Pl

PIHera Piezokreuztisch

Hochpraziser XY-Nanopositionierer mit variablen Stellwegen

P-620.2 - P-629.2

= Stellwege 50 bis 1800 pm

= Auflésung bis 0,1 nm

= Positioniergenauigkeit 0,02 %

= Direkte Positionsmessung mit kapazitiven Sensoren
n X-, XY-, Z-, XYZ-Versionen

Einsatzgebiete

= Interferometrie

= Mikroskopie

= Nanopositionierung

= Biotechnologie

= Prifverfahren und Qualitatssicherung
= Photonik

= Faserpositionierung

= Halbleitertechnik

Uberragende Lebensdauer dank PICMA® Piezoaktoren

Die PICMA® Piezoaktoren sind vollkeramisch isoliert. Dies schiitzt sie vor Luftfeuchtigkeit und Ausfallen durch erhéhten
Leckstrom. PICMA® Aktoren bieten eine bis zu zehnmal héhere Lebensdauer als konventionelle polymerisolierte Aktoren. 100
Milliarden Zyklen ohne einen einzigen Ausfall sind erwiesen.

Sub-Nanometer-Auflésung mit kapazitiven Sensoren
Kapazitive Sensoren messen kontaktfrei mit Sub-Nanometer-Auflosung. Sie garantieren eine herausragende Linearitat der Be-
wegung, eine hohe Langzeitstabilitat und eine Bandbreite im kHz-Bereich.

Hohe Fuhrungsgenauigkeit durch spielfreie Festkorpergelenkfiihrungen

Festkorpergelenkfihrungen sind wartungs-, reibungs- und verschleiRfrei und benétigen keine Schmierstoffe. Ihre Steifigkeit
macht sie hoch belastbar und unempfindlich gegen Schockbelastungen und Vibrationen. Sie arbeiten in einem weiten Tempera-
turbereich.

Hochste Genauigkeit durch direkte Positionsmessung

Bewegungen werden direkt an der Bewegungsplattform ohne Beeinflussung durch Antriebs- oder Fiihrungselemente gemessen.
Dies ermoglicht eine optimale Wiederholgenauigkeit, eine hervorragende Stabilitat und eine steife, schnell ansprechende Rege-
lung.
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Bewegen Einheit Toleranz = P-620.20L
X, Y

Aktive Achsen

Stellweg in X

Stellweg in Y

Stellweg in X, ungeregelt
Stellweg in Y, ungeregelt

Linearitatsabweichung in
X

Linearitatsabweichung in
Y

Neigen (Rotatorisches
Ubersprechen in 8X bei
Bewegung in Y)

Neigen (Rotatorisches
Ubersprechen in BY bei
Bewegung in X)

Gieren (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Z bei
Bewegung in X)

Gieren (Rotatorisches

Ubersprechen in 8Z bei
Bewegung in Y)

Positionieren Einheit

Bidirektionale Wiederhol-
genauigkeit in X

Bidirektionale Wiederhol-
genauigkeitin Y

Auflosung in X, ungeregelt

Auflésung in Y, ungeregelt

Integrierter Sensor

Systemauflésung in X

Systemauflésung in Y

um
pum
um
um

%

%

prad

urad

urad

urad

nm

nm

nm

nm

nm

nm

+20 %
+20 %

typ.

typ.

typ.

typ.

typ.

typ.

Toleranz

typ.

typ.

typ.
typ.

60
60

P-620.20L

0,1
0,1

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz | P-620.20L

Antriebstyp

Maximale Leistungsauf-
nahme

Elektrische Kapazitatin X
Elektrische Kapazitdtin Y

Maximale Betriebsfre-
quenz kurzzeitig

uF
uF

Hz

+20 %
+20 %

Piezoaktor/
PICMA®

2

0,35
0,35

267

50
50
60
60

0,02

0,02

P-620.2CD

2

0,1
0,1

Kapazitiv,
direkte Po-
sitionsmes-
sung

0,2
0,2

P-620.2CD

Piezoaktor/
PICMA®

2

0,35
0,35

267

50
50
60
60

0,02

0,02

P-620.2CL

2

0,1

0,1
Kapazitiv,
direkte Po-
sitionsmes-
sung

0,2

0,2

120
120

0,2
0,2

100
100
120
120

0,02

0,02

P-621.20L P-621.2CD

2

2

0,2

0,2
Kapazitiv,
direkte Po-
sitionsmes-
sung

0,4

0,4

100
100
120
120

0,02

0,02

P-621.2CL

2

2

0,2

0,2
Kapazitiv,
direkte Po-
sitionsmes-
sung

0,4

0,4

P-620.2CL P-621.20L P-621.2CD | P-621.2CL

Piezoaktor/
PICMA®

2

0,35
0,35

267

Piezoaktor/
PICMA®

6

15
1.5

178

Piezoaktor/
PICMA®

6

15
1,5

178

Piezoaktor/
PICMA®

6

15
15

178

Pl

P-620.2CD | P-620.2CL P-621.20L P-621.2CD | P-621.2CL P-622.20L P-622.2CD
X, Y XY XY XY XY XY XY

300
300

0,4
0,4

P-622.20L

Piezoaktor/
PICMA®

7

3,1
3,1

100

250
250
300
300

0,02

0,02

P-622.2CD

2

2

0,4
0,4

Kapazitiv,
direkte Po-
sitionsmes-
sung

0,7
0,7

P-622.2CD

Piezoaktor/
PICMA®

7

3,1
3,1

100

Seite 2
12.12.2023

WWW.PI.DE



Mechanische Eigenschaf-
ten

Steifigkeit in X
Steifigkeitin Y

Resonanzfrequenz in X,
unbelastet

Resonanzfrequenz in X,
belastet mit 50 g

Resonanzfrequenz in X,
belastet mit 100 g

Resonanzfrequenzin Y,
unbelastet

Resonanzfrequenzin Y,
belastet mit 50 g

Resonanzfrequenzin Y,
belastet mit 100 g

Zuldssige Druckkraft in X
Zulassige Druckkraft in Y
Zulassige Druckkraft in Z
Zulassige Zugkraft in X
Zulassige Zugkraftin Y
Zuldssige Zugkraftin Z

Flihrung

Gesamtmasse

Material

Anschliisse und Umge-
bung

Betriebstemperaturbe-
reich

Anschluss

Sensoranschluss

Kabellange

Empfohlene Controller /
Treiber

Einheit

N/um
N/um

Hz

Hz

Hz

Hz

Einheit

°C

Toleranz

+20 %
+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

P-620.20L

0,22
0,22

575

285

270

800

395

300

10
10
10
5
5
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

195

Aluminium

P-620.2CD

0,22
0,22

285

270

800

300

10
10
10
5
5
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfih-
rung mit
Hebelluber-
setzung

195

Aluminium

270

800

300

10
10
10

10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebeltber-
setzung

195

Aluminium

P-621.20L P-621.2CD

0,25
0,25

420

285

220

285

10
10
10
8
8
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

295

Aluminium

0,25
0,25

420

285

220

535

365

285

10
10
10

10

Festkorper-
gelenksfih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebellber-
setzung

295

Aluminium

P-621.2CL

0,25
0,25

420

285

220

285

10
10
10
8
8
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

295

Aluminium

Pl

P-622.20L

0,2
0,2

225

180

160

300

215

175

10
10
10

10

Festkorper-
gelenksfiuh-
rung/Fest-
kérperge-
lenksfih-
rung mit
HebellUber-
setzung

348

Aluminium

P-622.2CD

0,2
0,2

225

180

160

300

215

175

10
10
10
8
8
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

348

Aluminium

P-620.20L P-620.2CD  P-620.2CL P-621.20L P-621.2CD | P-621.2CL P-622.20L P-622.2CD

-20 bis 150

LEMO LV-
PZT

15

E-503, E-
505, E-663

-20 bis 80

2 x D-Sub
7W2 (m)

1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 80

LEMO LV-
PZT

LEMO fiir
kapazitive
Sensoren
1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 150

LEMO LV-
PZT

1,5

E-503, E-
505, E-663

-20 bis 80

2 x D-Sub
7W2 (m)

1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 80

LEMO LV-
PZT

LEMO fir
kapazitive
Sensoren
1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 150

LEMO LV-
PZT

1,5

E-503, E-
505, E-663

-20 bis 80

2 x D-Sub
7W2 (m)

15

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727
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Pl

Bewegen Einheit Toleranz | P-622.2CL P-625.20L P-625.2CD | P-625.2CL P-628.20L P-628.2CD | P-628.2CL P-629.2CD
XY X, Y XY XY XY XY XY XY

Aktive Achsen

Stellweg in X um 250 500 500 800 800 1500
StellweginY pum 250 500 500 800 800 1500
Stellweg in X, ungeregelt um +20% 300 600 600 600 1000 1000 1000 1800
Stellweg in Y, ungeregelt um +20% 300 600 600 600 1000 1000 1000 1800
;_(lnearltatsabwelchung in % o 0,02 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03
tlnearltatsabwelchung in g typ. 0,02 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03
Neigen (Rotatorisches

Ubersprechen in 8X bei urad typ. +3 +3 +3 +3 +20 +20 +20 +30

Bewegung in Y)

Neigen (Rotatorisches
Ubersprechen in BY bei urad typ. +3 +3 +3 +3 +20 +20 +20 +30
Bewegung in X)

Gieren (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Z bei urad typ. +3 +5 +5 +5 +5 +5 +5 +5
Bewegung in X)

Gieren (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Z bei urad typ. +3 5 5 15 5 +5 5 +5
Bewegung in Y)

[ Positionieren ~ Einheit | Toleranz P-622.2CL  P-625.20L  P-625.2CD | P-625.2CL  P-628.20L | P-628.2CD P-629.2CD

Bidirektionale Wiederhol-

genauigkeit in X nm typ. 2 5 5 10 10 14

Bldlrelftlor‘ma!e Wiederhol- nm o 2 5 5 10 10 14

genauigkeitin Y

Auflosung in X, ungeregelt | nm typ. 0,4 0,5 0,5 0,5 0,5 0,5 0,5 2

Auflosung in Y, ungeregelt | nm typ. 0,4 0,5 0,5 0,5 0,5 0,5 0,5 2
Kapazitiv, Kapazitiv, Kapazitiv, Kapazitiv, Kapazitiv, Kapazitiv,

. direkte Po- direkte Po- | direkte Po- direkte Po- | direkte Po- | direkte Po-

Integrierter Sensor . . o . L L
sitionsmes- sitionsmes- | sitionsmes- sitionsmes- | sitionsmes- | sitionsmes-
sung sung sung sung sung sung

Systemauflésung in X nm 0,7 1,4 1,4 3,5 3,5 3,5

Systemauflésung in Y nm 0,7 1,4 1,4 3,5 3,5 3,5

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz | P-622.2CL P-625.20L P-625.2CD | P-625.2CL P-628.20L P-628.2CD | P-628.2CL P-629.2CD

Antricbst Piezoaktor/ | Piezoaktor/ | Piezoaktor/ | Piezoaktor/ | Piezoaktor/ | Piezoaktor/ | Piezoaktor/ | Piezoaktor/
ntriebstyp PICMA® PICMA® PICMA® PICMA® PICMA® PICMA® PICMA® PICMA®
Maximale Leistungsauf- w 7 9 9 9 15 15 15 38
nahme
Elektrische Kapazitatin X uF +20 % 3,1 6,2 6,2 6,2 19 19 19 52
Elektrische Kapazitdtin Y uF +20 % 3,1 6,2 6,2 6,2 19 19 19 52
Maximale Betriebsfre- |, 100 65 65 65 35 35 35 33
quenz kurzzeitig
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Steifigkeit in X
Steifigkeitin Y

Resonanzfrequenz in X,
unbelastet

Resonanzfrequenz in X,
belastet mit 50 g

Resonanzfrequenz in X,
belastet mit 100 g

Resonanzfrequenzin Y,
unbelastet

Resonanzfrequenzin Y,
belastet mit 50 g

Resonanzfrequenzin Y,
belastet mit 100 g

Zuldssige Druckkraft in X
Zulassige Druckkraft in Y
Zulassige Druckkraft in Z
Zulassige Zugkraft in X
Zulassige Zugkraftin Y
Zuldssige Zugkraftin Z

Flihrung

Gesamtmasse

Material

Anschliisse und Umge-
bung

Betriebstemperaturbe-
reich

Anschluss

Sensoranschluss

Kabellange

Empfohlene Controller /
Treiber

N/um
N/um

Hz

Hz

Hz

Hz

Einheit

°C

+20 %
+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

+20 %

0,2
0,2

225

180

160

300

215

175

10
10
10

10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

348

Aluminium

0,1
0,1

135

120

105

150

125

10
10
10
8
8
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfih-
rung mit
Hebelluber-
setzung

430

Aluminium

0,1
0,1

135

120

105

195

150

125

10
10
10

10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebeltber-
setzung

430

Aluminium

150

125

10
10
10
8
8
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

430

Aluminium

0,05
0,05

75

60

55

105

85

75

10
10
10

10

Festkorper-
gelenksfih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebellber-
setzung

700

Aluminium

0,05
0,05

75

60

55

85

75

10
10
10
8
8
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

700

Aluminium

M“ha"'“he Eigenschaf- i heit | Toleranz | P-622.2CL  P-625.20L | P-625.2CD | P-625.2CL | P-628.20L |P-628.2CD | P-628.2CL  P-629.2CD

0,05
0,05

75

60

55

105

85

75

10
10
10

10

Festkorper-
gelenksfiuh-
rung/Fest-
kérperge-
lenksfih-
rung mit
HebellUber-
setzung

700

Aluminium

0,1
0,1

60

55

50

100

85

80

10
10
10
8
8
10

Festkorper-
gelenksfiih-
rung/Fest-
korperge-
lenksfiih-
rung mit
Hebeluber-
setzung

1370

Aluminium

P-622.2CL P-625.20L P-625.2CD | P-625.2CL P-628.20L P-628.2CD | P-628.2CL P-629.2CD

-20 bis 80

LEMO LV-
PZT

LEMO fiir
kapazitive
Sensoren
1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 150

LEMO LV-
PZT

1,5

E-503, E-
505, E-663

-20 bis 80

2 x D-Sub
7W2 (m)

1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 80

LEMO LV-
PZT

LEMO far
kapazitive
Sensoren
1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 150

LEMO LV-
PZT

1,5

E-503, E-
505, E-663

-20 bis 80

2 x D-Sub
7W2 (m)

15

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 80

LEMO LV-
PZT

LEMO fur
kapazitive
Sensoren
1,5

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727

-20 bis 80

2 x D-Sub
7W2 (m)

15

E-503, E-
505, E-621,
E-712, E-
727
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Bewegen Einheit

Aktive Achsen
Stellweg in X um
Stellweg in Y um
um

um

Stellweg in X, ungeregelt
Stellweg in Y, ungeregelt

Linearitatsabweichung in
X

Linearitatsabweichung in
Y

Neigen (Rotatorisches
Ubersprechen in 8X bei
Bewegung in Y)

%

%

prad

Neigen (Rotatorisches
Ubersprechen in BY bei
Bewegung in X)

urad

Gieren (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Z bei
Bewegung in X)

urad

Gieren (Rotatorisches
Ubersprechen in 8Z bei
Bewegung in Y)

urad

Positionieren Einheit

Bidirektionale Wiederhol-

genauigkeit in X nm
Bidirektionale Wiederhol-
genauigkeitin Y nm
Auflosung in X, ungeregelt | nm
Auflosung in Y, ungeregelt | nm
Integrierter Sensor
Systemauflésung in X nm
Systemauflosung in Y nm

Toleranz | P-629.2CL
XY
1500
1500
+20% 1800
+20 % 1800
typ. 0,03
typ. 0,03
typ. +30
typ. +30
typ. 5
typ. +5

typ.

typ.

typ.
typ.

Toleranz | P-629.2CL

14

14

2

2

Kapazitiv, direkte Positionsmessung
3,5

3,5

Antriebseigenschaften Einheit Toleranz | P-629.2CL

Antriebstyp

Maximale Leistungsauf-
nahme

Elektrische Kapazitatin X | uF
Elektrische KapazitatinY | pF

Maximale Betriebsfre-

quenz kurzzeitig Hz

+20 %
+20 %

Piezoaktor/PICMA®

38
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xﬁma"'“he Eigenschaf- | b heit | Toleranz | P-629.2CL

Steifigkeit in X N/um +20 % 0,1
Steifigkeit in Y N/um +20% 0,1
Resonanzfrequenz in X, Hz +20% 60
unbelastet
Resonanzfrequenz in X,

’ +20 9
belastet mit 50 g iz 200 =2
Resonanzfrequenz in X,

+20 9
belastet mit 100 g Hz £20% 50
Resonanzfrequenzin Y, Hz +20% 100
unbelastet
Resonanzfrequenzin Y,
+20 9

belastet mit 50 g Hz £20% 85
Resonanzfrequenz in Y

, 4909
belastet mit 100 g iz sk 0
Zuldssige Druckkraft in X N max. 10
Zulassige Druckkraft in Y N max. 10
Zulassige Druckkraft in Z N max 10
Zulassige Zugkraft in X N max.
Zulassige Zugkraftin Y N max.
Zuldssige Zugkraftin Z N max. 10
Flhrung Festkorpergelenksfuhrung/Festkdrpergelenksfihrung mit Hebelibersetzung
Gesamtmasse g 1370
Material Aluminium

Anschliisse un

ME®" | Einheit P-629.2CL
bung

Bgtrlebstemperaturbe— oc 20 bis 80

reich

Anschluss LEMO LVPZT

Sensoranschluss LEMO fur kapazitive Sensoren
Kabellange m 1,5

Empfohlene Controller / E-503, E-505, E-621, E-712, E-727
Treiber

P-628.2CD / P-628.2CL: Linearitatsabweichung in X, Y (typ.) 0,03 % mit Digitalcontroller. Mit analogen Controllern 0,05 %.

P-629.2CD / P-629.2CL: Linearitatsabweichung in X, Y (typ.) 0,03 % mit Digitalcontroller. Mit analogen Controllern 0,08 %.

X: untere Achse; Y: obere Achse.

Die Auflésung des Systems wird nur vom Rauschen des Verstarkers und der Messtechnik begrenzt, da PI-Piezo-Nanopositioniersysteme reibungsfrei arbeiten.
Alle Angaben beziehen sich auf Raumtemperatur (22 °C +3 °C).
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Pl

Zeichnungen / Bilder

D +0,01

o] | [ede™

E +0,01
|
|
t

M- M47 5
@ / (electr.grounding P-622-629)
x[ O

A B C D E aF G H J K L M N

oc P-620.2CD /20L 30 [ 215 [ 24 24 19 1,01 15 M2 |35 51 22 9 6

i P-621.2CD/20L | 40 25 30 26 26 1,51 25 M3 5 6,25 32 10 5

P-622.2CD/20L | 50 25 40 35 35 151 25 M3 5 6,25 32 " 5

P-625.2CD/20L | 60 25 50 46 46 1,51 25 M3 6 6,25 3.2 11 5

6, | {} P-628.2CD/20L | 80 30 70 66 66 151 25 M3 6 6,75 3.2 1" 5
3 P-629.2CD /20L | 100 40 90 82 82 201 3.5 M4 T 9,75 43 16 175

OA
D +0,01
|
|
b
T
M

P-62x.2CD/.2CL/.20L, Abmessungen in mm.

Bestellinformationen

P-620.20L
PIHera Piezokreuztisch; 60 um x 60 um Stellweg (ungeregelt) (X x Y); LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellange

P-620.2CD
PIHera Piezokreuztisch; 50 um x 50 pm Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; 2 x D-Sub 7W2 (m); 1,5 m Kabel-
lange

P-620.2CL
PIHera Piezokreuztisch; 50 um x 50 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; LEMO LVPZT; 1,5 m Kabelldnge

P-621.20L
PIHera Piezokreuztisch; 120 um x 120 um Stellweg (ungeregelt) (X x Y); LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellange
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Pl

Bestellinformationen

P-621.2CD
PIHera Piezokreuztisch; 100 um x 100 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; 2 x D-Sub 7W2 (m); 1,5 m Kabel-
lange

P-621.2CL
PIHera Piezokreuztisch; 100 pum x 100 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellange

P-622.20L
PIHera Piezokreuztisch; 300 um x 300 um Stellweg (ungeregelt) (X x Y); LEMO LVPZT; 1,5 m Kabelldnge

P-622.2CD
PIHera Piezokreuztisch; 250 um x 250 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; 2 x D-Sub 7W2 (m); 1,5 m Kabel-
lange

P-622.2CL
PIHera Piezokreuztisch; 250 um x 250 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellange

P-625.20L
PIHera Piezokreuztisch; 600 pum x 600 um Stellweg (ungeregelt) (X x Y); LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellange

P-625.2CD
PIHera Piezokreuztisch; 500 pum x 500 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; 2 x D-Sub 7W2 (m); 1,5 m Kabel-
lange

P-625.2CL
PIHera Piezokreuztisch; 500 um x 500 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellange

P-628.20L
PIHera Piezokreuztisch; 1000 um x 1000 um Stellweg (ungeregelt) (X x Y); LEMO LVPZT; 1,5 m Kabelldnge

P-628.2CD
PIHera Piezokreuztisch; 800 um x 800 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; 2 x D-Sub 7W2 (m); 1,5 m Kabel-
lange

P-628.2CL
PIHera Piezokreuztisch; 800 um x 800 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellange

P-629.2CD
PIHera Piezokreuztisch; 1500 um x 1500 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; 2 x D-Sub 7W2 (m); 1,5 m Ka-
bellange

P-629.2CL
PIHera Piezokreuztisch; 1500 um x 1500 um Stellweg (X x Y); Kapazitiv, direkte Positionsmessung; LEMO LVPZT; 1,5 m Kabellan-
ge
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