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Über uns

UNIMOTION ist ein weltweit führendes Unternehmen im Bereich 
der industriellen Automatisierung. Mit innovativen technischen 
Lösungen unterstützt Unimotion Unternehmen jeder Größe in einer 
Vielzahl von Industriesegmenten. Unimotion entwickelt Industrie 
4.0-fähige Produkte und Systeme mit führender Qualität, Leistung 
und Wert. Technik, Produktion, Konstruktion, Lager, Forschung & 
Entwicklungsabteilung; all das finden Sie unter einem Dach. Dank 
jahrelanger Erfahrung und einer konsequenten Ausrichtung auf 
die Automatisierungstechnik verbessern wir kontinuierlich unsere 
Produkte und setzen Innovationen um, die unseren Kunden viele 
technische Vorteile bieten. Unsere Grundwerte sind Präzision, 
Innovation, Leidenschaft und Integrität. Unser Hauptziel bei 
Unimotion ist die Zufriedenheit jedes einzelnen Kunden, wobei wir 
uns verpflichten, das Unmögliche möglich zu machen.

Das Unimotion-Verkaufsteam, die Techniker und Experten stehen 
Ihnen zur Verfügung, um Ihnen maßgeschneiderte Expertise und 
Unterstützung zu bieten. Wir freuen uns darauf, Sie kennenzulernen 
und an Ihrem speziellen Projekt zu arbeiten.

https://www.facebook.com/UnimotionGmbH
https://www.linkedin.com/company/unimotion-gmbh
https://www.youtube.com/user/UNIMOTIONLINEARAXIS


Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 
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Produktübersicht 		  10 N	 100 N	 1000 N	 3000 N
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LMLA 
PRODUKTÜBERSICHT

Willkommen in der Zukunft der Bewegungssteuerung mit den hochmodernen eisenlosen Linearmotoren von UNIMOTION. Diese Motoren 
wurden entwickelt, um elektrische Energie direkt in eine präzise lineare Bewegung umzuwandeln. Sie bieten eine unübertroffene 
Geschwindigkeit, Effizienz und Zuverlässigkeit in verschiedenen Branchen und Anwendungen. Entdecken Sie unseren Katalog und 
revolutionieren Sie Ihre Projekte mit der nahtlosen Präzision der UNIMOTION-Linearmotorlösungen.

		  10 N	 100 N	 1000 N	 3000 N

33–127,1 N

61,6–359,3 N

176,3–1023 N

132–508,3 N

246–1437 N

705,2–4092 N

FC = Dauerkraft

FP = Spitzenkraft

PRODUKTÜBERSICHT

LEISTUNGSBEREICH

Forcer Magnetplatten 
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Linearmotoren, wie die eisenlosen UNIMOTION-Linearmotoren, sind ein idealer Ersatz für pneumatische, 
hydraulische, Riemen-, Kugelumlaufspindel- oder andere Antriebsarten. Linearmotor-Antriebssysteme 
benötigen keine Umwandlung von Rotations- in Linearbewegung, da die Bewegung direkt durch die lineare 
elektromagnetische Kraft erzeugt wird. Die von Linearmotoren angetriebenen Systeme sind im Vergleich zu 
den herkömmlichen Lineareinheiten kompakter, genauer, wiederholbarer, schneller, robuster, zuverlässiger, 
erzeugen weniger Lärm und erfordern schließlich keine Wartung. Linearmotoren werden auch als „direkt 
angetriebene“ Motoren bezeichnet, da die Last direkt an sie gekoppelt ist.

Im Gegensatz zu Motoren mit Eisenkern verfügen die UNIMOTION eisenlosen Motoren über eine eisenlose 
Spuleneinheit, die Anziehungskräfte und Rastmomente zwischen Motor und Magnetplatte eliminiert. 
Dieses Design bietet zahlreiche Vorteile, wie z. B. leichtgewichtiger Aufbau außergewöhnliche Präzision, 
dynamische Reaktionsfähigkeit, hohe Geschwindigkeit und schnelle Beschleunigung und Abbremsung. 
Diese Funktionen liefern zusammen eine unvergleichliche Leistung bei verschiedenen Anwendungen.

•	 UNIMOTION-Linearmotoren sind ideal für eine Vielzahl von Anwendungen, z. B.: Aktuatoren, Roboter, 
XYZ-Tische, Positionierung, Montage, Werkzeugmaschinen, P&P-Maschinen, faseroptische Maschinen 
und viele andere. Der Hauptvorteil der UNIMOTION-Linearmotoren ist die Kraftdichte, die im Vergleich 
zu anderen Wettbewerbern auf dem Markt 5–25 % höher ist. Dank unseres innovativen Designs und 
modernster Materialien können wir unseren Kunden den branchenführenden Linearmotor auf dem Markt 
zu einem wettbewerbsfähigen Preis anbieten.

Neben verschiedenen Motorgrößen und -ausführungen bieten wir auch Magnetplatten an, die alle Varianten 
und Typen aller Motorgrößen abdecken.

Die Magnetplatten sind so konzipiert, dass sie verschiedene Plattengrößen aufnehmen können, um 
eine optimale Länge und Hubabdeckung zu gewährleisten.

Außerdem bieten wir für jede Motorgröße zwei Geschwindigkeitsvarianten an:

–	 eine Variante mit niedriger Geschwindigkeit, und
–	 eine Hochgeschwindigkeitsvariante, die eine niedrigere BEMF-Konstante hat und für 

Anwendungen geeignet ist, die eine höhere Geschwindigkeit oder eine niedrigere 
Versorgungsspannung (110 Vac) erfordern. 

Beide Lösungen sind luftgekühlt und verfügen über eine extrem hohe Kraftdichte, was eine kleine und sehr 
kompakte Bauweise der linearen Bewegungssysteme und -einheiten ermöglicht.

Um eine einfache Integration des Antriebs zu ermöglichen, haben wir einen eigenen Hall-Sensor entwickelt.

Alle UNIMOTION LMLA-Linearmotoren sind CE- und RoHS-konform.

 �Weitere Informationen über den Hall-Sensor finden Sie auf Seiten 26–28.

7Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 
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STRUKTURELLER AUFBAU

1 – Forcer

2 – Forcer Platte

3 – �Befestigungslöcher für den 
Forcer 

4 – Hybrid-Strom- und Signalkabel

5 – �Befestigungslöcher für den 
Hall-Sensor

6 – Magnetplatte

7 – �Befestigungslöcher für die 
Magnetplatte

8 – �Magnetplattenlöcher für 
Zentrierring oder Stift

 �Weitere Informationen über den 
Hall-Sensor finden Sie auf Seiten 
26–28.87

4 5 32

1 8 7 6

8 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.
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ERKLÄRUNG DER BEGRIFFE

Versorgungsspannung VDC:
Versorgungsspannung, die an die 
Motorwicklungen angelegt werden kann.

Kontinuierliche Kraft FC:
Kraft, die durch den Dauerstrom (IC) unter den 
folgenden Bedingungen erzeugt wird: 
– Umgebungstemperatur 20 °C
– bei 20 °C auf der Montagefläche befestigt
– Motor in kontinuierlicher Bewegung.

Spitzenkraft FP:
Kraft, die durch den Spitzenstrom (IP) für eine 
Dauer von 1 Sekunde erzeugt wird. Die Kraft 
wird zur Beschleunigung oder Verzögerung 
verwendet.

Kraftkonstante KF:
definiert, wie viel Kraft pro Stromeinheit 
erzeugt wird. Es ist das Verhältnis zwischen 
der Kraft und dem Phasenstrom des Motors.

Motorkonstante KM:
und der Quadratwurzel der Verlustleistung 
bei 20 °C. Die Konstante bestimmt den 
Wirkungsgrad des Motors.

Rück-EMK-Phase-Phase-Konstante KBEMF:
definiert die Phase-Phase-Spannung, die 
erzeugt wird, wenn sich der Motor mit 1 m/s 
bei einer Magnettemperatur von 20 °C bewegt.

Dauerstrom IC:
entspricht der kontinuierlichen Kraft (FC) 
und kann unter den folgenden Bedingungen 
kontinuierlich auf den Motor ausgeübt 
werden:
– Umgebungstemperatur 20 °C
– bei 20 °C auf der Montagefläche befestigt
– Motor in kontinuierlicher Bewegung.

Spitzenstrom IP:
entspricht der Spitzenkraft (FP) und kann 
1 Sekunde lang auf den Motor ausgeübt 
werden.

Widerstand Phase-Phase R20:
Widerstand der Motorwicklungen wird Phase 
zu Phase (Leitung zu Leitung) bei 20 °C 
gemessen.

Widerstand Phase-Phase R125:
Widerstand der Motorwicklungen wird Phase 
zu Phase (Leitung zu Leitung) bei 125 °C 
gemessen.

Induktion Phase-Phase LP:
Induktivität der Motorwicklungen, gemessen 
von Phase zu Phase (Leitung zu Leitung).

Elektrische Zeitkonstante tC:
die elektrische Zeitkonstante ist die 
Zeitspanne, die der Strom in den 
Motorwicklungen benötigt, um 63 % seines 
Nennwertes zu erreichen. Die Zeitkonstante 
wird ermittelt, indem die Induktivität durch den 
Widerstand geteilt wird.

Max. Wicklungstemperatur Tmax:
definiert als maximal zulässige Temperatur 
der Motorwicklungen. Während des normalen 
Betriebs wird empfohlen, dass die Temperatur 
der Wicklungen 80 % von Tmax nicht 
überschreitet.

Thermischer Widerstand Rth:
definiert den Wärmeübergangswiderstand 
von den Motorwicklungen zur Umgebung an 
der definierten Platte (Kühlkörper) und der 
Luftableitung.

Wärmewiderstand zum Kühlkörper Rth-HS:
definiert den Wärmeübergangswiderstand 
von den Motorwicklungen zur Oberfläche des 
Kühlkörpers.

Magnetabstand τ:
der Magnetabstand oder die Polpaarlänge 
ist der Abstand zwischen zwei gleichpoligen 
Magneten auf der Magnetplatte.

Thermische Zeitkonstante τth:
definiert als die Zeit, welche die Wicklung 
benötigt, um 63 % der maximalen Temperatur 
bei Dauerstrom zu erreichen. Dieser Wert gilt 
nur, wenn die Montagefläche eine konstante 
Temperatur aufweist.

9Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 
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Wie Sie bestellen können



WIE SIE BESTELLEN KÖNNEN

LMLA LPA C04 18021 21

Serie:
LMLA

Serie:
LPA

Größe:
– 14 (Bald verfügbar)
– 21
– 28
– 38

Größe:
– 14 (Bald verfügbar)
– 21
– 28
– 38

Version:
– 02
– 04
– 06
– 08
– 09
– 10
– 12

Länge:
– 120
– 180
– 300

Typ:
– L: niedrige Geschwindigkeit
– H: hohe Geschwindigkeit

Typ:
– C: klassisch

 ��Mögliche Versionen: 
– LMLA 21: 02, 04, 06, 08 
– LMLA 28: 02, 04, 06, 08, 12 
– �LMLA 38: 02, 04, 06, 09, 121 

1Version LMLA 38 12 wird in Kürze verfügbar sein.

Forcer-Bestellcode Magnetplatte-Bestellnummer

L

IHRE EIGENE LÖSUNG BERECHNEN UND KONFIGURIEREN

Das LINEAR MOTOR CALCULATION TOOL ist eine Online-Anwendung, die eine schnelle und einfache Selektion eines geeigneten 
Produkts ermöglicht, mit der Möglichkeit, das optimale Verhältnis zwischen der gegebenen Kapazität und dem Preis zu erreichen 

und die 3D-Modelle zu erstellen.

Für weitere Informationen kontaktieren Sie uns bitte oder besuchen Sie unsere Website.
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EIGENSCHAFTEN/LMLA 21

LMLA 21

Allgemeine technische Daten

LMLA 21
Version 02 Version 04 Version 06 Version 08

PARAMETER SYM EINHEIT
Niedrige  

Geschwin-
digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

LE
IS

TU
N

G

Max.
Versorgungsspannung VDC V (DC) 340

Dauerkraft1 FC N 33 63,5 95,4 127,1
Spitzenkraft (1 s)1 FP N 132 254,2 381,4 508,3

Kraftkonstante KF
N

ARMS
24,5 13,8 27,5 12,2 36,7 20,6 27,5 12,2

Motorkonstante KM
N

√W 4,9 4,9 6,8 6,9 8,4 8,4 9,7 9,7

Spannungskonstante KBEMF
VRMS
(m/s) 14,1 7,9 15,9 7,1 21,2 11,9 15,9 7,1

EL
EK

TR
IS

CH

Dauerstrom IC ARMS 1,4 2,4 2,3 5,2 2,6 4,6 4,6 10,4
Spitzenstrom IP ARMS 5,4 9,6 9,2 20,8 10,5 18,5 18,5 41,6
Widerstand bei 20 °C
Phase-Phase R20 Ω 16,9 5,3 10,8 2,1 12,7 4,0 5,4 1,1

Widerstand bei 125 °C
Phase-Phase R125 Ω 23,8 7,5 15,3 3,0 17,9 5,7 7,6 1,5

Induktion Phase-Phase LP mH 3,4 1,1 2,1 0,4 2,6 0,8 1,1 0,2
Elektrische 
Zeitkonstante2 tC ms 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2

TH
ER

M
IS

CH

Max. 
Wicklungstemperatur Tmax °C 125

Max. zulässige 
Temperatur der 
Magnetplatte

TMagnet °C 70

Thermische 
Zeitkonstante τth s 65

Thermischer 
Widerstand Rth

K
W

1,61 0,86 0,58 0,43

Wärmewiderstand zum
Kühlkörper Rth_HS

K
W

1,120 0,596 0,397 0,298

M
EC

H
AN

IS
CH

Forcer-Gesamtlänge ML mm 80 140 200 260
Forcer-Gesamtbreite MW mm 20
Forcer-Gesamthöhe MH mm 53
Forcer-Masse mm kg 0,22 0,32 0,42 0,62
Gewicht der 
Magnetplatte mS

kg
m 4,8

Forcer-Drähte
Querschnitt SC mm2 0,5 0,75

Sensordrähte-
Querschnitt SSC mm2 0,14

Hybridkabel LM mm 1000
Magnet-Teilung τ mm 30

1 Magnete bei 20 °C.
2 Wicklungen bei 20 °C.

 �Die Spezifikationen wurden ohne Zwangskühlung gemessen. Für die 
Leistung und die elektrischen und thermischen Spezifikationen gilt eine 
Toleranz von ±10 %.

13Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 



LMLA 
EIGENSCHAFTEN/LMLA 21

TIEF

TIEF

TIEF
Für Hall-Sensor-
Montage

Positive Verfahr Richtung

Diagramme von Kraft als Funktion der Geschwindigkeit

Busspannung = 325 V DC
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 �Alle Maße sind in mm 
angegeben. Der Maßstab 
der Zeichnungen ist 
möglicherweise nicht gleich.
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Abmessungen des Forcers
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Abmessungen der Magnetplatte

LMLA L1 LC ØC
N1 N2

Größe Version Typ [mm]

21

02
H

80

10001

7,1

2 3
L

04
H

140 4 5
L

06
H

200 6 7
L

08
H

260 7,5 8 9
L

TIEF

Für Zentrierring
TIEF

 �'N1' und 'N2' sind die Anzahl 
der Montagebohrungen in 
Richtung des Motors.

 �'N1' und 'N2' sind die Anzahl 
der Montagebohrungen in 
Richtung des Motors.

 �Alle Maße sind in mm 
angegeben. Der Maßstab 
der Zeichnungen ist 
möglicherweise nicht gleich.

1 1 Standard-Kabellänge.

LPA L1 L2  
(±0,02) L3 L4 

(±0,02) N1 N2
Größe Länge Typ [mm]

21
120

C
120 60 37,5 105 4 2

180 180 76 52 165 6 3
300 300 196 52 285 10 5

15Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 
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LMLA 28

Allgemeine technische Daten

LMLA 28
Version 02 Version 04 Version 06 Version 08 Version 12

PARAMETER SYM EINHEIT
Niedrige  

Geschwin-
digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

LE
IS

TU
N

G

Max.
Versorgungsspan-
nung

VDC V (DC) 340

Dauerkraft1 FC N 61,6 119,7 179,6 239,5 359,3
Spitzenkraft (1 s)1 FP N 246 479 718 958 1437

Kraftkonstante KF
N

ARMS
35,2 15,7 35,2 15,7 52,8 23,5 62,6 31,3 70,4 31,3

Motorkonstante KM
N

√W 7,7 7,7 10,9 10,9 13,4 13,4 15,4 15,4 18,9 18,9

Spannungskonstante KBEMF
VRMS
(m/s) 20,3 9,0 20,3 9,0 30,5 13,6 36,2 18,1 40,7 18,1

EL
EK

TR
IS

CH

Dauerstrom IC ARMS 1,8 3,9 3,4 7,7 3,4 7,7 3,8 7,7 5,1 11,5
Spitzenstrom IP ARMS 7,0 15,7 13,6 30,6 13,6 30,6 15,3 30,6 20,4 45,9
Widerstand bei 20 °C
Phase-Phase R20 Ω 13,9 2,7 6,9 1,4 10,4 2,1 11,0 2,7 9,3 1,8

Widerstand bei 125 
°C
Phase-Phase

R125 Ω 19,6 3,9 9,8 1,9 14,7 2,9 15,5 3,9 13,1 2,6

Induktion  
Phase-Phase LP mH 4,3 0,9 2,2 0,4 3,2 0,6 3,4 0,9 2,9 0,6

Elektrische 
Zeitkonstante3 tC ms 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3

TH
ER

M
IS

CH

Max. Wicklungstem-
peratur Tmax °C 125

Max. zulässige 
Temperatur der 
Magnetplatte

TMagnet °C 70

Thermische 
Zeitkonstante τth s 77

Thermischer 
Widerstand Rth

K
W

1,110 0,590 0,390 0,290 0,200

Wärmewiderstand 
zum Kühlkörper Rth_HS

K
W

0,788 0,417 0,278 0,208 0,138

M
EC

H
AN

IS
CH

Forcer-Gesamtlänge ML mm 80 140 200 260 380
Forcer-Gesamtbreite MW mm 27
Forcer-Gesamthöhe MH mm 81,8
Forcer-Masse mm kg 0,3 0,6 0,74 0,96 1,39
Gewicht der 
Magnetplatte mS

kg
m 9,9

Forcer-Drähte
Querschnitt SC mm2 0,5 0,75

Sensordrähte-
Querschnitt SSC mm2 0,14

Hybridkabel LM mm 1000
Magnet-Teilung τ mm 30

1 Magnete bei 20 °C.
2 RMS bei 0 A
3 Wicklungen bei 20 °C.

 �Die Spezifikationen wurden ohne Zwangskühlung gemessen. Für die 
Leistung und die elektrischen und thermischen Spezifikationen gilt eine 
Toleranz von ±10 %.

16 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.
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Diagramme von Kraft als Funktion der Geschwindigkeit

Busspannung = 325 V DC

17Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 



LMLA 
EIGENSCHAFTEN/LMLA 28

Abmessungen des Forcers

Für Hall-Sensor-
Montage

TIEF
TIEF

TIEF

Positive Verfahr Richtung

 �Alle Maße sind in mm 
angegeben. Der Maßstab 
der Zeichnungen ist 
möglicherweise nicht gleich.

LMLA L1 LC ØC
N1 N2

Größe Version Typ [mm]

28

02
H

80

10001

7,1
2 3

L

04
H

140 4 5
L

06
H

200

7,5

6 7
L

08
H

260 8 9
L

12
H

380 12 13
L

 �'N1' und 'N2' sind die Anzahl 
der Montagebohrungen in 
Richtung des Motors.

1 Standard-Kabellänge.

18 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.
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Abmessungen der Magnetplatte

TIEF

Für Zentrierring
TIEF

 �'N1' und 'N2' sind die Anzahl 
der Montagebohrungen in 
Richtung des Motors.

LPA L1 L2  
(±0,02)

L3  
(±0,02) N1 N2

Größe Länge Typ [mm]

28
120

C
120 88 105 2 2

180 180 148 165 3 3
300 300 268 285 5 5

19Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 
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LMLA 38

Allgemeine technische Daten

LMLA 38
Version 02 Version 04 Version 06 Version 09 Version 12

PARAMETER SYM EINHEIT
Niedrige  

Geschwin-
digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

Niedrige
Geschwin-

digkeit

Hohe  
Geschwin-

digkeit

LE
IS

TU
N

G

Max.
Versorgungsspan-
nung

VDC V (DC) 340

Dauerkraft1 FC N 176,3 341 511,5 767,3 1023
Spitzenkraft (1 s)1 FP N 705,2 1364 2046 3069 4092

Kraftkonstante KF
N

ARMS
68,2 30,7 68,2 30,7 92,0 46,0 102,3 46,0 92,0 46,0

Motorkonstante KM
N

√W 16,0 16,0 22,7 22,7 27,8 27,8 34,0 34,0 39,3 39,3

Spannungskonstante KBEMF
VRMS
(m/s) 39,4 17,7 39,4 17,7 53,1 26,6 59,1 26,6 53,1 26,6

EL
EK

TR
IS

CH

Dauerstrom IC ARMS 2,6 5,8 5,0 11,1 5,6 11,1 7,5 16,7 11,1 22,2
Spitzenstrom IP ARMS 10,3 23,0 20,0 44,5 22,2 44,5 30,0 66,7 44,5 89,0
Widerstand bei 20 °C
Phase-Phase R20 Ω 12,0 2,4 6,0 1,2 7,3 1,8 6,0 1,2 3,7 0,9

Widerstand bei 125 
°C
Phase-Phase

R125 Ω 17,0 3,4 8,5 1,7 10,3 2,6 8,5 11,7 5,2 1,3

Induktion  
Phase-Phase LP mH 10,9 2,2 5,5 1,1 6,6 1,7 5,5 1,1 3,3 0,8

Elektrische 
Zeitkonstante3 tC ms 0,9 0,9 0,9 0,9 0,9 0,9 0,9 0,9 0,9 0,9

TH
ER

M
IS

CH

Max. Wicklungstem-
peratur Tmax °C 125

Max. zulässige 
Temperatur der 
Magnetplatte

TMagnet °C 70

Thermische 
Zeitkonstante τth s 117

Thermischer 
Widerstand Rth

K
W

0,590 0,310 0,210 0,140 0,100

Wärmewiderstand 
zum Kühlkörper Rth_HS

K
W

0,415 0,223 0,149 0,099 0,074

M
EC

H
AN

IS
CH

Forcer-Gesamtlänge ML mm 150 270 390 570 750
Forcer-Gesamtbreite MW mm 37
Forcer-Gesamthöhe MH mm 104,9
Forcer-Masse mm kg 1 1,8 2,6 3,7 4,9
Gewicht der 
Magnetplatte mS

kg
m 14,2

Forcer-Drähte
Querschnitt SC mm2 0,5 0,75

Sensordrähte-
Querschnitt SSC mm2 0,14

Hybridkabel LM mm 1000
Magnet-Teilung τ mm 60

1 Magnete bei 20 °C.
2 RMS bei 0 A
3 Wicklungen bei 20 °C.

 �Die Spezifikationen wurden ohne Zwangskühlung gemessen. 
Die Toleranz der elektrischen Spezifikationen beträgt ±10 %.

20 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.
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Diagramme von Kraft als Funktion der Geschwindigkeit

Busspannung = 325 V DC

21Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 



LMLA 
EIGENSCHAFTEN/LMLA 38

Abmessungen des Forcers

Für Hall-Sensor-
Montage

TIEF
TIEF

TIEF

Positive Verfahr Richtung

 �Alle Maße sind in mm 
angegeben. Der Maßstab 
der Zeichnungen ist 
möglicherweise nicht gleich.

LMLA L1 LC ØC
N1 N2

Größe Version Typ [mm]

38

02
H

150

10001

7,1
2 3

L

04
H

270 4 5
L

06
H

390

7,5

6 7
L

09
H

570 9 10
L

12
H

750 12 13
L

 �'N1' und 'N2' sind die Anzahl 
der Montagebohrungen in 
Richtung des Motors.

1 Standard-Kabellänge.

22 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.
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EIGENSCHAFTEN/LMLA 38

Abmessungen der Magnetplatte

TIEF

Für Zentrierring
TIEF

 �'N1' und 'N2' sind die Anzahl 
der Montagebohrungen in 
Richtung des Motors.

LPA L1 L2  
(±0,02)

L3  
(±0,02) N1 N2

Größe Länge Typ [mm]

38
120

C
120 90 105 2 2

180 180 150 165 3 3
300 300 270 285 5 5

23Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 



LMLA 
EIGENSCHAFTEN/MONTAGETOLERANZEN

MONTAGETOLERANZEN

 �Wir empfehlen die Verwendung einer Wärmeleitpaste zwischen dem 
Forcer und dem Kühlkörper, um eine bessere Wärmeübertragung zu 
gewährleisten. 

LMLA L1  
(±0,1) L2 T1 T2 T3

21 64 0,5 ± 0,05 0,05 0,05 0,05/500 mm
28 100 0,5 ± 0,10 0,10 0,10 0,05/500 mm
38 123 0,5 ± 0,10 0,10 0,10 0,05/500 mm

24 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.



LMLA 
EIGENSCHAFTEN/ELEKTRISCHE DATEN

ELEKTRISCHE DATEN

Temperatursensor

Thermistor STS1 1000 3

LMLA-Linearmotoren sind mit einem Temperatursensor ausgestattet, der im Allgemeinen als Überhitzungsschutz dient. Der Sensortyp ist STS1 1000 3, 
der thermisch mit der U-Wicklung gekoppelt ist.

Der Sensor STS1 1000 3 wird üblicherweise zur Überwachung der Motortemperatur verwendet und kann zur Begrenzung der maximalen 
Betriebstemperatur eingesetzt werden.

Für den Dauerbetrieb wird empfohlen, dass die Motortemperatur 80 % der maximal zulässigen Motortemperatur (125 °C) nicht überschreitet.

Der Linearmotor ist mit einem Thermistor STS1 1000 3 ausgestattet. Dieser Sensor zeichnet sich durch einen positiven Temperaturkoeffizienten 
aus, und seine Kennlinie weist über den gesamten Betriebsbereich eine nahezu lineare Charakteristik auf. Mit einer thermischen Zeitkonstante von 
etwa 6 Sekunden.

Die Temperatur der Wicklungen kann aus dem Stromwiderstand des Sensors STS1 1000 3 mithilfe der folgenden Gleichung berechnet werden.

RT Aktueller Sensorwert [Ω]
α 6,7 · 10–3 [K-1]
β 1,5 · 10–5 [K-1]
R25 1000 [Ω]

In der folgenden Tabelle sind die Widerstandswerte von STS1 1000 3 bei bestimmten Temperaturen aufgeführt.

T [°C] 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 125 130
R [Ω] 561 603 647 695 747 804 866 931 1000 1071 1142 1177 1213

Widerstand von STS1 bei Umgebungstemperatur (25 °C) 582 Ω
Normaler Betriebswiderstand STS1s (25 °C–120 °C) < 1142 Ω
Grenzwertiger Widerstand von STS1 > 1177 Ω

Pin-Layout

In der folgenden Tabelle finden Sie die Pinbelegung des Forcers.

Parameter Symbol Farbe des Drahtes
Motorphase U U schwarz
Motorphase V V grau
Motorphase W W braun
Erdung GND gelb/grün
Temperatursensor Ttemp + gelb
Temperatursensor Ttemp – grün
Kabelschirm Earth Schirm

T = 100 + √a2 – 4 · b + 4 · b · RT
R25

 – a
2 · b

25Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 
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LMLA 
LMLA HALL-SENSOR

Beschreibung

Spezifikationen

UNIMOTION bietet einen Hall-Sensor an, der speziell für die LMCA-Linearmotoren entwickelt wurde. Der Sensor nutzt das vorhandene Magnetfeld 
als Feedback, das ein unübertroffenes Preis-Leistungs-Verhältnis ermöglicht. Sein Hauptvorteil ist die Integration der analogen1 und digitalen 
Sensoren in einem Gehäuse.

Unser Hall-Sensor kann für eine kostengünstige Lösung verwendet werden, wenn die Anforderungen an die Positionsgenauigkeit nicht sehr hoch 
sind. Die Wiederholgenauigkeit liegt im Bereich von ±30 μm, während die absolute Genauigkeit im Bereich von ±250 μm liegt. Bei der Integration 
beider Sensoren wird analog1 für die exakte Positionssteuerung verwendet, während digital für die Kommutierung genutzt wird. Eine Kombination 
aus beidem bietet dem Kunden eine bewegungungslose Kommutierungswinkelmessfunktion.

Der Sensor ist mit 10 hochflexiblen abgeschirmten Drähten ausgestattet, die für den Einsatz in Energieketten geeignet sind. Der digitale Sensor 
erzeugt die U-, V- und W-Signalausgänge mit einer 120°-Phasenverschiebung, während der analoge1 Sensor Sinus- und Kosinussignale mit einer 
Amplitude von 1 Vpp erzeugt. Für die beste Beständigkeit gegen EMV sind die Signale differenziell, d. h.: Sinus: A+, A– und Kosinus: B+, B–.

Unser Hall-Sensor ermöglicht eine einfache und präzise Montage, die zu einer idealen Ausrichtung der Sensoren und Motorwicklungen führt.

1 Im Falle einer Antriebskompensation kann die Genauigkeit verbessert werden.

1 Version mit analogen Signalen: bald verfügbar

Absolute Höchstwerte:

Parameter Einheit Min Max
Versorgungsspannung VCC VDC –0,3 6
Strom der Ausgangspins U, V, W, A+, A–, B+, B– mA 0 100
Betriebssperrschichttemperatur, TJ °C –15 60
Lagertemperatur, Tstg °C –25 85

Empfohlene Betriebsbedingungen:

Parameter Einheit Min Max
Versorgungsspannung VCC VDC 4,9 5,5
Stromstärke der Stromversorgung mA 30 50
Ausgangsstrom mA – 20
Ausgangsspannung A+ bis A– und B+ bis B– Vpp 0,8 1,2
Betriebssperrschichttemperatur, TJ °C –15 60
Lagertemperatur, Tstg °C –25 85

Technische Daten:

Parameter Einheit Wert
Genauigkeit der Sensoren1 µm ±250
Reproduzierbarkeit µm ±30
Hysterese µm ±10
Signalperiode mm 30
Kabel (hochflexibel) / 10 x 0,14 mm2

Kabel-Biegeradius (feste Verlegung) mm 26,8
Kabel-Biegeradius (flexible Installation) mm 50,25

27Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 



LMLA 
LMLA HALL-SENSOR

Abmessungen

 �Alle Maße sind in mm angegeben. Der 
Maßstab der Zeichnungen ist möglicherweise 
nicht gleich.

1� Standard-Kabellänge. Für andere Längen lesen Sie bitte den Abschnitt „Hall-Sensor – Wie Sie bestellen können“.
2 � Die Größen 14, 28 und 38 sind bald erhältlich.

Pin-Layout

LMLA HALL 21 1

Sensor:
LMLA-Hall

Für die Motorgröße:
– 21
– 28 (bald verfügbar)
– 38 (bald verfügbar)

Kabellänge [m]:
– 1
– 5

Wie Sie bestellen können

Parameter Symbol Farbe des Drahtes
Analoger Hall-Ausgang A+ A+ Gelb
Analoger Hall-Ausgang A– A– Grün
Analoger Hall-Ausgang B+ B+ Violett
Analoger Hall-Ausgang B– B– Weiß
Digitaler Hall-Ausgang U U Grau
Digitaler Hall-Ausgang V V Schwarz
Digitaler Hall-Ausgang W W Rosa
Stromversorgung +5 VDC +5 VDC Rot
Spannungsversorgung GND GND Blau

NC Service Braun

Kabelschirm Erde Schirm

LMLA-HALL L1 L2 L3 L4 L5 L6 L7 L8 ØD LC ØC
Größe [mm]

212 32 20 15,6 14,5 9,2 13,2 2,9 4 2,5 10001 5,7

28 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.
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30 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.

Leitfaden zur Motorauswahl:
Die richtige Motorauswahl erfolgt in drei Schritten:

 I.	Definition des Bewegungsprofils
 II.	Berechnung von Dauer-und Spitzenkräften
III.	Motor-Selektion

I. Definition des Bewegungsprofils

Es gibt eine Vielzahl von verschiedenen Bewegungsprofilen, die durch grundlegende kinematische Gleichungen ausgedrückt werden können. Die 
am häufigsten verwendeten Bewegungsprofile sind trapez- und dreieckförmig.

t

ta ta toff

v [m/s]

t [s]

Trapezförmiges Profil:

Bewegungseingabedaten:

L Bewegungsdistanz (Hub) [m] 
t Bewegungszeit [s]
ta Beschleunigungszeit [s]
toff Pause [s]

Durchschnittliche Geschwindigkeit:

Maximale Geschwindigkeit:

Beschleunigung/Abbremsung:

In den Gleichungen verwendete Variablen:

v Durchschnittliche Geschwindigkeit [m/s]
vmax Maximale Geschwindigkeit [m/s]
L Bewegungsdistanz [m]
t Bewegungszeit [s]
ta Beschleunigungszeit [s]
a Beschleunigung/Abbremsung [m/s2]

v = L
t

vmax = L
t – ta

a = vmax
ta
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31Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 

t

ta = t/2 toff

v [m/s]

v max

t [s]

Dreieckiges Profil:

Bewegungseingabedaten:

L Bewegungsdistanz (Hub) [m] 
t Bewegungszeit [s]
ta Beschleunigungszeit [s]
toff Pause [s]

Durchschnittliche Geschwindigkeit:

Maximale Geschwindigkeit: 

Beschleunigung/Abbremsung:

In den Gleichungen verwendete Variablen:

v Durchschnittliche Geschwindigkeit [m/s]
vmax Maximale Geschwindigkeit [m/s]
L Bewegungsdistanz [m]
t Bewegungszeit [s]
ta Beschleunigungszeit [s]
a Beschleunigung/Abbremsung [m/s2]

v = L
t

a = 4 · L
t2

vmax = a
ta
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32 Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden.

II. Berechnung von Dauer- und Spitzenkräften

Wenn Geschwindigkeit und Beschleunigung definiert sind, können wir mit der Berechnung der Dauer- und Spitzenkräfte fortfahren, die der Motor 
überwinden muss.

Eingabeparameter:

mload Masse der Last [kg]
kf Reibungskoeffizient
α Neigungswinkel [°]

Die Spitzenkraft kann anhand der folgenden Gleichung berechnet werden:

In den Gleichungen verwendete Variablen:

FP Spitzenkraft [N]
a Beschleunigung [m/s2]
mload Masse der Last [kg]
kf Reibungskoeffizient
g Gravitationskonstante (9,81) [m/s2]
α Neigungswinkel [°]
Fincl Neigungskraft (wenn der Motor waagerecht steht (α = 0°), ist Fincl is 0) [N]

Die Dauerkraft kann anhand der folgenden Gleichung berechnet werden:

Fp = Fmass + Ffri + Fincl

Fmass = a · mload

Ffri = kf(g · mload · cosa)

Fincl = mload · g · sina

FC = √Fp
2 · ta + (Ffri + Fincl)2 · (t – 2ta) + (Fmass + Fincl – Ffri)2 · ta

t + toff
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33Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, können die Spezifikationen ohne vorherige Ankündigung geändert werden. 

 �Es wird ein Sicherheitsfaktor empfohlen,  
bei dem Vdrive_SVM 30 % höher ist als Vmot.

III. Motor-Selektion

Festlegung des RMS- und MAX-Stroms des Motors fest:

IMAX = FP
KF

	 < IP aus der Motorspezifikation.

IRMS = FC
KF

	 < IC aus der Motorspezifikation.

In den Gleichungen verwendete Variablen:

FP Spitzenkraft [N]
FC Kontinuierliche Kraft [N]
KF Kraftkonstante (Sie finden sie in den Motordaten) [N/ARMS]

Berechnung der Motorspannung:
Für die richtige Selektion des Motors muss die korrekte Spannung anhand der folgenden Gleichung berechnet werden:

In den Gleichungen verwendete Variablen:

vmax Maximale Geschwindigkeit [m/s]
KBEMF Induktionsspannung des Motors Phase-Phase RMS (in den Motordaten aufgeführt) [V/m/s]
KF Kraftkonstante (in den Motordaten aufgeführt) [N/ARMS]
FP Spitzenkraft [N]
R20 Phase-Phase-Widerstand (in den Motordaten aufgeführt) [Ω]
LP Phase-Phase-Induktivität [H]

τ Magnet-Teilung (in den Motordaten aufgeführt) [m]

Die verfügbare Antriebsspannung kann mit den folgenden Gleichungen berechnet werden:

Vdrive_SVM 
√2Vsupply[VAC] 

√3
; im Falle einer AC-Stromversorgung

Vdrive_SVM Vsupply[VDC] 

√3
; im Falle einer DC-Stromversorgung

In den Gleichungen verwendete Variablen:

Vsupply Versorgungsspannung des Antriebs (zum Beispiel 230 V AC oder 325 V DC) [VRMS]
Vdrive_SVM Die verfügbare Spannung, die an den Linearmotor angelegt werden kann [V]

Bedingung für die Motorauswahl:
Die Antriebsspannung muss höher sein als die maximale Spannung des Motors.

Vmot < Vdrive_SVM

√3
Vmot = √(√2 vmax · KBEMF  + FP

KF
 · R20 · √2

2 )2

 + (√2 · 2p · 
 FP · LP 

KF · 2 · t)
2

 �Wir empfehlen einen Sicherheitsfaktor, bei dem 
IP und IC 30 % höher sind als IMAX und IRMS.
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Beispiel für Auswahl

I. Definition des Bewegungsprofils

–	 Bewegungsdistanz L = 2 m 
–	 Bewegungszeit t = 1 s
–	 Beschleunigungszeit ta = 0,25 s
–	 Pause toff = 0,5 s
–	 Masse der Last mload = 5 kg
–	 Reibungskoeffizient kf = 0,01
–	 α = 0°

Durchschnittliche Geschwindigkeit:

Maximale Geschwindigkeit: 	

Beschleunigung/Abbremsung:

II. Berechnung von Dauer- und Spitzenkräften

Spitzenkraft:

Fmass = a · mload = 10,67 · 5 = 53,3 N

Ff = kf(g · mload · cosa) = 0,01 · (9,81 · 5 · cos0) = 0,5 N

Fincl = mload · g · sina = 0 N

Fp = Fmass + Ff  + Fincl = 53,3 + 0,5  + 0 = 53,8 N

t

ta ta toff

v [m/s]

t [s]

Ve
lo

ci
ty

v = L
t  = 2

1  = 2 m/s

vmax = L
t – ta

 = 2
1 – 0,25  = 2,67 m/s

a = vmax
ta

 = 2,67
0,25  = 10,67 m/s2
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Kontinuierliche Kraft:

III. Motor-Selektion

Maximaler Motorstrom:

IMAX = 
FP

KF
 = 

53,8
27,51

 = 1,96 ARMS < 9,2 ARMS

Dauermotorstrom:

IRMS = 
FC

KF
 = 

30,8
27,51

 = 1,12 ARMS < 2,3 ARMS

Motorbezogene Parameter finden Sie in den Motordaten (Beispiel siehe LMLA21_4L):

–	 KF = 27,5 N/ARMS
–	 IC = 2,3 ARMS
–	 IP = 9,2 ARMS

Berechnung der Motorspannung:

Für die richtige Selektion des Motors ist auch die Spannung wichtig, die vom Servoantrieb angelegt werden muss. Die maximale Spannung wird 
berechnet durch:

Motorbezogene Parameter finden Sie in der Motorspezifikation:

–	 KF = 27,5 N/ARMS
–	 KBEMF = 15,9 V/m/s
–	 R20 = 10,8 Ω
–	 LP = 2,1 mH
–	 τ = 30 mm

Verfügbare Antriebsspannung:

Vsupply = 230 VAC

Vdrive_SVM = √2  Vsupply 

√3
 = √2  · 230 

√3
 = 187,8 V > 49,6 V

FC = √Fp
2 · ta + (Ffri + Fincl)2 · (t – 2ta) + (Fmass + Fincl – Ffri)2 · ta

t + toff

   = √53,892 + 0,25 + (0,5 + 0)2 · (1 – 2 · 0,25) + (53,3 + 0 – 0,5)2 · 0,25
1 + 0,5

 = 30,8 N

Vmot = √(√2 
vmax · KBEMF 

 + FP
KF

 · R20 · √2
2 )2

 + (√2 · 2p · 
   FP · LP 

KF · 2 · t
)2

√3

         = √(√2 2,67 · 15,9  + 53,8
27,51

 · 10,8 · √2
2 )2

 + (√2 · 2p · 53,8 · 0,00215 )2

 = 49,6 V√3 27,51 · 2 · 30
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