z)-Kombinationen mit vielen Antriebs- und Stellwegvarianten

M-110 ¢ M-111 »« M-112

= Sehr kompakt durch gefalteten Antrieb

= Schrittmotoren und geregelte DC-Motoren
= Kontaktlose Referenz- und Endschalter

= XY-Aufbauten direkt montierbar

= Schnell in groRen Stiickzahlen verfigbar

= Vakuumkompatible Artikel verfligbar

Kompakter Lineartisch, vielseitig einsetzbar

Lineartisch mit kompakter BaugréRe durch gefalteten Antrieb mit Riemengetriebe. Freie Apertur mit 10 mm @. XY-Aufbauten
sind direkt montierbar ohne Adapterplatte.

Antrieb

» 2-Phasen-Schrittmotor oder geregelter DC-Getriebemotor

= Spielfrei vorgespannte Gewinde- oder Kugelumlaufspindel

Positionsmessung

= Varianten mit DC-Getriebemotor: Rotationsencoder auf der Motorwelle

= Kontaktlose Hall-Effekt-Referenz- und Endschalter

Einsatzgebiete
Prazisions-Mikromontage. Forschung. Laserbeschriftung. Automatisierung. Optische Justage.

Bewegen Einheit 2"0-(];10
Aktive Achsen X X X X X X X X
stellweg in X ‘mm E E E 5 15 15 15 15

Maximale Geschwindig-
keit in X, unbelastet

‘ mm/s ‘
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Positionieren Einheit T M-110. M-110. M-110. M-110. M-111. M-111. M-111. M-111.
1DG1 2DG1 1251 2251 1DG1 2DG1 1251 2251
pum

Unidirektionale Wieder- typ. 0,25 0,15 0,25 0,15 0,25 0,15 0,25 0,15
holgenauigkeit in X
Bidirektionale Wiederhol-
+ + + + + + + +
genauigkeit in X um typ- 22 &2 82 &2 &2 &2 &2 22
Kleinste Schrittweite in X | um typ. 0,05 0,2 0,02 0,2 0,05 0,2 0,02 0,2
Umkehrspiel in X um typ. 3 3 3 3 3 3 3 3
Referenzschalter Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt
Endschalter Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt | Hall-Effekt
Inkremen- | Inkremen- Inkremen- Inkremen-
teller Rota- | teller Rota- teller Rota- | teller Rota-
Motorencoder . . . .
tionsenco- | tionsenco- tionsenco- | tionsenco-
der der der der
Auflésung Motorencoder 'L'J“p”'se/ 2048 2048 2048 2048
. A/B-Qua- A/B-Qua- A/B-Qua- A/B-Qua-
Zz?somgnal Motorenco- dratur, RS- | dratur, RS- dratur, RS- | dratur, RS-
422 422 422 422
. . - . M-110. M-110. M-110. M-110. M-111. M-111. M-111. M-111.
Antriebseigenschaften Einheit Toleranz 1DG1 2DG1 1251 2251 1DG1 2DG1 1251 2251
. DC-Getrie- | DC-Getrie- 2-Ph'asen— 2—Ph.asen- DC-Getrie- | DC-Getrie- 2-Ph.asen— 2—Ph.asen—
Antriebstyp Schrittmo- | Schrittmo- Schrittmo- | Schrittmo-
bemotor bemotor bemotor bemotor
tor tor tor tor
Voll-
Motorauflosung schritte/ 24 24 24 24
V]
Nennspannung \ 12 12 12 12
Nennstrom, effektiv A typ. 0,16 0,16 0,25 0,25 0,32 0,32 0,25 0,25
AntrlebskrafF in nega?tlver N typ 10 10 10 10 10 10 10 10
Bewegungsrichtung in X
AntrlebskrafF in pOSI1.:IVeI’ N e 10 10 10 10 10 10 10 10
Bewegungsrichtung in X
Mechanische Eigenschaf- Einheit Toleranz M-110. M-110. M-110. M-110. M-111. M-111. M-111. M-111.
ten 1DG1 2DG1 1281 2251 1DG1 2DG1 1251 2251
Fihrun Kugelfiih- Kugelfiih- Kugelfih- Kugelfiih- Kugelfiih- Kugelfiih- Kugelfiih- Kugelfiih-
g rung rung rung rung rung rung rung rung
Spindelt Feingewin- | Kugelum- Feingewin- | Kugelum- Feingewin- | Kugelum- Feingewin- | Kugelum-
P P despindel laufspindel | despindel laufspindel | despindel laufspindel | despindel laufspindel
Spindelsteigung mm 0,4 0,5 0,4 0,5 0,4 0,5 0,4 0,5
Getriebeuntersetzung i 256:9 256:9 256:9 256:9 256:9 256:9 256:9 256:9
Haltekraft in X, passiv N 10 10 10 10
EEWEH (MEESRIn X U= 11 12 11 12 11 12 11 12
belastet
Zulassige Druckkraftin Y N max. 15 15 15 15 10 10 10 10
Zulassige Druckkraft in Z N max. 30 30 30 30 30 30 30 30
Zulassiges Moment in 68X N-m max. 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15
Zulassiges Moment in Y N-m max. 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15
Zulassiges Moment in 6Z N-m max. 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15 0,15
Gesamtmasse g 250 250 250 250 270 270 270 270
Material Aluminium | Aluminium | Aluminium | Aluminium | Aluminium | Aluminium | Aluminium | Aluminium
eloxiert eloxiert eloxiert eloxiert eloxiert eloxiert eloxiert eloxiert
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Anschliisse und Umge-
bung

Anschluss

Empfohlene Controller /
Treiber

Kabellange

Betriebstemperaturbe-
reich

Bewegen Einheit

Aktive Achsen
Stellweg in X

Maximale Geschwindig-
keit in X, unbelastet

Einheit

‘mm

mm/s

X

M-110. M-110.
1DG1 2DG1
HD D-Sub HD D-Sub
26-polig 26-polig
(m) (m)
C-863 C-863
C-884 C-884
G-901 G-901
G-910 G-910
Modularer | Modularer
ACS-Con- ACS-Con-
troller troller
0,5 0,5
-20 bis 65 -20 bis 65
M-112.1DG1

25
1,5

Positionieren Einheit Toleranz = M-112.1DG1

Unidirektionale Wieder-
holgenauigkeit in X

Bidirektionale Wiederhol-
genauigkeit in X

Kleinste Schrittweite in X
Umbkehrspiel in X
Referenzschalter
Endschalter

Motorencoder

Auflésung Motorencoder

Sensorsignal Motorenco-
der

Antriebseigenschaften Einheit

Antriebstyp

Motorauflosung

Nennspannung
Nennstrom, effektiv

Antriebskraft in negativer
Bewegungsrichtung in X

Antriebskraft in positiver
Bewegungsrichtung in X

um

um

um

um

Impulse/
U

Voll-
schritte/
U

\"
A

typ.

typ.

typ.
typ.

Toleranz

typ.

typ.

typ.

0,25

+2

0,05

3
Hall-Effekt
Hall-Effekt

Inkrementeller Rotations-
encoder

2048

A/B-Quadratur, RS-422

M-112.1DG1

DC-Getriebemotor

12
0,32

10

10

X

M-110. M-110.
12S1 2251
HD D-Sub HD D-Sub
26-polig 26-polig
(m) (m)
C-663 C-663
G-901 G-901
G-910 G-910
Modularer | Modularer
ACS-Con- ACS-Con-
troller troller
0,5 0,5
-20 bis 65 -20 bis 65
M-112.2DG1

25
2
M-112.2DG1
0,15
+2
0,2
3
Hall-Effekt
Hall-Effekt

Inkrementeller Rotations-
encoder

2048

A/B-Quadratur, RS-422

M-112.2DG1

DC-Getriebemotor

12
0,32

10

10

X

M-111. M-111.
1DG1 2DG1
HD D-Sub HD D-Sub
26-polig 26-polig
(m) (m)
C-863 C-863
C-884 C-884
G-901 G-901
G-910 G-910
Modularer | Modularer
ACS-Con- ACS-Con-
troller troller
0,5 0,5
-20 bis 65 -20 bis 65
M-112.12S1

25
1
M-112.12S1
0,25
+2
0,02
3
Hall-Effekt
Hall-Effekt
M-112.12S1

2-Phasen-Schrittmotor

24

0,25

10

10

Pl

X

M-111. M-111.
1251 2251
HD D-Sub HD D-Sub
26-polig 26-polig
(m) (m)
C-663 C-663
G-901 G-901
G-910 G-910
Modularer | Modularer
ACS-Con- ACS-Con-
troller troller
0,5 0,5
-20 bis 65 -20 bis 65
M-112.22S1

25
1
M-112.2251
0,15
+2
0,2
3
Hall-Effekt
Hall-Effekt
M-112.2251

2-Phasen-Schrittmotor

24

0,25

10

10
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Mechanische Eigenschaf-

Einheit Toleranz = M-112.1DG1
ten
Flihrung Kugelfiihrung
Spindeltyp Feingewindespindel
Spindelsteigung mm 0,4
Getriebeuntersetzung i 256:9
Haltekraft in X, passiv N
Bewegte Masse in X, un- 11
belastet
Zulassige Druckkraft in Y N max. 10
Zulassige Druckkraft in Z N max. 20
Zulassiges Moment in 6X | N-m max. 0,15
Zuldssiges Moment in 8Y N-m max. 0,15
Zulassiges Moment in 6Z N-m max. 0,15
Gesamtmasse g 300
Material Aluminium eloxiert
Anschllisse und Umge- | (o, M-112.1DG1
bung
Anschluss HD D-Sub 26-polig (m)
C-863
Empfohlene Controller / CaEn
Treiber GLll
G-910
Modularer ACS-Controller
Kabellange m 0,5
Bgtrlebstemperaturbe- oc 20 bis 65
reich

Hinweis zu kleinster Schrittweite: Werte werden mit empfohlenem Controller erreicht
Hinweis zu Nennstrom: Werte gelten pro Phase

M-112.2DG1

Kugelfiihrung
Kugelumlaufspindel
0,5

256:9

12

10
20
0,15
0,15
0,15
300

Aluminium eloxiert

M-112.2DG1

HD D-Sub 26-polig (m)
C-863

C-884

G-901

G-910

Modularer ACS-Controller

0,5

-20 bis 65

M-112.12S81

Kugelfuhrung
Feingewindespindel
0,4

256:9

10

11

10
20
0,15
0,15
0,15
300

Aluminium eloxiert

M-112.12S1

HD D-Sub 26-polig (m)
C-663

G-901

G-910

Modularer ACS-Controller
0,5

-20 bis 65

M-112.2251

Kugelfihrung
Kugelumlaufspindel
0,5

256:9

10

12

10
20
0,15
0,15
0,15
300

Aluminium eloxiert

M-112.22S1

HD D-Sub 26-polig (m)
C-663

G-901

G-910

Modularer ACS-Controller
0,5

-20 bis 65

Seite 4
13.06.2022

WWW.PI.DE



Zeichnungen / Bilder
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M-11x.xxx1, Abmessungen in mm

Ansicht von Unten
view from below
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Zeichnungen / Bilder

XY-Aufbauten sind ohne Adapterplatte moglich.

Bestellinformationen

M-110.1DG1
Kompakter Lineartisch; DC-Getriebemotor; 5 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 1 mm/s maximale Geschwindigkeit; Feingewin-
despindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Auflésung; 0,5 m Kabellange

M-110.2DG1
Kompakter Lineartisch; DC-Getriebemotor; 5 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 1,5 mm/s maximale Geschwindigkeit; Kugelum-
laufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Auflésung; 0,5 m Kabellange
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Bestellinformationen

M-110.12S1
Kompakter Lineartisch; 2-Phasen-Schrittmotor; 5 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 1 mm/s maximale Geschwindigkeit; Feinge-
windespindel; 0,5 m Kabelldnge

M-110.22S1
Kompakter Lineartisch; 2-Phasen-Schrittmotor; 5 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 1 mm/s maximale Geschwindigkeit; Kugel-
umlaufspindel; 0,5 m Kabellange

M-111.1DG1
Kompakter Lineartisch; DC-Getriebemotor; 15 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 1,5 mm/s maximale Geschwindigkeit; Feinge-
windespindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Auflésung; 0,5 m Kabelldnge

M-111.2DG1
Kompakter Lineartisch; DC-Getriebemotor; 15 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 2 mm/s maximale Geschwindigkeit; Kugelum-
laufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Auflésung; 0,5 m Kabelldnge

M-111.12S1
Kompakter Lineartisch; 2-Phasen-Schrittmotor; 15 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 1 mm/s maximale Geschwindigkeit; Feinge-
windespindel; 0,5 m Kabelldnge

M-111.22S1
Kompakter Lineartisch; 2-Phasen-Schrittmotor; 15 mm Stellweg; 30 N Belastbarkeit; 1 mm/s maximale Geschwindigkeit; Kugel-
umlaufspindel; 0,5 m Kabellange

M-112.1DG1
Kompakter Lineartisch; DC-Getriebemotor; 25 mm Stellweg; 20 N Belastbarkeit; 1,5 mm/s maximale Geschwindigkeit; Feinge-
windespindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Auflésung; 0,5 m Kabellange

M-112.2DG1
Kompakter Lineartisch; DC-Getriebemotor; 25 mm Stellweg; 20 N Belastbarkeit; 2 mm/s maximale Geschwindigkeit; Kugelum-
laufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Auflésung; 0,5 m Kabelldnge

M-112.12S51
Kompakter Lineartisch; 2-Phasen-Schrittmotor; 25 mm Stellweg; 20 N Belastbarkeit; 1 mm/s maximale Geschwindigkeit; Feinge-
windespindel; 0,5 m Kabelldnge

M-112.22S1
Kompakter Lineartisch; 2-Phasen-Schrittmotor; 25 mm Stellweg; 20 N Belastbarkeit; 1 mm/s maximale Geschwindigkeit; Kugel-
umlaufspindel; 0,5 m Kabelldnge
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