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Uber uns

UNIMOTION ist ein weltweit flihrendes Unternehmen im Bereich
der industriellen Automatisierung. Mit innovativen technischen
Losungen unterstiitzt Unimotion Unternehmen jeder GréRe in einer
Vielzahl von Industriesegmenten. Unimotion entwickelt Industrie
4.0-fahige Produkte und Systeme mit fiihrender Qualitat, 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 Prazision,
Innovation, Leidenschaft und Integritat. Unser Hauptziel bei
Unimotion ist die Zufriedenheit jedes einzelnen Kunden, wobei wir
uns verpflichten, das Unmdgliche moglich zu machen.

Das Unimotion-Verkaufsteam, die Techniker und Experten stehen
Ihnen zur Verfiigung, um Ihnen malRgeschneiderte Expertise und
Unterstitzung zu bieten. Wir freuen uns darauf, Sie kennenzulernen
und an lhrem speziellen Projekt zu arbeiten.


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

PRODUKTUBERSICHT

Willkommen in der Zukunft der Bewegungssteuerung mit den hochmodernen eisenlosen Linearmotoren von UNIMOTION. Diese Motoren
wurden entwickelt, um elektrische Energie direkt in eine prazise lineare Bewegung umzuwandeln. Sie bieten eine uniibertroffene
Geschwindigkeit, Effizienz und Zuverlassigkeit in verschiedenen Branchen und Anwendungen. Entdecken Sie unseren Katalog und
revolutionieren Sie lhre Projekte mit der nahtlosen Prazision der UNIMOTION-Linearmotorldsungen.

Forcer Magnetplatten

LEISTUNGSBEREICH

33-127,1N

o E

LMLA 21 ;
Fp 132-508,3 N :

LMLA 28 '

Fp

Fe ; 176,3-1023N
LMLA 38 ;
; 705,2-4092 N

10N 100 N 1000 N 3000 N

Fc = Dauerkraft

Fp = Spitzenkraft

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 5



Grundlegende Beschreibung
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LMLA
GRUNDLEGENDE BESCHREIBUNG

Linearmotoren, wie die eisenlosen UNIMOTION-Linearmotoren, sind ein idealer Ersatz fiir pneumatische,
hydraulische, Riemen-, Kugelumlaufspindel- oder andere Antriebsarten. Linearmotor-Antriebssysteme
benotigen 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 herkdmmlichen Lineareinheiten kompakter, genauer, wiederholbarer, schneller, robuster, zuverlédssiger,
erzeugen weniger Larm und erfordern schlielich keine Wartung. Linearmotoren werden auch als ,direkt
angetriebene” Motoren bezeichnet, da die Last direkt an sie gekoppelt ist.

Im Gegensatz zu Motoren mit Eisenkern verfiigen die UNIMOTION eisenlosen Motoren liber eine eisenlose
Spuleneinheit, die Anziehungskrafte und Rastmomente zwischen Motor und Magnetplatte eliminiert.
Dieses Design bietet zahlreiche Vorteile, wie z. B. leichtgewichtiger Aufbau auRergewohnliche Préazision,
dynamische Reaktionsfahigkeit, hohe Geschwindigkeit und schnelle Beschleunigung und Abbremsung.
Diese Funktionen liefern zusammen eine unvergleichliche Leistung bei verschiedenen Anwendungen.

* UNIMOTION-Linearmotoren sind ideal fiir 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 % hoher ist. Dank unseres innovativen Designs und
modernster Materialien kénnen wir unseren Kunden den branchenfiihrenden Linearmotor auf dem Markt
zu einem wettbewerbsfahigen Preis anbieten.

Neben verschiedenen MotorgroRen und -ausfiihrungen bieten wir auch Magnetplatten an, die alle Varianten
und Typen aller MotorgroBen abdecken.

Die Magnetplatten sind so konzipiert, dass sie verschiedene PlattengroRen aufnehmen kénnen, um
eine optimale Lange und Hubabdeckung zu gewahrleisten.

AuBerdem bieten wir fiir jede MotorgroRe zwei Geschwindigkeitsvarianten an:

- eine Variante mit niedriger Geschwindigkeit, und

- eine Hochgeschwindigkeitsvariante, die eine niedrigere BEMF-Konstante hat und fiir
Anwendungen geeignet ist, die eine hohere Geschwindigkeit oder eine niedrigere
Versorgungsspannung (110 Vac) erfordern.

Beide Losungen sind luftgekiihlt und verfiigen Gber eine extrem hohe Kraftdichte, was eine kleine und sehr
kompakte Bauweise der linearen Bewegungssysteme und -einheiten ermdglicht.

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

0 Weitere Informationen tiber den Hall-Sensor finden Sie auf Seiten 26-28.

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

CE€ HoHs

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 7



LMLA
GRUNDLEGENDE BESCHREIBUNG/STRUKTURELLER AUFBAU

STRUKTURELLER AUFBAU

1 - Forcer
2 - Forcer Platte

3 - Befestigungslocher fiir den
Forcer

4 - Hybrid-Strom- und Signalkabel

5 - Befestigungslocher fiir den
Hall-Sensor

6 — Magnetplatte

7 — Befestigungslocher fiir die
Magnetplatte

8 — Magnetplattenlocher fiir
Zentrierring oder Stift

0 Weitere Informationen tber den
Hall-Sensor finden Sie auf Seiten
26-28.

8 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.



LMLA

GRUNDLEGENDE BESCHREIBUNG/ERKLARUNG DER BEGRIFFE

ERKLARUNG DER BEGRIFFE

Versorgungsspannung VDC:

Versorgungsspannung, die an die
Motorwicklungen angelegt werden kann.

Kontinuierliche Kraft F:

Kraft, die durch den Dauerstrom (IC) unter den
folgenden Bedingungen erzeugt wird:

- Umgebungstemperatur 20 °C

- bei 20 °C auf der Montagefldche befestigt

— Motor in kontinuierlicher Bewegung.

Spitzenkraft Fp:

Kraft, die durch den Spitzenstrom (IP) fiir eine
Dauer von 1 Sekunde erzeugt wird. Die Kraft
wird zur Beschleunigung oder Verzdgerung
verwendet.

Kraftkonstante Kg:

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

Motorkonstante Ky:

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

Riick-EMK-Phase-Phase-Konstante Kggyr:

definiert die Phase-Phase-Spannung, die
erzeugt wird, wenn sich der Motor mit 1 m/s

bei einer Magnettemperatur von 20 °C bewegt.

Dauerstrom I¢:

entspricht der kontinuierlichen Kraft (FC)
und kann unter den folgenden Bedingungen
kontinuierlich auf den Motor ausgeiibt
werden:

- Umgebungstemperatur 20 °C
- bei 20 °C auf der Montageflache befestigt
— Motor in kontinuierlicher Bewegung.

Spitzenstrom Ip:

entspricht der Spitzenkraft (FP) und kann
1 Sekunde lang auf den Motor ausgeiibt
werden.

Widerstand Phase-Phase Ryq:

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

Widerstand Phase-Phase R;35:

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

Induktion Phase-Phase Lp:

Induktivitat 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 bendtigt, um 63 % seines
Nennwertes zu erreichen. Die Zeitkonstante
wird ermittelt, indem die Induktivitat durch den
Widerstand geteilt wird.

Max. Wicklungstemperatur T,,,:

definiert als maximal zuldssige Temperatur
der Motorwicklungen. Wahrend des normalen
Betriebs wird empfohlen, dass die Temperatur
der Wicklungen 80 % von T, nicht
iberschreitet.

Thermischer Widerstand Ry,:

definiert den Warmeiibergangswiderstand
von den Motorwicklungen zur Umgebung an
der definierten Platte (Kiihlkérper) und der
Luftableitung.

Warmewiderstand zum Kiihlkorper Ry, ps:
definiert den Warmeiibergangswiderstand
von den Motorwicklungen zur Oberflache des
Kihlkorpers.

Magnetabstand 1:

der Magnetabstand oder die Polpaarlange
ist der Abstand zwischen zwei gleichpoligen
Magneten auf der Magnetplatte.

Thermische Zeitkonstante T,:

definiert als die Zeit, welche die Wicklung
benétigt, um 63 % der maximalen Temperatur
bei Dauerstrom zu erreichen. Dieser Wert gilt
nur, wenn die Montageflache eine konstante
Temperatur aufweist.

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.
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LMLA
WIE SIE BESTELLEN KONNEN

WIE SIE BESTELLEN KONNEN

Forcer-Bestellcode Magnetplatte-Bestellnummer

a2 R os R L 3-8 -

Serie: Serie:
LMLA Typ: LPA Typ:
- L: niedrige Geschwindigkeit - C: klassisch
Grofe: — | - H: hohe Geschwindigkeit Grofe: — |
- 14 (Bald verfiigbar) Version: - 14 (Bald verfiigbar) Lénge:
p -02 - 21 - 120
-28 - 04 -28 - 180
-38 - 06 -38 - 300
- 08
-09
-10
-12

0 Mégliche Versionen:
- LMLA 21: 02, 04, 06, 08
- LMLA 28: 02, 04, 06, 08, 12
- LMLA 38: 02, 04, 06, 09, 12'
"Version LMLA 38 12 wird in Kiirze verfiigbar sein.

UNIMOTION

IHRE EIGENE LOSUNG BERECHNEN UND KONFIGURIEREN

Das LINEAR MOTOR CALCULATION TOOL ist eine Online-Anwendung, die eine schnelle und einfache Selektion eines geeigneten
Produkts ermdglicht, mit der Moglichkeit, das optimale Verhaltnis zwischen der gegebenen Kapazitdt und dem Preis zu erreichen
und die 3D-Modelle zu erstellen.

Flr weitere Informationen kontaktieren Sie uns bitte oder besuchen Sie unsere Website.

Linear Motor Calculation Tool | Assembly line 3app Newproject M|  Saveas &
Cycle defntion Step: Fast return
Cycle data Load data
Load data
Stroke definition v M =7 Add additional loads

Cycle steps st of ot

Step: Working stroke. mew

‘Step: Fast return Yy Il ADDITIONAL FORCE
. ’ Forcex

S5 Addnew step fe25 N

I3 ADDITIONAL ACCELERATION
‘OF THE LINEAR MOTOR

(@ > @ cycle | suokedetinion v Cyelestepss > 3 > 4 > 5 > 6 « Back

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 11
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LMLA

EIGENSCHAFTEN/LMLA 21

LMLA 21

Allgemeine technische Daten

LMLA 21

Version 02 Version 04 Version 06 Version 08
Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe
PARAMETER SYM | EINHEIT = Geschwin- = Geschwin- = Geschwin- = Geschwin- = Geschwin- = Geschwin- | Geschwin-  Geschwin-
digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit
Max.
Versorgungsspannung Voc | V(DC) 340
Dauerkraft Fc N 33 63,5 954 1271
@
Z  Spitzenkraft (1 s)’ Fp N 132 254,2 3814 508,3
2
% Kraftkonstante Kr AN 24,5 13,8 27,5 12,2 36,7 20,6 27,5 12,2
RMS
]|
N
Motorkonstante Km W 49 49 6,8 6,9 8,4 8,4 9,7 9,7
Spannungskonstante | Kggmr (\r/TF]*/"";) 141 7.9 15,9 71 21,2 11,9 159 7.1
Dauerstrom lc Arvis 1,4 2,4 2,3 52 2,6 4,6 4,6 10,4
Spitzenstrom Ip Arvis 54 9,6 9,2 20,8 10,5 18,5 18,5 41,6
I  Widerstand bei 20 °C
8 Phase-Phase Rao Q 16,9 53 10,8 2,1 12,7 4,0 54 1,1
x . : o
g Widerstand bei 125 °C Rizs Q 23,8 7,5 153 3,0 17,9 57 7,6 1,5
o Phase-Phase
®'| Induktion Phase-Phase Lp mH 34 1,1 2,1 0,4 2,6 0,8 1,1 0,2
Elektrische
Zeitkonstante? tc ms 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2
Max. .
Wicklungstemperatur Trmax c 125
Max. zulédssige
— | Temperatur der Thagnet °C 70
& | Magnetplatte
S | Thermische
; Zeitkonstante Tih s 65
= | Thermischer K
Widerstand Rin m 1,61 0,86 0,58 0,43
Warmewiderstand zum K
Kiihlkorper Rin_Hs W 1,120 0,596 0,397 0,298
Forcer-Gesamtlénge M mm 80 140 200 260
Forcer-Gesamtbreite Mw mm 20
Forcer-Gesamthohe My mm 53
o Forcer-Masse Mp, kg 0,22 0,32 0,42 0,62
@ Gewicht der m kg 48
z Magnetplatte S m ’
L | Forcer-Drahte
(] 2
4 Querschnitt Sc mm 0.5 0.75
Sensordrahte- )
Querschnitt Ssc mm 0.14
Hybridkabel Ly mm 1000
Magnet-Teilung T mm 30

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

o Die Spezifikationen wurden ohne Zwangskiihlung gemessen. Fiir die
Leistung und die elektrischen und thermischen Spezifikationen gilt eine
Toleranz von +10 %.

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.
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325V DC

Busspannung

Diagramme von Kraft als Funktion der Geschwindigkeit

EIGENSCHAFTEN/LMLA 21
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Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.
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LMLA
EIGENSCHAFTEN/LMLA 21

LMLA | u | e | e |

GroBBe | Version

H

02 80 2 3

L

H
04 i 140 7.1 4 5

21 m 1000

06 i 200 6 7

H © N7 und N2 sind die Anzahl
08 L 260 75 8 9 der Montagebohrungen in

Richtung des Motors.
"1 Standard-Kabellange.

Abmessungen der Magnetplatte

7,5 L4
M5x0,8
T - 7 TIEF
] I
5§ oo ———- ———H ——& — o]
Il X
22,5 60 \ \ M65 H7
(N2-1)x60 1,2 TIEF
Fir Zentrierring
A-A
| B L3 L2 A
il -
| |
' g ]
o[ | 8 Q |
N~ Q) |
(SRR % A
5] D0 @ G © © O @6 ® OF
47 M5x0,8 v 15 30 % - 0 Alle MaBe sind in mm
! (N1-1)x 30 A angegeben. Der Malstab
der Zeichnungen ist
L1 moglicherweise nicht gleich.

L2 L4
(oo o | w

Grote | Linge | Typ |

120 120 60 37,5 105
21 180 C 180 76 52 165 6 3 o 'N1' und 'N2' sind die Anzahl
der Montagebohrungen in
300 300 196 52 285 10 5 Richtung des Motors.

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 15



LMLA
EIGENSCHAFTEN/LMLA 28

LMLA 28

Allgemeine technische Daten

LMLA 28

Version 02 Version 04 Version 06 Version 08 Version 12
Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe
PARAMETER SYM | EINHEIT  Geschwin-  Geschwin- Geschwin- Geschwin- | Geschwin- Geschwin- ' Geschwin- Geschwin- | Geschwin- Geschwin-
digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit
Max.
Versorgungsspan- Vpe | V(DC) 340
nung
« | Dauerkraft' Fc N 61,6 119,7 179,6 239,5 359,3
5 Spitzenkraft (1 s)" Fp N 246 479 718 958 1437
%)
E Kraftkonstante K AN 35,2 15,7 352 15,7 52,8 23,5 62,6 31,3 70,4 31,3
RMS
Motorkonstante Kwm % 77 77 10,9 10,9 134 13,4 15,4 15,4 18,9 18,9
Spannungskonstante |Kggmr (\r/;*—/MSS) 20,3 9,0 20,3 9,0 30,5 13,6 36,2 18,1 40,7 18,1
Dauerstrom I Arms 1,8 39 34 7.7 34 7.7 38 7.7 51 11,5
Spitzenstrom b | Arus 7,0 157 136 30,6 13,6 30,6 153 30,6 20,4 459
Widerstand bei 20°C | o = g 139 2,7 69 1,4 10,4 2,1 11,0 2,7 93 18
5 Phase-Phase
‘£ Widerstand bei 125
';c °C Rqos Q 19,6 39 9,8 19 14,7 2,9 15,5 39 13,1 2,6
i Phase-Phase
L .
Induktion L mH 43 09 2,2 0,4 3,2 0,6 34 0,9 29 0,6
Phase-Phase
Elektrische
Zeitkonstante? tc ms 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3
Max. Wicklungstem- o
peratur Tmax c 125
Max. zuladssige
— | Temperatur der Thagnet  C 70
&  Magnetplatte
S  Thermische
; Zeitkonstante Tth s 77
F | Thermischer K
Widerstand Rin m 1,110 0,590 0,390 0,290 0,200
Wérmewiderstand K
2um Kilhlkdrper Rih_Hs W 0,788 0,417 0,278 0,208 0,138
Forcer-Gesamtldnge | M, mm 80 140 200 260 380
Forcer-Gesamtbreite | My mm 27
Forcer-Gesamthdhe My mm 81,8
o Forcer-Masse Mp, kg 0,3 0,6 0,74 0,96 1,39
O .
& | Gewicht der Me kg 9,9
<z( Magnetplatte m
L Forcer-Drahte
(@] 2
T Querschnitt Sc | mm 05 0,75
Sensordrahte- )
Querschnitt Ssc | mm 0.14
Hybridkabel Lm mm 1000
Magnet-Teilung T mm 30
! Magnetf-:- bei 20 °C. o Die Spezifikationen wurden ohne Zwangskiihlung gemessen. Fir die
*RMSbei 0 A Leistung und die elektrischen und thermischen Spezifikationen gilt eine
® Wicklungen bei 20 °C. Toleranz von 10 %.

16 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.



LMLA

EIGENSCHAFTEN/LMLA 28

Diagramme von Kraft als Funktion der Geschwindigkeit

325VDC

Busspannung
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Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.



LMLA
EIGENSCHAFTEN/LMLA 28

Abmessungen des Forcers

L1
(N1-1)x 30
LC 30 25
O ©
® 1 i ~ i
: 7 : §
/ M2.5x0.45
M4x0.7 e 5 TIEF
5 TIEF @ S Fiir Hall-Sensor-
Montage
!
(N2-1)x 30
M4x0.7 30 10
6 TIEF \ © Alle MaRe sind in mm
= # \\# . 5] angegeben. Der Malistab
- H QIR — der Zeichnungenist
# #\ \# & # Positive Verfahr Richtung maglicherweise nicht gleich.
e [ Verson [ o | foml |
H
02 80 2 3
L
71
H
04 140 4 5
L
H
28 06 ; 200 1000 6 7
H
08 L 260 7,5 8 9
H 0'N1' und 'N2' sind die Anzahl
12 ] 380 12 13 der Montagebohrungen in
Richtung des Motors.

' Standard-Kabellénge.

18 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.
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Abmessungen der Magnetplatte

7,5 L3
M6x1
\,\, " 4o TIEF
g 16— —— P S — [ ——6
1 { A
22,5 60 \ kQS? H7
(N2-1)x 60 1,6 TIEF
Fur Zentrierring

AA
[
P ‘
\
| 8 ©
| 2
o=
SIS
i
5,85 \M6x1 o
1

(N1 - 1) x 60

L1

Gote | Linge | Typ |

L2 L3
o | wsno n
2

0 ‘N1"und 'N2' sind die Anzahl

der Montagebohrungen in

120 120 88 105
28 180 C 180 148 165
300 300 268 285

Richtung des Motors.

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 19
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LMLA 38

Allgemeine technische Daten

LMLA 38

Version 02 Version 04 Version 06 Version 09 Version 12
Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe Niedrige Hohe
PARAMETER SYM | EINHEIT ' Geschwin- | Geschwin- Geschwin- Geschwin-  Geschwin- Geschwin- Geschwin- Geschwin- Geschwin- Geschwin-
digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit digkeit
Max.
Versorgungsspan- Vpc | V(DC) 340
nung
« | Dauerkraft’ Fc N 176,3 341 511,5 767,3 1023
5 Spitzenkraft (1 s)" Fp N 705,2 1364 2046 3069 4092
%)
E Kraftkonstante Ke AN 68,2 30,7 68,2 30,7 92,0 46,0 102,3 46,0 92,0 46,0
RMS
Motorkonstante Kwm % 16,0 16,0 22,7 22,7 27,8 27,8 34,0 34,0 39,3 39,3
Spannungskonstante | Kgewe (\r/ﬁ_/MsS) 394 17,7 39,4 17,7 53,1 26,6 59,1 26,6 53,1 26,6
Dauerstrom Ic Arms 2,6 58 5,0 111 5,6 11,1 7.5 16,7 111 22,2
Spitzenstrom b | Arus 10,3 23,0 20,0 445 22,2 44,5 30,0 66,7 44,5 89,0
Widerstand bei 20 °C Roo Q 12,0 24 6,0 12 7.3 1,8 6,0 12 37 0,9
5 Phase-Phase
‘£ Widerstand bei 125
'Q °C Ri2s Q 17,0 34 8,5 1,7 10,3 2,6 8,5 11,7 52 1,3
i Phase-Phase
w .
Induktion
Phase-Phase Lp | mH 10,9 22 55 11 6,6 17 55 1,1 33 038
Elektrische
Zeitkonstante? tc ms 0,9 09 09 0,9 09 09 0,9 09 09 0,9
Max. Wicklungstem- o
peratur Tmax c 125
Max. zulédssige
— | Temperatur der Thagnett  C 70
&  Magnetplatte
S  Thermische
; Zeitkonstante Tt s nz
F | Thermischer K
Widerstand Rin m 0,590 0,310 0,210 0,140 0,100
Wérmewiderstand K
zum Kiihlkdrper Rih_Hs W 0,415 0,223 0,149 0,099 0,074
Forcer-Gesamtldnge | M, mm 150 270 390 570 750
Forcer-Gesamtbreite | My mm 37
Forcer-Gesamthdhe My mm 104,9
o Forcer-Masse Mp, kg 1 1,8 2,6 3,7 49
3 | Gewicht der k
€ kg
Z Magnetplatte Ms m 14,2
L | Forcer-Drihte
O 2
g Querschnitt Se mm 05 0,75
Sensordréahte- )
Querschnitt Ssc | mm 014
Hybridkabel Lm mm 1000
Magnet-Teilung T mm 60
! Magnetf-:- bei 20 °C. o Die Spezifikationen wurden ohne Zwangskiihlung gemessen.
*RMSbei 0 A Die Toleranz der elektrischen Spezifikationen betragt +10 %.

3 Wicklungen bei 20 °C.

20 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.
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325VDC

Busspannung

Diagramme von Kraft als Funktion der Geschwindigkeit
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Geschwindigkeit [m/s]

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.
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Abmessungen des Forcers

L1
(N1-1)x60
o LC 60 45 © 0
s |\ - il T
* AT e T
iy N
@ M2.5x0.45
M5x0.8 S 5 TIEF
~ N
6 TIEF - Fiir Hall-Sensor-
Montage
I I
\
(N2-1)x 60
M5x0.8
8 TIEF \ 60 15
D \ \# e 0 Alle MaBe sind in mm
angegeben. Der MalRstab
g Y 0 _ | o N~
= N 4 4 N ANy @ . der Zeichnungen ist

|\ : + Positive Verfahr Richtung mdoglicherweise nicht gleich.

e [Verson | oo | ol
2 3

H
02 150
L
7.1
H
04 270 4 5
L
H
38 06 1 390 1000’ 6 7
H
09 1 570 7.5 9 10
H © N1 und ‘N2 sind die Anzahl
12 750 12 13 der Montagebohrungen in
L Richtung des Motors.

' Standard-Kabelldnge.

22 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.
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Abmessungen der Magnetplatte

@11
26,65

L2 L3
(£0,02) (+0,02)

I B R

38

I
\M8x1 25-6H

7.5 L3 M8x1.25
15 TIEF
)|
8 oo — o o — ¢ ol
/ [ g 7
\\ 2,1 TIEF
21,5 60 Fur Zentrierring
(N2-1)x60
15 L2 CoA
\ =
|
3 |
(o]
o] b:z'\\ \
)
T cs/@ ®

o}

55

30 60

(N1-1)x 60

O@\\@)@@ @O «©

L1

3 0 'N1"und 'N2' sind die Anzahl

120 120 90 105
180 C 180 150 165
300 300 270 285

der Montagebohrungen in
Richtung des Motors.

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.

UNIMOTION 23
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MONTAGETOLERANZEN

// |T1

A

L2

L1

A

4 // |T1]A| ‘ [T
[7|T2 7 % [7|T2
L2 o
_L[T1]A] f L2 L2
T [T|T2 T

o Wir empfehlen die Verwendung einer Warmeleitpaste zwischen dem

Forcer und dem Kiihlk&rper, um eine bessere Warmeibertragung zu
gewahrleisten.

LMLA ( 1I6T1) 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 05+0,10 0,10 0,10 0,05/500 mm

24 UNIMOTION

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.
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ELEKTRISCHE DATEN

Temperatursensor

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

Der Sensor STS1 1000 3 wird {iblicherweise zur Uberwachung der Motortemperatur verwendet und kann zur Begrenzung der maximalen
Betriebstemperatur eingesetzt werden.

Fir den Dauerbetrieb wird empfohlen, dass die Motortemperatur 80 % der maximal zuldssigen Motortemperatur (125 °C) nicht iberschreitet.

Thermistor STS1 1000 3

Der Linearmotor ist mit einem Thermistor STS1 1000 3 ausgestattet. Dieser Sensor zeichnet sich durch einen positiven Temperaturkoeffizienten
aus, und seine Kennlinie weist iber 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.

"(12_4'[3"'4'[3';%;_(1

T=100+
2B
Rr Aktueller Sensorwert [Ql
a 6,7-107° K]
[ 1,5-107% K]
Rys 1000 [

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

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

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

Pin-Layout

In der folgenden Tabelle finden Sie die Pinbelegung des Forcers.

Symbol Farbe des Drahtes

Motorphase U U schwarz
Motorphase V \" grau
Motorphase W W braun
Erdung GND gelb/griin
Temperatursensor Ttemp + gelb
Temperatursensor Tiemp - grun
Kabelschirm Earth Schirm

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.

UNIMOTION 25
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LMLA
LMLA HALL-SENSOR

Beschreibung

UNIMOTION bietet einen Hall-Sensor an, der speziell fiir die LMCA-Linearmotoren entwickelt wurde. Der Sensor nutzt das vorhandene Magnetfeld
als Feedback, das ein uniibertroffenes Preis-Leistungs-Verhéltnis ermdglicht. Sein Hauptvorteil ist die Integration der analogen' und digitalen

Sensoren in einem Geh&use.

Unser Hall-Sensor kann fiir eine kostengiinstige Losung verwendet werden, wenn die Anforderungen an die Positionsgenauigkeit nicht sehr hoch
sind. Die Wiederholgenauigkeit liegt im Bereich von +30 um, wahrend die absolute Genauigkeit im Bereich von +250 pm liegt. Bei der Integration
beider Sensoren wird analog1 fiir die exakte Positionssteuerung verwendet, wahrend digital fir die Kommutierung genutzt wird. Eine Kombination

aus beidem bietet dem Kunden eine bewegungungslose Kommutierungswinkelmessfunktion.

Der Sensor ist mit 10 hochflexiblen abgeschirmten Drahten ausgestattet, die fiir den Einsatz in Energieketten geeignet sind. Der digitale Sensor
erzeugt die U-, V- und W-Signalausgénge mit einer 120°-Phasenverschiebung, wahrend der analoge1 Sensor Sinus- und Kosinussignale mit einer
Amplitude von 1V, erzeugt. Fir die beste Besténdigkeit gegen EMV sind die Signale differenziell, d. h.: Sinus: A+, A- und Kosinus: B+, B—.

Unser Hall-Sensor erméglicht eine einfache und prazise Montage, die zu einer idealen Ausrichtung der Sensoren und Motorwicklungen fiihrt.

T Version mit analogen Signalen: bald verfiigbar

Spezifikationen

Absolute Hochstwerte:

N IS T

Versorgungsspannung Ve -0,3

Strom der Ausgangspins U, V, W, A+, A—, B+, B— mA 0 100
Betriebssperrschichttemperatur, T, °C -15 60
Lagertemperatur, Tgg °C -25 85

Empfohlene Betriebsbedingungen:

A I T T

Versorgungsspannung Ve

Stromstarke der Stromversorgung mA 30 50
Ausgangsstrom mA - 20
Ausgangsspannung A+ bis A— und B+ bis B— Vop 0,8 1,2
Betriebssperrschichttemperatur, T, °C -15 60
Lagertemperatur, Tgg °C -25 85

Technische Daten:

Parameter | Enher | wen

Genauigkeit der Sensoren’ pm +250
Reproduzierbarkeit pm +30
Hysterese pm +10
Signalperiode mm 30
Kabel (hochflexibel) / 10 x 0,14 mm?
Kabel-Biegeradius (feste Verlegung) mm 26,8
Kabel-Biegeradius (flexible Installation) mm 50,25

T Im Falle einer Antriebskompensation kann die Genauigkeit verbessert werden.

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geédndert werden.

UNIMOTION 27
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Abmessungen

L4 ®

j4]9]

L6

L7

L2 LC L1

0 Alle MaBe sind in mm angegeben. Der
Malstab der Zeichnungen ist moglicherweise
nicht gleich.

%:L‘L‘L\)

imadaL] b | L2 | 3 | w4 | s | w6 | 17 | w8 | ep | e | ec |
| erte | _mm |

212 32 | 20 | 156 | 145 | 92 | 132 | 29 | 4 |

' Standard-Kabellange. Fiir andere Léngen lesen Sie bitte den Abschnitt ,Hall-Sensor — Wie Sie bestellen konnen”.

2 Die GroRen 14, 28 und 38 sind bald erhéltlich.

Pin-Layout
Parameter Symbol Farbe des Drahtes
Analoger Hall-Ausgang A+ A+ Gelb
Analoger Hall-Ausgang A— A- Griin
Analoger Hall-Ausgang B+ B+ Violett
Analoger Hall-Ausgang B— B- Weily
Digitaler Hall-Ausgang U u Grau
Digitaler Hall-Ausgang V \" Schwarz
Digitaler Hall-Ausgang W W Rosa
Stromversorgung +5 Vpe +5 Vpe Rot
Spannungsversorgung GND GND Blau
NC Service Braun
Kabelschirm Erde Schirm

Wie Sie bestellen konnen

LMLAHALL g m

Sensor: J

Kabellinge [m]:

LMLA-Hall -1
Fiir die MotorgroBe: -5
-21
- 28 (bald verfiigbar)
- 38 (bald verfiigbar)
28 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.
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LMLA
BEISPIEL FUR DIE MOTORAUSWAHL

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

I. Definition des Bewegungsprofils
Il. Berechnung von Dauer-und Spitzenkraften
Ill. Motor-Selektion

I. Definition des Bewegungsprofils

Es gibt eine Vielzahl von verschiedenen Bewegungsprofilen, die durch grundlegende kinematische Gleichungen ausgedriickt werden kdnnen. Die
am haufigsten verwendeten Bewegungsprofile sind trapez- und dreieckformig.

Trapezformiges Profil:

v [m/s]

8]

ta ta toff

Bewegungseingabedaten:

Bewegungsdistanz (Hub) [m]
Bewegungszeit [s]

Beschleunigungszeit [s]
toss Pause [s]

Durchschnittliche Geschwindigkeit:
=L
V=g
Maximale Geschwindigkeit:
L

Vmax = -t
Beschleunigung/Abbremsung:

Vimax

a= t,

In den Gleichungen verwendete Variablen:

Durchschnittliche Geschwindigkeit [m/s]
Maximale Geschwindigkeit [m/s]
Bewegungsdistanz [m]

Bewegungszeit [s]

Beschleunigungszeit [s]

Beschleunigung/Abbremsung [m/s?]

30 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.
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Dreieckiges Profil:

A
v [m/s] ‘

max

ta=t/2

Bewegungseingabedaten:

Bewegungsdistanz (Hub)

[m]

Bewegungszeit

[s]

Beschleunigungszeit

[s]

Pause

[s]

Durchschnittliche Geschwindigkeit:

=L
V=T
Maximale Geschwindigkeit:

_a
Vmax‘E

Beschleunigung/Abbremsung:

_4L
==

Q

In den Gleichungen verwendete Variablen:

Durchschnittliche Geschwindigkeit

[m/s]

Maximale Geschwindigkeit

[m/s]

Bewegungsdistanz

[m]

Bewegungszeit

[s]

Beschleunigungszeit

[s]

Beschleunigung/Abbremsung

[m/s?]

toff

t[s]

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 31
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Il. Berechnung von Dauer- und Spitzenkraften

Wenn Geschwindigkeit und Beschleunigung definiert sind, kdnnen wir mit der Berechnung der Dauer- und Spitzenkréafte fortfahren, die der Motor
liberwinden muss.

Eingabeparameter:

Masse der Last [ka]
Reibungskoeffizient

Neigungswinkel [’

Die Spitzenkraft kann anhand der folgenden Gleichung berechnet werden:

Fp = Frass * Frii * Fincl

-

mass = @ " Mioad

Firi = ke(g - Myoaq - cOSQL)

-

incl = Mioad * 9 * SiNaL

In den Gleichungen verwendete Variablen:

Spitzenkraft [N]
Beschleunigung [m/s?
Masse der Last [kal
Reibungskoeffizient

Gravitationskonstante (9,81) [m/s?]
Neigungswinkel []

Neigungskraft (wenn der Motor waagerecht steht (a = 0°), ist Fj, is 0) [N]

Die Dauerkraft kann anhand der folgenden Gleichung berechnet werden:

FC - ¢Fp2 tat (Ffri + Fincl)2 ) (t - Zta) + (Fmass + Fincl - Ffri)2 s
T+ torr

32 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.



LMLA
BEISPIEL FUR DIE MOTORAUSWAHL

11l. Motor-Selektion

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

- Ffp ifikati
Imax = Ke < Ip aus der Motorspezifikation. 0 Wir empfehlen einen Sicherheitsfaktor, bei dem
Iamss = % < I aus der Motorspezifikation. Ip und I¢ 30 % hoher sind als Iyax und lpus.
F

In den Gleichungen verwendete Variablen:

Spitzenkraft [N]
Kontinuierliche Kraft [N]
Kraftkonstante (Sie finden sie in den Motordaten) [N/Agums]

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

2 2
- Vmax * Kpewmr | _F, \5) ( FP'LP>
T N T

In den Gleichungen verwendete Variablen:

m Maximale Geschwindigkeit [m/s]
m Induktionsspannung des Motors Phase-Phase RMS (in den Motordaten aufgefiihrt) [V/m/s]
Kraftkonstante (in den Motordaten aufgefihrt) [N/Agusl]
_ Spitzenkraft [N]
m Phase-Phase-Widerstand (in den Motordaten aufgefiihrt) [l
Phase-Phase-Induktivitit [H]
Magnet-Teilung (in den Motordaten aufgefiihrt) [m]

Die verfiigbare Antriebsspannung kann mit den folgenden Gleichungen berechnet werden:

Vd,ive_SVMM; im Falle einer AC-Stromversorgung
3

Virive_svM ﬁﬂp—’f[LDC]; im Falle einer DC-Stromversorgung
3

In den Gleichungen verwendete Variablen:

Vsupply Versorgungsspannung des Antriebs (zum Beispiel 230 V AC oder 325 V DC) [Vermsl
Virive_svm Die verfiigbare Spannung, die an den Linearmotor angelegt werden kann \Y|

Bedingung fiir die Motorauswabhl:
Die Antriebsspannung muss héher sein als die maximale Spannung des Motors.

Vmot < Vdrive_SVM

o Es wird ein Sicherheitsfaktor empfohlen,
bei dem Vyive_svm 30 % hoher ist als V1.

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 33
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Beispiel fiir Auswahl

I. Definition des Bewegungsprofils

v [m/s]

Velocity

ta ta toff t [S]

- BewegungsdistanzL=2m

- Bewegungszeitt=1s

- Beschleunigungszeitt, = 0,25 s
— Pausety=0,5s

— Masse der Last mjy,q= 5 kg

- Reibungskoeffizient ks = 0,01

- a=0°

Durchschnittliche Geschwindigkeit:

L _2
v-T—1——2m/s

Maximale Geschwindigkeit:

L 2
Vmax = q =1-025 - 2,67 m/s

Beschleunigung/Abbremsung:

_ Vmax _ 267 _ 2
a=—{"=425 = 10,67 m/s

Il. Berechnung von Dauer- und Spitzenkraften

Spitzenkraft:

Finass =@ Migag = 10,67 - 5=53,3N

Fr=ke(g - Mypaq - cosa)=0,01-(9,81-5-cos0)=0,5N
Finci = Mioaqg * g - sina=0N

Fp = Frass + Ff +Finey=533+05 +0=53,8N

34 UNIMOTION Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden.
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Kontinuierliche Kraft:

Fo= \/sz Tt (Ffri + Fincl)2 ) (t - Zta) + (Fmass + Fincl — Ffri)2 ta
T+ torr

¢53,892 +025+(0,5+0)2- (1-2-025) +(533+0-05°-025 _ 000

1+0,5

11l. Motor-Selektion

Maximaler Motorstrom:

Fr 538
Ivax = AR 1,96 Agus < 9,2 Agus
Dauermotorstrom:

Fe 308
lrms = A 1,12 Aguss < 2,3 Agpuis

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

— Ke=27,5N/Agys
= lc=2.3 Apus
= 1p=92 Agus

Berechnung der Motorspannung:

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

2 2
max * K| Fp-L
N PERTS S A NPT

V3 Ke 27
=\/<ﬁ2,67~15,9+ 53,8 -108-£>2+<\/§-2n- 53,8-0,00215>2=496v
V3 2751 2 27,51-2-30 !

Motorbezogene Parameter finden Sie in der Motorspezifikation:

- Ke = 27,5 N/Agys
- KBEMF =1 5,9 V/m/s

- R20=10,80
- Lp=21mH
- 1=30mm

Verfiigbare Antriebsspannung:

Vsupply = 230 Vac

V2 Veyppry _ 2 230

Vi = =187,8V>49,6 V
drive_SVM \/5 \/5

Um die Produkte in diesem Katalog zu verbessern, konnen die Spezifikationen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. UNIMOTION 35
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