Pl

Hochauflésender Linearaktor mit DC- oder Schrittmotor

Nichtdrehendes Kopfstiick, Endschalter

M-230

= Kleinste Schrittweite 0,05 um
= Stellwege 10 und 25 mm

= Nichtdrehendes Kopfstiick

= Geschwindigkeit bis 1,2 mm/s
= MTBF >20000 h

Linearantrieb der Prazisionsklasse

Hochauflosender Linearaktor. Positionsgeregelte DC-Motoren mit Getriebe und hochauflésenden Rotationsencodern ermogli-
chen eine Schrittweite und Wiederholgenauigkeit von nur 100 nm. Leistungsstarke und vibrationsarme 2-Phasen-Schrittmoto-
ren mit Getriebe ermdglichen prazise Positionierung auch ohne Positionsregelung.

Hochwertige Komponenten

Extrem reibungsarme und spielfreie Konstruktion. Nichtdrehendes Kopfstiick flr gleichférmige Bewegung vermeidet Taumelfeh-
ler, Drehmomente und Verschleill am Kontaktpunkt. Inkl. Flach- und Kugelkopfstiick zur Entkopplung von Kraften. Kontaktlose
Endschalter schitzen die Mechanik. Positionsgeregelte Varianten mit differentiellem Encodertreiber im Stecker fur die sichere
Signallibertragung tUber bis zu 10 m.

Einsatzgebiete
Prazisionsjustage, motorisierter Ersatz fir Mikrometerschrauben.

Bewegen Einheit M-230.10 M-230.25 M-230.10S M-230.25S
Aktive Achsen ‘ ‘ X ‘ X ‘ X ‘ X
stellweg in X ‘mm 10 25 10 25
Maximale Geschwindig-
keit in X, unbelastet mm/s ‘ 038 0,8 1,2 1,2
Toleranz | M-230.10 M-230.25 M-230.10S M-230.255

Kleinste Schrittweite in X um typ. 0,05 0,05 0,1 0,1
Unidirektionale Wieder-

+ + + +
holgenauigkeit in X um L 01 o o o
Umkehrspiel in X um typ. 2 2 2 2
Referenzschalter Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt
Wiederholgenauigkeit des um 1 1 1 1
Referenzschalters
Endschalter Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt Hall-Effekt

. Inkrementeller Rotations- | Inkrementeller Rotations-

Integrierter Sensor

encoder encoder
Sensorauflésung ILranuIse/ 2048 2048
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M-230.10S

M-230.25S

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz = M-230.10
Antriebstyp ‘ ‘ DC-Getriebemotor
Betriebsspannung ‘ \% ‘ ‘ 0 bis £12

Voll-
Motorauflésung schritte/

U
Antriebskraft in X ‘ N typ. ‘ 70
tMe:Cha"'SChe Eigenschaf- | b heit | Toleranz  M-230.10
Zulassige Druckkraft in Y N max. 30
Spindeltyp Trapezgewindespindel
Spindelsteigung mm 0,4
Getriebeuntersetzung i 42,92063 : 1
Gesamtmasse g 300
Material Aluminium eloxiert,

Chromstahl, Messing

Anschliisse und Umge- Einheit

bung

Betriebstemperaturbe-

R °C -20 bis 65
reich
Anschluss ‘ ‘ D-Sub 15-polig (m)
Kabellange ‘ m ‘ 0,5

Empfohlene Controller / Gl

Treiber c.884

C-885 mit C-863.20C885

DC-Getriebemotor

| 0bis £12

70

M-230.25

20
Trapezgewindespindel
0,4

42,92063:1

350

Aluminium eloxiert,
Chromstahl, Messing

-20 bis 65

‘ D-Sub 15-polig (m)
05

C-863.12

C-885 mit C-863.20C885

C-884

2-Phasen-Schrittmotor

mit Getriebe

24

24

45

M-230.10S

30
Trapezgewindespindel
0,4

28,44444 : 1

300

Aluminium eloxiert,
Chromstahl, Messing

M-230.10S

-20 bis 65

‘ D-Sub 15-polig (m)
05

C-663.12

C-885 mit C-663.12C885

2-Phasen-Schrittmotor
mit Getriebe

24

24

45

M-230.25S

20
Trapezgewindespindel
0,4

28,44444 : 1

350

Aluminium eloxiert,
Chromstahl, Messing

M-230.25S

-20 bis 65

‘ D-Sub 15-polig (m)
05

C-663.12
C-885 mit C-663.12C885
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Zeichnungen / Bilder
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M-230, Abmessungen in mm
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Zeichnungen / Bilder

Abmessungen des flachen Kopfstiicks M23010116 (inklusive)

Kugel
ball tip

M4

<
> - -

D6

4 5

Abmessungen des Kugelkopfstlicks M23010117 (inklusive)

Bestellinformationen

M-230.10

Hochauflosender Linearaktor mit DC- oder Schrittmotor; DC-Getriebemotor; 10 mm Stellweg; 70 N Vorschubkraft; 0,8 mm/s
maximale Geschwindigkeit; Trapezgewindespindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Sensorauflésung; End-
schalter: Hall-Effekt; 0,5 m Kabellange

M-230.25

Hochauflésender Linearaktor mit DC- oder Schrittmotor; DC-Getriebemotor; 25 mm Stellweg; 70 N Vorschubkraft; 0,8 mm/s
maximale Geschwindigkeit; Trapezgewindespindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 2048 Impulse/U Sensorauflésung; End-
schalter: Hall-Effekt; 0,5 m Kabellange
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Bestellinformationen

M-230.10S
Hochauflésender Linearaktor mit DC- oder Schrittmotor; 2-Phasen-Schrittmotor mit Getriebe; 10 mm Stellweg; 45 N Vorschub-
kraft; 1,2 mm/s maximale Geschwindigkeit; Trapezgewindespindel; Endschalter: Hall-Effekt; 0,5 m Kabellange

M-230.25S
Hochauflosender Linearaktor mit DC- oder Schrittmotor; 2-Phasen-Schrittmotor mit Getriebe; 25 mm Stellweg; 45 N Vorschub-
kraft; 1,2 mm/s maximale Geschwindigkeit; Trapezgewindespindel; Endschalter: Hall-Effekt; 0,5 m Kabellange
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