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Mit Tradition in Innovation zur
Technologiefuhrerschaft

Ewellix ist ein innovatives globales Unternehmen und Hersteller von Lineartechniklosungen.
Unsere hochmodernen lineartechnischen Losungen ermdéglichen die Steigerung der
Maschinenleistung, die Maximierung der Betriebszeiten, die Senkung des Wartungsbedarfs,
die Verbesserung der Sicherheit und die Einsparung von Energie.

Technologiefiihrerschaft Globale Prasenz - lokaler Support

Unser Unternehmen wurde vor mehr als 50 Jahren als Teil der Mit unserer globalen Prasenz sind wir besonders gut aufge-
SKF Gruppe gegrundet, einem fihrenden globalen stellt, um Standardkomponenten und individuell entwickelte
Technologieanbieter, der die weltweit ersten Fertigungslinien fir L6ésungen anzubieten — und das bei umfassendem techni-
Préazisions-Kugelgewinde und Rollengewinde errichtete. Durch schem und anwendungsbezogenem Support rund um die Welt.
unsere lange Geschichte als Teil von SKF verfligen wir Uber Durch die langjéhrigen Beziehungen zu unseren

umfassendes Know-how, um sténdig neue Technologien zu  Vertriebspartnern kénnen wir Kunden in vielen verschiedenen
entwickeln und sie in hochmodernen Produkten einzusetzen, Branchen unterstitzen. Wir bei Ewellix verkaufen nicht einfach
die unseren Kunden einen Wettbewerbsvorteil verschaffen. Produkte; wir entwickeln integrierte Losungen, die unseren

Kunden helfen, ihre Ziele zu erreichen.

2019 wurden wir von SKF unabhéngig und &nderten unseren
Firmennamen in Ewellix. Wir sind stolz auf unsere
Unternehmensgeschichte und Erfahrung. Sie bilden ein ein- D%]
zigartiges Fundament, auf dem wir ein flexibles Unternehmen

aufbauen kdnnen, dessen gréBte Stérken Innovation und exzel-

lente Engineering-Leistungen sind. 16 Vertriebsstandorte

l\i—| 9 Fabriken

1200 Mitarbeiter

) g
Philadelphia Shanghai
Armada Pinghu
Taouyan
7 Bangalore
4 d Gothenburg
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Milton Keynes \
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Chambéry
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O Lénder, die von Verkaufseinheiten unterstiitzt werden
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Bewahrte Engineering-Kompetenz

Die Lineartechnik-Branche ist im Wandel. Losungen, die die Umweltbelastung verringern
und neue Technologien nutzen, sind das Gebot der Stunde. Mit unserem technischen
Know-how und unserer Fertigungskompetenz helfen wir unseren Kunden, ihre

Herausforderungen zu meistern.

Engineering-Lésungen fir die Zukunft

Wir arbeiten flr eine Vielzahl von Branchen, in denen unsere
Lésungen wichtige Funktionen fir unternehmenskritische
Anwendungen bieten.

Fir die Medizintechnik-Branche fertigen wir
Prazisionskomponenten zum Einsatz in medizinischen Geréaten.

Unsere tiefe Kenntnis von Systemen zur
Industrieautomatisierung beruht auf jahrzehntelanger
Forschung an fortschrittlichen Automatisierungskomponenten
und -techniken.

Unser umfassendes Wissen Uber mobile Maschinen ermdg-
licht das Angebot von leistungsstarken, zuverlédssigen elektro-

mechanischen Lésungen fiir die hartesten Einsatzbedingungen.

Fir den industriellen Vertrieb bieten wir unseren Partnern
Kompetenz in der Lineartechnik, damit sie ihre Kunden effizien-
ter beliefern kénnen.

Hub- und
Verstellsysteme

Kugel- und Rollen-
gewindetriebe

Wir bieten Exzellenz

Wir verflgen Uber ein einzigartiges Verstédndnis von linear-
technischen L6sungen und wie diese sich in die
Kundenanwendungen integrieren lassen, um Hdéchstleistungen
und maximale Maschineneffizienz zu erméglichen.

Wir helfen unseren Kunden, indem wir Produkte entwickeln,
die schneller und l&nger arbeiten und dabei sicher und nachhal-
tig sind.

Wir bieten eine groBe Auswahl an Linearkomponenten und
elektromechanischen Aktuatoren zur Ausstattung samtlicher
Automatisierungsanwendungen und helfen dadurch unseren
Kunden, ihren 6kologischen FuBabdruck, ihren
Energieverbrauch und ihren Wartungsaufwand zu senken.

Wir streben einen geringeren Energieverbrauch an, der fir ho-
here Produktivitdt und geringere Umweltauswirkungen
sorgt.

Linearfiihrungen
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Kerntechnologien

Antriebstechnik

Unsere umfangreichen Erfanrungen und Kenntnisse von Antriebsystemen ermdglicht es
uns, die anspruchsvollsten Anforderungen fur Linearantriebe, Teleskopsaulen und
Steuergerate zu erflillen.

Ewellix bietet eine groBe Produktauswahl bzw. Vielfalt an
elektromechanischen Linearantrieben mit verschiedenen
Designs und Konfigurationen fir generelle oder auch spe-
zielle industrielle Anwendungen von hohen Tragzahlen und
hohen Geschwindigkeiten bis leisen und &sthetisch gestalte-
ten Antrieben. (Ls Abb. 1)

Hochleistungsaktuatoren Abb. 1

Unser Angebot an hochbelastbaren Antrieben erflllt die
Anforderungen anspruchsvoller industrieller Anwendungen
mit hohen Lasten und Geschwindigkeiten in kontinuierlichem
Betrieb. Diese Antriebe bieten die beste Steuerbarkeit und
Zuverlassigkeit fir programmierbare Bewegungsablaufe.

(L Abb. 2)

Teleskopsaulen
Ewellix Hub- und Verstellsysteme enthalten eine Vielzahl von o

P (g
Teleskopséulen. Leise, robust, leistungsstark oder im attrak- ﬂ .f_f.--“’
- -

tiven Design — Ewellix Teleskops&ulen erflllen auch héchste Abb. 2
Anforderungen. (Ls Abb. 3)

Steuerungen —

Ideal zur Systemsteuerung von Teleskopsaulen. Ewellix
Steuerungen bieten dazu Anschlisse fur FuB-, Hand- oder
Tischschalter. (Ls Abb. 4)

Bedienelemente

Ewellix bietet verschiedene Bedienelemente an, um die
Position lhrer Geréte zu steuern.

Das Sortiment umfasst:

Abb. 3
+ Handschalter
* FuBschalter
* Tischschalter : b
y %3
Diese Schalter kénnen mit Steuerungen fur Linearantriebe o - ; 4 i ay_

und Teleskopsaulen oder direkt mit den Geraten mit eige-
nem Wechselstromnetzteil verwendet werden.



www.ott-antriebe . de

Antriebe und Antriebsysteme

Kugel- und Rollengewindetriebe

FUr Anwendungen, die ein Antriebssystem erfordern, das Drehbewegung in eine lineare
Bewegung umwandelt, bieten wir ein umfangreiches Losungsspektrum inklusive gerollter
Kugelgewindetriebe, Rollengewindetrieben und geschliffenen Kugelgewindetrieben.

Miniatur-Kugelgewindetriebe

Ewellix Miniatur-Kugelgewindetriebe sind sehr kompakt mit
hoher Laufruhe (Ls Abb. 5).

Gerolite Kugelgewindetriebe

Wir bieten mehrere, hochprézise Umlaufsysteme an, um die
meisten Anwendungsanforderungen abzudecken.

Ein Umkehrspiel dabei kann reduziert oder gar vollstandig
eliminiert werden (L Abb. 6).

Geschliffene Kugelgewindetriebe

Ewellix Kugelumlaufspindeln bieten erhohte Steifigkeit und
Prazision.

Rollengewindetriebe

Ewellix Rollengewindetriebe gehen weit tber die Grenzen
von Kugelgewindetrieben hinaus und bieten ultimative
Prazision, Steifigkeit, hohe Geschwindigkeit und

Beschleunigung. Spiel kann reduziert oder beseitigt werden.

Fur sehr schnelle Bewegungen stehen hohe Steigungen zur
Verfiigung (L Abb. 7).

Abb. 5
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Linearfuhrungstechnologie

FUr optimale Losungen im Bereich FUhrungen bietet unsere Produktpalette
Wellenfuhrungen, Profilschienenfuhrungen und Prazisionschienenfuhrungen.

Abb. 8

Linearkugellager

Kostenglnstig, einfach und selbstjustierend, Ewellix
Wellenfiihrungen mit unbegrenztem Hub, einstellbarer
Vorspannung und hervorragender Dichtungsleistung sind
auch in korrosionsbestandiger Ausfiihrung erhéltlich und di-
rekt als vormontierte Einheit im Aluminiumgeh&use erhaltlich
(L Abb. 8).

Prazisions-Schienenfiihrungen

Mit einer Reihe von modularen Optionen verfiigen Ewellix
Prazisionsschienenflihrungen Uber verschiedene
Rollelemente und Kéafige. Diese Flihrungen zeichnen sich
durch hohe Préazision, hohe Tragfahigkeit, Steifigkeit und
ACS, einer Technik gegen “Kéfigwandern”, aus. Verfligbar
auch als einbaufertiges Kit (s Abb. 9).

Profilschienenfiihrungen

Mit unbegrenztem Hub durch gestoBene Systeme und her-
vorragender Steifigkeit um Momentenbelastungen aus allen
Richtungen standzuhalten, Ewellix Profilschienenfihrungen
sind montagefertig, einfach zu warten und extrem zuverlas-
sig. Sie sind sowohl in Kugel- als auch in Rollenvariante, so-
wie in Standard- und MiniaturgréBen erhaltlich (Ls Abb. 10).

Die im Katalog verwendeten Begriffe sind in einem Glossar
auf Seite 290 aufgefiihrt.

Verwendete Symbole sind auf der Seite 294 beschrieben.



www.ott-antriebe . de

Antriebe und Antriebsysteme

Produktubersicht

Linearantriebe

Elektromechanische Linearantriebe ermoglichen prazise, kontrollierte und wiederholbare
Druck- und Zugbewegungen in Linearantriebsanwendungen. Linearantriebe bieten eine
effiziente, nahezu wartungsfreie und umweltfreundliche Alternative zu hydraulischen oder

pneumatischen Antrieben.

Aktoren mit modularem Aufbau und offener Architektur bie-
ten die Mdglichkeit, Komponenten auszuwahlen und zu inte-
grieren, um kundenspezifische Ldsungen in einem beste-
henden Bauraum zu realisieren. Das Anwendungspotential
erweitert sich mit der Einfihrung von Technologien flr spezi-

elle Zwecke, wie Hall-Sensoren, Endschalter, Potentiometer,
Rutschkupplungen oder Sicherungsmuttern. Ausgestattet
mit geblrstetem Gleichstrommotor oder
Wechselstrommotor, betrégt die Einschaltdauer bis zu 20%,
bei einem AC-Motor sogar bis zu 40%.

Vordere Befestigung
Innenrohr oder Druckrohr
Spindel

Mutter

Elektromotor

Getriebe

Elektrischer Anschluss

Hintere Befestigung

© NGO RAEODNS

AuBenrohr oder Schutzrohr
10. Dichtungssystem

8
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Teleskopsaulen

Teleskopsaulen ermaoglichen préazise, kontrollierte und wiederholbare Hubbewegungen in
Linearantriebsanwendungen, auch mit Torsions- und nicht mittig angreifenden Belastungen.

Teleskopséaulen mit modularem Aufbau und offener Einsatzwecke, wie z.B. Hall-Sensoren, Grenzwertelektronik
Architektur bieten die Méglichkeit, Komponenten wie und Schalter, aber auch integrierte Schaltkreise fir Netzteile
Linearantriebe oder Antriebe auszuwahlen und zu integrie- und Motorsteuerung. Ausgestattet mit Birsten DC-Motor
ren, um kundenspezifische Losungen innerhalb bestehender  oder AC-Motor, ist die Einschaltdauer bis zu 10% bei maxi-
Aluminiumprofile zu realisieren. maler Last.

Das Anwendungspotenzial erweitert sich mit dem
Hinzufligen passender Technologien fir bestimmte

Innenrohr

AuBenrohr

Spindel und Mutter
Kabeldurchfiihrungen
Spannungsversorgung
Elektromotor

Getriebe

Steuerplatine

© o NSO R DD

Anschlisse
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Antriebe und Antriebsysteme

Gleitspindel

Gewindetriebe

Kugel- und Rollengewindetriebe sind
die Kernkomponenten flir den Bau von
Elektrozylindern. Sie Ubertragen die
Drehbewegungen des Motors in lineare
Bewegungen. Dabei hat deren
Effizienz, Last- und
Geschwindigkeitspotenzial einen sehr
groBer Einfluss auf die Leistung von
Elektrozylinder.

Dank Ewellix jahrzehntelanger
Erfahrung bei der Herstellung von
Kugel- und Rollengewindetrieben und
dank der fortlaufenden
Weiterentwicklung von Produkten und
Verfahren kann Ewellix ihren Kunden
heute in puncto Gewindetriebe
Prazisionslésungen anbieten, die sich
flr die meisten Anwendungen eignen
und dabei Effizienz, Prazision,
Strapazierfahigkeit und hochwertige
Qualitat gewahrleisten. Alle
Gewindetriebe sind aus hochfesten
Materialien mit spezieller
Warmebehandlung.

Gleitspindel

Diese Spindeln tUbertragen das
Drehmoment durch direkte
Gleitreibung in eine lineare Bewegung
Eine typische Baugruppe besteht aus
einer Stahlspindel und einer
Kunststoffmutter.

Einige der elektrischen Zylinder sind
mit diesen Gewindespindeln ausge-
stattet, die durch einen relativ hohen
Reibungskoeffizienten gut geeignet fur
fur selbstsichernde Anwendungen

10

Prézisionsgerollte Kugelgewindetriebe

sind. Stellantriebe mit Gleitspindel
zeichnen sich durch eine hohe
Stellkraft, hohe statische Belastbarkeit,
hohen Widerstand gegen Vibrationen,
ruhigen Lauf und Kosteneffizienz aus.

Prazisionsgerollte Kugel-

gewindetriebe

Kugelgewindetriebe bieten
Hochleistungslésungen und eignen
sich fUr eine Vielzahl von
Anwendungen, die prazise
Antriebssysteme, Strapazierfahigkeit
und hochwertige Qualitat erfordern.

High-Tech-Maschinen fiir den
Kaltumformprozess erméglichen die
Produktion von Kugelgewindetrieben,
die anndhernd denselben
Genauigkeits- und Leistungsstandard
bieten wie geschliffene
Kugelgewindetriebe. Gerollte
Kugelgewindetriebe bieten im
Vergleich zu geschliffenen deutliche
Kostenvorteile. Standard-
FUhrungsgenauigkeit ist G9,

nach ISO 286-2:1988

Die Ewellix Produktion erfullt G7
Steigungsgenauigkeiten fur einen
Nenndurchmesser ab 20 mm. Auf
Anfrage kann Ewellix
Kugelgewindetriebe mit G5-
Steigungsgenauigkeit nach 1ISO 3408-
3: 2006 liefern, fur Spindeln in
Positioniersystemen geeignet, passend
zur G5-Steigungsgenauigkeit von ge-
schliffenen Kugelgewindetrieben.
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Ewellix engineering tools

Apps und webbasierte Losungen

Um den Produktauswahlprozess zu vereinfachen, bietet Ewellix eine Reihe von kostenlosen
Web-Tools und Apps an, die eine schnelle und einfache Navigation durch das komplette

Linearbewegungsangebot ermdglichen.

Actuator Select

Der Anwender kann die gewlinschte Produktfamilie aus den
Bereichen Saulen, Linearaktuatoren, Schwenkantrieben und
Steuerungen. AnschlieBend wird dieser durch Eingabe eini-
ger einfacher Parameter in der Produktauswahl gefuhrt:

Zu den wichtigsten Funktionen gehéren:

+ Vier komplette Produktlinien

» Dynamische Verschlankung der Ergebnisse
» Ergebnisrangfolge nach Anwendung

» Produktvergleich (bis zu 3 gleichzeitig)

» Anzeige des kompatiblen Steuergeréts fur die ausgewahlte
Sé&ule oder Aktuator

+ Kosteneinsparungsrechner

« Direkter Link zu Produktzeichnung, technischem Daten-
blatt und Katalogen

Das Tool Actuator Select ist sowohl fir Smartphones als
auch fur Tablets verfligbar.

Die webbasierte Version des Tools ist unter

verfugbar, wahrend die App im
Apple App Store oder Google Play heruntergeladen werden
kann.
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Systemaufbau mit Aktuatoren
Linearantriebe - Definition und Typen

Elektromechanische Linearantriebe ermdoglichen prazise, kontrollierte und wiederholbare
Druck- und Zugbewegungen in Linearantriebsanwendungen.

Linearantriebe gelten als leistungsfahige, nahezu wartungs-
freie und umweltfreundliche Alternativen zu hydraulischen
oder pneumatischen Systemen.

Standardversionen kdnnen Lasten bis zu 50 kN aufnehmen,
liefern Geschwindigkeiten Uber 150 mm/s und Verfahrwege
bis zu 700 mm. In Aluminium-, Zink- oder Polymergeh&usen
sind sie bereits montagefertig fur einfache Plug-in-
Anwendungen. Stellantriebe mit modularem Aufbau und of-
fener Bauform bieten die Mdglichkeit, Komponenten auszu-
wahlen und zu integrieren, um kundenspezifische Lésungen
in bestehenden Baurdumen zu realisieren. Das
Anwendungspotenzial erweitert sich durch optionale
Technologien fur spezielle Anwendungen, wie Hall-
Sensoren, Endschalter, Potentiometer, Rutschkupplungen,
Kugelrastenkupplungen oder Sicherungsmuttern.
Linearantriebe, die von einem elektrischen Wechselstrom-
oder Gleichstrommotor angetrieben werden bestehen im
Wesentlichen aus einer Gewindespindel (mit Trapez- oder
metrischem Gewinde) einer Antriebsmutter mit Schubrohr
und einem Getriebe zwischen dem Motor Spindel.

Beim anlegen einer Spannung, dreht der Motor die
Gewindespindel, bewirkt, dass die Antriebsmutter verféhrt
und das Schubrohr ausféhrt. Ein Umkehren der
Motordrehung zieht das Schubrohr ein.

12

Druck/Zug

Greifen/Klemmen

Heben/Senken

Offnen/SchlieBen



Einleitung ‘.tt

www.ott-antriebe . de

Kugelgewindetrieb vs. Trapezgewindetrieb

Traditionelle Arten von Gewindespindeln sind Kugelgewindetriebe und Trapezspindeln,
deren Spezifikation von der Konfiguration und den Lastanforderungen eines Stellglieds
beeinflusst wird.

Kugelgewindetriebe

Stahlkugelgewindetriebe bestehen aus einer
Gewindespindel und einer Mutter mit einem
Kugelriickflhrsystem zur Umwandlung der Drehbewegung
in eine gleichmaBige, prazise und reversible
Linearbewegung (oder Drehmoment zu Schub) (Ls Abb. 1).
Die Kugelreihe liegt in einem geschlossenen System zwi-
schen Mutter und Spindel dessen Design einen extrem nied-
rigen Reibungskoeffizienten gewahrleistet.

Der geringe Reibungswiderstand minimiert den Verschleif3,

verbessert die Effizienz und senkt die Betriebstemperatur fir
eine langere Lebensdauer.

Kugelgewindetriebe sind hoch belastbar und haben eine
sehr gute Effizienz, erreichen hohe Lebensdauern, arbeiten
Uber einen weiten Temperaturbereich, und liefern die not-
wendige Prazision, um die Leistungsfahigkeit von

Abb. 1 Stellgliedern Uber lange Zeitrdume bei hohen
Kugelgewindetriebe Geschwindigkeiten und hohen Anforderungen an die
Dynamik aufrecht zu erhalten.

In der Regel werden Kugelgewindetriebe &hnlich wie nicht
selbsthemmende Getriebe mit Bremsen ausgerlstet, um
einen Rucklauf zu verhindern und eine hohe statische
Sicherheit zu gewahrleisten.

Trapezgewindetriebe

Diese Gewindetriebe Ubertragen das Drehmoment in eine
lineare Bewegung durch direkte Gleitreibung. Eine typische
Baugruppe besteht aus einer Stahlspindel und einer
Kunststoffmutter (Ls Abb. 2).

Trapezgewindetriebe nehmen hohe statische Belastungen

(11

Pl bbb ETLL auf, widerstehen UbermaBigen Vibrationen, arbeiten leise,
zuverldssig und stellen kostenglinstige Antriebslésungen
dar. Mit zuséatzlichen Bremsen kann die statische
Belastbarkeit bei Bedarf noch erhéht werden.

Abb.2
Trapezgewindetriebe

13
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Antriebe und Antriebsysteme

Leistungsmerkmale

Uber den grundlegenden Betrieb des Aktuators hinaus kénnen Anwendungen eine
Positions- und/oder Richtungsriickmeldung, Eingrenzen von Fahrt- bzw.
Bewegungsrichtung oder Schutz vor Uberlast erfordern.

FUr diese Anforderungen wurden jeweilge Losungen konzipiert.

Endschalter (intern)

Zweck eines Endschalters ist die Begrenzung der
Antriebsbewegung bzw. dessen Weg in einer oder beiden
Richtungen. Kann fir Gleichstrom- und
Wechselstromantriebe gleichermalBen eingesetzt werden.
(Ls Abb. 3). Bei Uberfahrt wird im Motorschaltkreis ein elek-
trischer Kontakt geéffnet. Durch ein Umkehren der Polaritat
wird der Kontakt Uberbrickt (parallele Diode) und der Motor
kann in die Gegenrichtung drehen wodurch auch der
Kontakt wieder freigegeben bzw. geschlossen wird. In bei-
den Endlagen verhinderen diese Kontakte ein Erreichen der
mechanischen Endlage und verhindern somit
Beschadigungen.

Endschalterausgang

Hier wird beim Erreichen einer bestimmten Position eine
Riickmeldung ausgegeben. Bei Uberfahrt 6ffnet oder
schlieBt ein elektrischer Kontakt (Ls Abb. 4). Bei geschlos-
senem Kontakt kann ein elektrischer Strom fieBen, im umge-
kehrten Fall wird der Stromfluss durch den gedffneten
Schalter unterbrochen. In Anwendungen kann mit dem
Endlagensignal verhindert werden, dass die mechanische
Endlage erreicht oder gezielt die Hubl&nge des Zylinders
eingestellt wird. In der Regel wird das Output-Signal flr
Logikverschaltungen oder Hubbegrenzung eingesetzt.

Hallsensoren

Diese rotierenden oder linearen Abtastvorrichtungen sind in-
krementelle beriihrungslose Sensoren, die verwendet wer-
den, um die relative Position eines Stellglieds zu bestimmen.
Zwei Sensoren erfassen das sich &ndernde Magnetfeld, das
durch einen rotierenden Magneten erzeugt wird, und leiten
dann entsprechende Ausgangsimpulse an eine Steuereinheit
weiter, um die Wegriickmeldung bereitzustellen. Zwei
Sensoren kénnen auch die Richtung der Bewegung erfassen
(s Abb. 5). Nach einem Referenzierungsvorgang kann der
Hubweg durch Zahlen der Impulse bestimmt werden.

Potentiometer

Ein Potentiometer ist eine analoge Rickmeldevorrichtung.
Das Potentiometer gilt als Absolutsensor mit eindeutigem
Wert in jeder Position. Manchmal wird es auch als variabler
Widerstand bezeichnet, der ausgelesen und in eine
Steuerung zur Positioniersteuerung der Anwendung einge-
speist werden kann. (Ls Abb. 6).
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Absolute analoge Positionsausgabe

Eine absolute analoge Positionsausgabe verwendet einen
beriihrungslosen Sensor. Da kein Verschlei3 entsteht, wird
eine absolute Positionierung mit einem eindeutigen Wert in
jeder Position durch eine Spannung von 0,5 bis 4,5 erzeugt.
Die Eingangsspannung betragt je nach Serie 5 V oder 10 bis
55 V. Das Ausgangssignal kann ausgelesen und einer
Steuerung zur Positionierung zugefihrt werden. Es ist die
beste der beiden Ldsungen, Hallsensor oder Potentiometer
(L Abb. 7).

Rutschkupplung

Diese Funktion schiitzt das Stellglied vor mechanischen
Beschadigungen, wenn es eine seiner mechanischen
Endlagen erreicht oder die maximale dynamische Belastung
kurzzeitig Uberschritten wird. Eine Rutschkupplung besteht

aus einer Reihe von Stahlplatten, die in eine Nabe eingreifen,

und einer Reihe von Reibringe, die in ein Gehause eingrei-
fen. (Ls Abb. 8).

Der Druck wird auf die Platten und Ringe durch einen
Nachsteller ausgelibt, der Giber eine Feder und eine
Druckplatte wirkt. Die Rutschkupplung ist nicht als
Lastbegrenzer vorgesehen, sondern nur zum Schutz des
Stellglieds und der Betriebsmittel im Falle einer dynami-
schen Uberlastung.

Kugelrastenkupplung

Eine Kugelrastenkupplung Ubertragt die Kraft durch gehar-
tete Kugeln, die in Rasten auf der Welle ruhen und durch
Federn gehalten werden. Ein Uberdrehmoment /
Lastzustand drickt die Kugeln aus ihren Rasten, wodurch
die Gewindespindel vom Motor entkoppelt wird.

Sicherheitsmutter

Dadurch wird verhindert, dass ein Stellglied bei Ausfall einer
Antriebsmutter einfahrt. Die Sicherungsmutter ist in der
Regel aus Metall, weist eine héhere Scherfestigkeit auf als
die Antriebsmutter und greift nur in das Gewinde der
Spindel, wenn das Gewinde der Antriebsmutter ausfallt.

(Ls Abb. 9). Die Sicherungsmutter tragt die Last und kann
die Last méglicherweise kontrolliert absenken
(Signalisierungsbedarf fir eine Reparatur).

Slip-Stick-Effekt

Der Zyklus des abwechselnden Gleitens und Haftens, bei
dem zwei Oberflachen aneinander reiben, fihrt zu
Vibrationen und Gerduschen. Es kdnnen Resonanzen in an-
deren Materialien auftreten. Dieser Effekt kann manchmal
gehort, geflihlt oder gesehen werden. Bei Linearantrieben
und Saulen wurde der Slip-Stick-Effekt zwischen dem Delrin
(Gleitelemente) und Aluminium oder Stahl, wie z.B. zwischen
Antriebsmutter und Spindel sowie Gleitlager und Profil
beobachtet.

Abb. 7

Absolute analoge Positionsausgabe
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5 /\
4,5
a
-
0,5 \
0
Auflésung | | Wegénderung (mm)

tan (a) = Ausgangssignal zu Wegénderung (V/mm)

Abb. 8

Rutschkupplung

RN

Sicherheitsmutter

Abb. 9

15



www.ott-antriebe . de

Antriebe und Antriebsysteme

Produktvergleich

Linearantriebe

Ewellix bietet eine breite Palette von Linearantrieben in
Bezug auf Druck- oder Zugbelastung, Drehzahl, Hublange
und Eingangsspannung. Die meisten von ihnen sind als
Bestandteil eines Medizinproduktes zugelassen, das den
Anforderungen der IEC 60601-1 und des UL-Zeichens RU
entspricht.

==

Produktfamilie Last Geschwindigkeit Hub Spannung Siehe Seite
kN mm/s mm \ -

MATRIX 8 13 700 12,24 57
RUNNER 12 8 700 24 72

CAJA 35C 315 7.5 250 24 76

Ecomag 6 9 300 24 80
Magdrive 6 8,5 700 24 84

CAHB 10 60 700 12,24, 48 @ 89

CAT und CAR 4 193 700 12, 24, 120, 230, 3x400 123

CAHM 50 74 700 24, 230, 3x400 173

@ Raue Umgebung . Medizin

EWELLIX

N

/
’\

Einige Produkte sind fir eine bestimmte Anwendung konzi-
piert, eignen sich aber auch flr andere Anwendungen, die
eine ahnliche Leistung erfordern.

Wenn Sie eine hohere Kraft als 12 kN bendtigen, bitten wir
Sie, den High Performance Aktuatorkatalog (PUB NUM
IL-05001-DE-September 2020) zu beachten.
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Kraft- und Geschwindigkeitsleistungen

Diagramm 1 gibt einen schnellen Uberblick Uber die Nennlast und die Drehzahl der
Antriebe. Verwenden Sie diese Grafik, um schnell zu beurteilen, welcher Antrieb fur Ihre
Anwendung am besten geeignet ist.

Die Nennlast beschreibt das Gewicht, das der Aktuator bei
der Nennbetriebsart ohne Uberhitzung driicken oder ziehen
kann. Die Geschwindigkeit ist die maximale
Lineargeschwindigkeit, die der Aktuator ohne Last erreichen
kann, wenn er mit der Nennspannung betrieben wird.

Diagramm 1
Aktuator
Kraft [kN] Lineare Geschwindigkeit [mm/s]
60 000
50 000
40 000
30 000 I
! O I I
1 [ I I
20 000 : ~1 200
18 000 -] 180
16 000 - 160
14 000 -] 140
12 000 -] 120
10 000 -] 100
8 000 -] 80
6 000 -] 60
4000 ] 40
2000 ] 20
0 0
5] £ O 0 @ N H OO H»
1 SRS A S i N NN N )
Q@ @‘5{\\ Q\\)Q 5?2) OO@ @Q&\ Q\Q Q\Q \2\® Q\Q

Max Geschwindigkeit B Max Last
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Saulen

Ewellix bietet eine breite Palette von Teleskopséulen in
Bezug auf Zug- und Drucklast, exzentrische Lasten,
Hublange und Eingangsspannung. Die meisten von ihnen
sind als Bestandteil eines Medizinproduktes zugelassen,
das den Anforderungen der IEC 60601-1 und des UL-
Zeichens RU entspricht.

Produkt Last Biegemoment Geschwindigkeit Hub Spannung Siehe Seite
kN Nm mm/s mm V

CPMA-B 2 250 15 400 24,100 to 240 180-188
CPMT 6 1400 34 600 24 196
TFG 2,5 500 15 700 120, 230 202
THG 2 1000 15 700 24 206
TLC 4 2100 1 700 120, 230 210
TLG 4 2800 10 700 24 214
TLT 4 1000 25 700 24 218
TXG 1,5 210 17 600 24,120, 230 222
FRE E — — 700 — 226

Medizin

Kraft- und Geschwindigkeitsleistungen

Diagramm 2 gibt einen schnellen Uberblick Uber die Nennlast und die Drehzahl der
Antriebe. Anhand dieses Diagramms kénnen Sie schnell beurteilen, welcher Antrieb fur lhre
Anwendung am besten geeignet ist.

Die Nennlast beschreibt das Gewicht, das der Aktuator bei kann, wenn er mit der Nennspannung betrieben wird. Einige
der Nennbetriebsart ohne Uberhitzung driicken oder ziehen Produkte sind fur eine bestimmte Anwendung konzipiert,
kann. Die Geschwindigkeit ist die maximale eignen sich aber auch fur andere Anwendungen, die eine
Lineargeschwindigkeit, die der Antrieb ohne Last erreichen ahnliche Leistung erfordern.
Diagramm 2

Séule

7 000 35

6 000 30

5000 25

4 000 20

3 000 15

2000 10

1000 I I 5

0 0

CPMA CPMB CPMT TFG 50 TFG 90 THG ™G

Max Geschwindigkeit B Max Last
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Diagramm 3

Biegemoment vs. eingefahrene Ldnge bei einem Hub von 400mm

Lénge eingefahren [mm]

OIS ZU e THG-CA
600 s THG-BA

TLG-C

TLG-B

600
bis
500

CPMA/
CPMA/B-1
THC AWA
TGC AWA

TLC ZWD

TGC AWD
TLT-A2

500
bis

400
PMT-2M
M

400

bis TET-A1

300 CPMT-2S

CPMT-1S

0 500 1000 1500 2 000 2 500 3000

Biegemoment [Nm]
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Steuereinheiten

Ewellix bietet eine breite Palette von Steuereinheiten in
Bezug auf Anzahl der Anschlisse, Funktionen und
Eingangsspannung. Sie sind kompatibel mit Ewellix
Aktuatoren und Hubs&dulen. Die meisten von ihnen sind als
Komponenten fiir Medizinprodukte, die den Anforderungen
der IEC 60601-1 und des UL-Zeichens RU entsprechen,
zugelassen.

Um das richtige Zubehor fir Linearantriebe und
Teleskopsédulen auszuwahlen, verwenden Sie bitte die fol-
gende Tabelle.

Beginnen Sie mit der Auswahl lhres Antriebs oder Ihrer
Hubsaule und wéhlen Sie horizontal die kompatiblen
Steuerungen, die durch einen schwarzen Punkt gekenn-
zeichnet sind, und dann vertikal die entsprechenden

Bedienschalter. Einige Produkte bendtigen keine
Steuergerate, daher fahren Sie bitte horizontal fort, um die
entsprechenden Bedienschalter zu wahlen.

Kombinations-Matrix Antriebe

Steuerungen Bedienelement

BCU VCU SCU MCU SEM COMPACT Handschalter Tischschalter FuBschalter
Linearantriebe
CAHB-10 ° ° — _ _ _ _ _ B
CAJA ° ° . - = = - — _
ECOMAG ° ° ° ° ° - - - —
MAGDRIVE ° ° ° ° - - — _ _
MAX1/3 ° ° ° ° - - - - _
MAX70 = = = = - - PHC PAM PFP
MAX72 - - - - - - EHA1 STA STF
RUNNER ° ° ° ° - - — _ _
Séaulen
CPMA/CPMB - - - - - - EHA4 STK STL
CPMT ° ° = — - _ _ _
TFG1 ° - - ° - - _
TFG5/9 - - - - - - EHA3, CAJH1 STE STJ
THG ° ° ° ° - - — - _
TLC elektrisch? - - - = = = - - _
TLC Niederspannung — - - - - - EHA1 - _
TLC pneumatisch - - - - = = PHC PAM PFP
TLG ° - - - — _
TLT ° ° ° = = = - —
TXGA - - - - - ° - - _
TXG4/5/8/9 - - - - - - EHE STA, HSU SiE

Bedienelement \/

Handschalter

EHA1 - - = ° - —
EHA3 ° ° (] - - -
EHE = = - — °

CAJH1 ° ° ° — - —

Tischschalter

STA - - - ° - -
STE ° ° ° - - _
HSM - - - - - °
HSF - - - - - o
HSU - - - - - °

FuBschalter
STF - - - ° - -
STJ ° ° ° - - _

1 Keine Steuerung nétig, keine Schalter von Ewellix verfugbar
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Bedienelemente

Ewellix bietet eine groBe Auswahl an verschiedenen
Schaltern zur Steuerung der Position Ihres Antriebes. Das
Sortiment umfasst: Handschalter, FuBschalter und
Schreibtischschalter.

Kombinations-Matrix Bedienelemente
Bedienelemente

Handschalter Tischschalter FuBschalter
BCU EHA3 STE STJ
VCU EHA3 STE STJ
SCuU EHA3 STE STJ
MCU EHA1 STA STF
COMPACT - HSM, HSF -
SEM EHE - -

Linearantriebe

Handschalter

FuBschalter s -

Steuereinheit

Teleskop-Séaule

21




www.ott-antriebe.de

Antriebe und Antriebsysteme

Eingangsspannung

Wechsel- oder Gleichstrom, dies ist die Spannung, die zur
Stromversorgung des Systems oder des eigensténdigen
Linearantriebs oder der Teleskopséaule verwendet wird.

So wird beispielsweise ein Wechselstromsystem Uber ein
Kabel mit Wechselspannung versorgt, typischerweise 230 V
AC in Europa und 120 V AC in den USA. Allerdings bedeutet
ein Wechselstromanschluss an der Saule oder dem Antrieb
nicht, dass der Motor damit ein AC-Motor ist.

Bei einem Linearantrieb oder einer Teleséule kann die
Motorspannung von der Netzspannung abweichen. Das

Beispiel einer Stand-Alone Teleskop-Séule mit AC-Motor: TLC

Beispiel einer eigenstédndigen Teleskopséaule mit
Gleichstrommotor und eingebautem Netzteil: CPMA

Steuergerat, das die DC-Teleskopsaule oder das
Linearantrieb antreibt, ist mit einem Netzteil zur
Spannungsumwandlung ausgestattet. Der Linearantrieb und
die Teleskopséule kénnen auch mit einer eingebauten
Stromversorgung ausgestattet werden. In diesem Fall wird
das Gerat Uber das Stromnetz mit Strom versorgt, aber der
Motor und andere Geréte werden Uber ein Gleichstromkabel
mit Strom versorgt. Dies ist das glinstigste System; einfach
zu betreiben und zu steuern.

Beispiel eines eigenstdndigen Linearantriebs mit
Gleichstrommotor und eingebautem Netzteil: MAX6

Beispiel eines AC-Systems mit DC-Linearantrieb und
Teleskopséule: SCU+TLG + Matrix
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Wie man ein Leistungsdiagramm liest

Im Kapitel Produktprogramm steht fur jede Aktorfamilie eine
technische Beschreibung zur Verfligung. Dazu gehéren eine
Leistungslbersicht, eine detaillierte Produktbeschreibung,
Motoren- und Adapterinformationen. Darliber hinaus verfligt
jeder Antriebstyp und jede AntriebsgréBe Uber eine eigene
Tabelle mit den wichtigsten technischen Daten.
Insbesondere fir die Teleskopsaulen beschreiben wir die
Hubleistung bei exzentrisch versetzten Lasten. Nachfolgend
finden Sie eine allgemeine Beschreibung, wie Sie das
Diagramm der Axialkraft / Lineargeschwindigkeit lesen
kénnen.

CPMT1-1M, -2M

Last [N]
7 000
6 000
5 000 % Uberlast
\ 1
4000 P T
\ \\
| I—
2 000
|dealbereich / Unterlast
1000 / 4
./ :
0 i
0 100 200 300 400 500 600

Lastabstand vom Zentrum der Hubsaule [mm]

Versetzte Last bei Maximalhub

Beispiel CPMT1-2M

1. (Beispiel CPMT1-2M): Die Saule kann eine Last von 450
kg heben und senken, wobei sich der Schwerpunkt auf
200 mm von der Mitte der S&ule befindet.

2. (3000 N bei 300 mm): Die Saule kann eine Last von 300
kg heben und senken, wobei der Schwerpunkt 300 mm
von der Mitte der Saule entfernt liegt.

3. (3000 N bei 450 mm): Die S&ule kann eine Last von 300
kg heben und senken, wobei der Schwerpunkt bei 450
mm von der Mitte der Saule liegt.

— CPMT1-2M

— CPMT1-1M

4.

(1 000 N bei 450 mm): Die Saule kann eine Last von 100
kg mit einem Schwerpunkt von 450 mm vom Mittelpunkt
der Séule heben, aber wahrend des Absenkens ist das
Einfahren nicht optimal. Wir empfehlen das Gewicht zu
erhéhen oder den Lastabstand zu &ndern. Um den
Lastabstand zu vergréBern, kdnnen Sie den
Schwerpunkt des angehobenen Teils &ndern.

23



www.ott-antriebe . de

Antriebe und Antriebsysteme

Produktvorteile

Ersatz von Pneumatik und Hydraulik

Lineare Bewegungen in modernen Anwendungen stellen hohe Anforderungen an die

Bewegungsprofile. Pneumatische und hydraulische Zylinder erreichen dabei schnell ihre
Systemleistungsgrenzen. Ewellix Elektrozylinder bieten eine optimierte Leistung und eine
einfachere Einbindung in Anwendungen, die urspringlich von pneumatischen und/oder

hydraulischen Systemen ausgefuhrt wurden.

Neben mit der Eliminierung von Luft oder Ol in den
Anwendungen bieten die elektrischen Antriebe von Ewellix
viele Vorteile. Die wichtigsten Vorteile beinhalten ein hohes
MaB an Flexibilitat, Positioniergenauigkeit zu jedem
Zwischenziel, verbesserte Produktivitat durch geringen
Wartungsaufwand, neue Optionen in der Programmierung
und nahtlose Integration in Maschinensteuerungssysteme.
Diese Vorteile ermdglichen neue und zuverlassige Konzepte,
die in eine Vielzahl von Produktionsprozessen integriert wer-
den kénnen, was letztendlich neue
Anwendungsmadglichkeiten erlaubt.

Elektrische Linearantriebe mit Kugelumlaufspindeln bieten
eine energiesparende Alternative zur Pneumatik.

Systemanordnung Pneumatik

24

Systemanordnung Elektromechanik

]

Systemanordnung Hydraulik
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Ersatz von pneumatischen
Zylindern

Pneumatikzylinder basieren auf einer Technologie, die im
Jahr 1728 erfunden wurde. Die kommerzielle Nutzung dieser
Technologie begann Anfang des 20. Jahrhunderts. Das
Prinzip der Pneumatik - denkbar einfach: Luft wird Gber
Ventile entweder auf die eine oder auf die andere Seite eines
pneumatischen Zylinders gedriickt, um eine Bewegung des
Schubrohrs zu erzeugen.

Es sind viele Komponenten erforderlich, um ein pneumati-
sches System zu betreiben.

Je mehr Zylinder in einem System sind, desto kleiner wird
der Kostenanteil der Grundkomponenten fir jeden Zylinder.
Fur eine geringe Anzahl von Zylindern in einem System, sind
die Kosten der Grundkomponenten vergleichsweise sehr
hoch.

Elektrozylinder, die von Motoren mit Positionsriickmeldung
betrieben werden, sind vollstdndig steuerbar.

Austausch von Hydraulik-
zylindern

Hydraulikzylinder werden traditionell in
Hochlastanwendungen eingesetzt. Der Kraftbereich der
elektrischen Linearantriebe Ewellix wurde erweitert.

Tatsachlich kénnen elektrische Linearantriebe von Ewellix
eine Kraft von bis zu 12 kN mit Gleichstrommotoren und bis
zu 50 kN mit Wechselstrommotoren bereitstellen, was immer
mehr Anwendungen flir den Wechsel von hydraulischen zu
elektrischen Ldsungen erschlieBt. Elektrische Linearantriebe
von Ewellix sind zuverléssiger, einfacher zu steuern und sau-
berer zu bedienen als Hydraulikzylinder. Sie beseitigen typi-
sche Betriebsprobleme wie Verschmutzung, Olleckagen,
Flussigkeitspflege und andere

Py

e
glal | Tar

Kontroll- und Entsorgungsverfahren und erfordern keine
Zusatzausrustung.

Die Technologie der Hydraulikzylinder basiert auf dem hyd-
rostatischen Gesetz von Blaise Pascal und bietet nahezu
unbegrenzte Kraft. Sie ist die leistungsfahigste Technologie
fur viele Anwendungen. Die Kosten fur einen
Hydraulikzylinder sind moderat, aber es gibt viele
Installationsgeréte, die bendtigt werden, damit er funktio-
niert. Die Betriebs- und Wartungskosten sind hoch, wahrend
die Abfallentsorgung problematisch ist. Hydraulikzylinder er-
halten ihre Kraft aus druckbeaufschlagten
Hydraulikflissigkeiten (typischerweise Ol). Die Installation
erfordert teure Rohrleitungen, Filterungen, Pumpen und
Schnittstellen Elektronik/Fluid (Ventile). Die Steuerung ist
recht kompliziert, wenn man Hysterese, Versorgungsdruck
und Temperaturédnderungen berticksichtigt.
Hydrauliksysteme sind zuverléssig, solange die
Hydraulikflussigkeit gut gewartet ist. Bei geringer Wartung
sind die Dichtungen leckageanfallig, was zu
Verunreinigungen fuhrt.

Die elektrischen Linearantriebe von Ewellix 16sen viele die-
ser Probleme von Hydraulikzylindern. Der Motor ist direkt
mit der Linearbewegung des Druckrohres verbunden, was
eine hervorragende Positionsrickmeldung und volle
Steuerbarkeit ermdglicht. Die Kraftlibertragung erfolgt typi-
scherweise mit einer rotierenden Spindel und einer Mutter
mit oder ohne Walzkérper zur Aufnahme von Lasten bis zu
50 kN bei der Ausfiihrung mit AC-Motor. Die Installation ist
einfach, die Wartung gering und es gibt weniger L&rm und
keine Verschmutzung. Durch den Wirkungsgrad von bis zu
50% sind die Betriebskosten sehr niedrig.
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Antriebe und Antriebsysteme

Steuerung

Elektrische Antriebssysteme verwenden eine Spindel, die
eine einfache Steuerbarkeit bietet, indem sie die Anzahl der
Umdrehungen der Spindel oder anderer mechanisch ver-
bundener Elemente zahlt. Es ist mdglich, die Position und
den Verfahrweg sowie die Geschwindigkeit zu steuern.

Prazision

Die Genauigkeit hangt von der Auflésung des
Positionsriickmeldesystems und der Auswertung des
Outputsignals der Steuerelektronik ab. Das Umkehrspiel des
Antriebsmechanismus wirkt sich aus, wenn sich die
Richtung der Last und Bewegung andert. Die Genauigkeit
hangt auch vom Einrichtungs- und Referenzierungsvorgang
des Systems ab.

Haltekraft

Elektrische Antriebssysteme bieten eine hohe Stabilitat und
Selbsthemmung, die eine ungeplante Bewegung bei stati-
scher Uberlastung oder Erschiitterung auch ohne
Stromversorgung verhindern. Zuséatzlich zur eingebauten
Bremse und dem Kurzschluss des in den meisten Fallen ver-
wendeten burstenbehafteten Gleichstrommotors tragt jedes
mechanische Antriebsteil zur Stabilitat bei.

Schutzarten der Gehause

Der IP-Code, International Protection Marking, IEC-Norm
60529, wird manchmal als Schutzkennzeichnung interpre-
tiert, klassifiziert und bewertet den Grad des Schutzes ge-
gen Eindringen (Kérperteile wie H&dnde und Finger), Staub,
unbeabsichtigtes Berlihren und das Eindringen von Wasser
in mechanische Geh&duse und Schaltschranke (Ls Abb. 10).

Es wird von der International Electrotechnical Commission
(IEC) veroffentlicht. Die gleichwertige europdische Norm ist
EN 60529.

Abb. 10

International Protection

PP

Erste charakteristische Zahl

Schutz gegen Eindringen von
Partikeln

Zweite charakteristische Ziffer
Schutz gegen Eindringen von
Flussigkeit Zusatzkennzeichung
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Sicherheit und Umwelt-
freundlichkeit

Die Sicherheitsbetrachtung beginnt typischerweise im
Vergleich mit der Haltekraft oder mit der Last, die wahrend
der normalen Verwendung der Anwendung aufgebracht
wird. Diese sollte niedriger als die Nennlast des elektrischen
Antriebssystems sein. Das Risiko einer anormalen Nutzung
der Anwendung sollte ebenfalls in Betracht gezogen werden.

Fur einige Anwendungen in der Medizin muss der Hersteller
des Medizinprodukts das Risiko bewerten.

Die Bewertung und Einhaltung einiger Vorschriften wie IEC
60601-1, allgemeine Anforderungen fiir grundlegende
Sicherheit und wesentliche Leistung sind notwendig.

Als Bestandteil von Medizinprodukten wurden einige elektri-
sche Antriebssysteme von Ewellix nach den gleichen
Bedingung zum Nachweis der Ubereinstimmung mit IEC
60601-1 und werden von UL zur Kennzeichnung RU gepriift.
Allein die Aussage, dass ein Sicherheitsfaktor des
Gesamtsystems von 2, 2,5 oder 4 ist, reicht nicht aus.

Dieser Standard fordert, dass jede einzelne Komponente
des Antriebssystems, das an einer aufgehangten Masse ver-
wendet wird, Uberprift sein muss und es kann ein
Zugsicherheitsfaktor von bis zu 12 verlangt werden, je nach
Material, der méglichen Veranderung, des
Sicherungssystem und der Berechnungsmethode.

Elektrozylinder haben keine Probleme mit
FlUssigkeitsleckagen oder kontaminierter Luft. AuBerdem
eliminiert die Abwesenheit von Flissigkeit potenzielle
Risiken fur Bediener im Falle eines Zylinderausfalls.

Ohne Fluid zum Antreiben oder Halten in Position und mit ei-
nem Schutz bis zu IP66M, d.h. wahrend der Bewegung und
IP69K bei statischer Elektrizitat ist das Risiko von Leckagen
und Kontamination fast vernachléssigbar. Mit einem stati-
schen Eindringschutz kann der Stellantrieb leicht gereinigt
werden. Stellantriebe der Schutzart IP69K kénnen mit einem
Hochdruck- und HeiBtemperatur-Reinigungsverfahren gerei-
nigt werden.
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RoHS

Unsere Standardprodukte fallen unter die Kategorie 11 in
Anhang | der Richtlinie 2011/65/EU und missen daher nicht
den Anforderungen der Richtlinie vor dem 22. Juli 2019
entsprechen.

Dennoch sind die meisten unserer Standardprodukte bereits
in einer Liste aufgefuhrt, in der wir erklaren, dass die
Produkte keine der eingeschrankten Stoffe enthalten, die
Uber den im Anhang Il der Richtlinie 2011/65/EU genannten
Schwellenwerten liegen, in jedem aufgefiihrten Teil des
Produkts.

REACH

Ewellix verfligt Gber eine Richtlinie, einen Prozess und spe-
zielle Ressourcen, um die Anforderungen von REACH, der
Verordnung zur Registrierung, Bewertung, Zulassung und
Beschrénkung chemischer Stoffe, zu erflllen.

CE Zeichen

Die meisten unserer Produkte haben das CE-Zeichen mit ei-
nem vom Werk unterzeichneten Konformitatszertifikat.

Installation

Die Installation wurde vereinfacht. In den meisten Féllen er-

fordern die elektrischen Antriebssysteme nur zwei mechani-
sche Verbindungspunkte und den Stecker des elektrischen

Anschlusses. Dann kann der Aktuator bereits in Betrieb ge-
nommen werden.

Nahezu wartungsfrei

Die Kompetenz von Ewellix bei der Herstellung der
Hauptkomponenten von Linearaktoren - Gewindetriebe,
Lager, Fihrungen, Dichtungen und Schmierung - ermdglicht
es uns, die Lebensdauer zu maximieren. Durch die spezielle
Hartungsbehandlung der Spindeln und Kugeln halten die
Linearantriebe wahrend der Lebensdauer eine hohe Leistung
und Effizienz aufrecht. Im Vergleich zu ihren fluidtechnischen
Alternativen sind die elektromechanischen
Linearantriebssysteme nahezu wartungsfrei.

Mit der elektromechanischen Systemtechnik gehéren
Filterwechsel und Entliiftung der Vergangenheit an.
Montieren Sie einfach das Antriebssystem, schlieBen Sie das
Kabel an die Steuereinheit oder eine speicherprogrammier-
bare Steuerung an und schon sind Sie in Rekordzeit
einsatzbereit.

Tests

Umwelt-, elektrische und mechanische Prifungen werden in
den Ewellix-Einrichtungen oder von externen Labors durch-
gefiihrt und intern oder von externen Stellen wie UL
archiviert.
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Anpassungsmoglichkeiten

Ewellix Elektrozylinderindividualisierung

Im Bereich der Standard-Elektrozylinder bietet Ewellix ein umfassendes
Anpassungsprogramm, das nahezu alle Anwendungsanforderungen abdeckt.

Es gibt zusatzlich drei Anpassungsebenen, die von den spezifischen Anforderungen und
der Komplexitat der Implementierung abhangen.

Einfache Anpassungen

Diese grundlegenden Designoptionen kénnen schnell und
einfach implementiert werden:

» Hublénge

» Befestigungsbohrungen

» Farben

 Befestigungen

» Motor

» Kabel / Anschlisse

« Leistungsreduktion

Erweiterte Anpassung

Diese Designoptionen sind komplexer und erfordern ein
konkretes Projekt mit dem Kunden:

» Materialien

+ Geh&use

» Flhrungssystem

» Getriebe (z. B. mit Handkurbel)

» Gewindespindel (z. B. Steigung, Warmebehandlungen)
» Spindelmutter (z. B. zusatzliche Sicherungsmutter)

+ Farb- und Oberflachenbehandlungen

» Ausgangssignal

Vollstandige Anpassung

Fir den Fall, dass das Standard-Aktor-Angebot die techni-
schen Anforderungen nicht vollstandig erfillen kann, bietet
Ewellix komplett kundenspezifische Lésungen fur jeden
Kunden maBgeschneidert an.
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Beispiele fiir einfache und erweiterte An-
passungen

CPMA farbige Gehause

Teleskopsédulen mit innerer Fihrung der Kabel erlauben es,
das Gehause oder die Abdeckung zu entfernen, wenn Kabel
auf der gegeniberliegenden Seite angeschlossen werden
mussen. In der Anwendung schlagt Ewellix eine kundenspe-
zifische Farbe fiir das Innen- und AuBenrohr vor. Dies wird
typischerweise mit der CPMA- und CPMB-Teleskopséule
vorgeschlagen, kann aber auch fir andere Teleskopséulen
oder Aktuatoren angefordert werden (Ls Abb. 11).

CAHB 10 mit Stecker

Kabellange und Stecker kdnnen nach Bedarf angepasst
werden und sind perfekt vorbereitet flr eine schnelle
Montage in der Anwendung und einer Plug-in-Lésung.
(s Abb. 12).

CAHB 2xE mit Schwenkzapfenbefestigung

Um das Design fuir die Anwendung zu optimieren oder eine

Plug-In-L&sung anzubieten, kann Ewellix die eingefahrenen

und ausgefahrenen L&ngen sowie die Befestigungsoptionen
anpassen (L Abb. 13).

Low-Boy-Saulen

Prazise Bewegung, Steifigkeit und Zuverlassigkeit sind ei-
nige der Schllsselfaktoren, wenn es um Patientenliegen
geht Ewellix Low-Boy-S&ulen bieten die Prazision fiir einen
einfachen und sicheren Patienteneinstieg mit maximaler
Liftfunktionalitat. Die einfache und offene Motorschnittstelle
bietet die Mdglichkeit, jeden Motor kundenseitig zu montie-
ren und macht das System sehr lexibel und leicht zuganglich
(Ls Abb. 14).

= Y - .
S

Abb. 11

Abb. 12

Abb. 13

Abb. 14
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Fritteusen

Fritteusen mit elektrischem Hub werden mit einem
Linearantrieb automatisiert. Die Zubereitung des Frittierguts
erfolgt genau nach Kundenwunsch und der Bediener arbei-
tet effizienter (s Abb. 5).

Eine kundenspezifische Anpassung des Motors ist moglich,
wenn eine lange Lebensdauer gefordert ist.

Auch fur perfekte Pommes frites, wird das Heben des
Korbes mit einem Linearantrieb automatisiert. Der Kunde
schatzt die Einfachheit und den Komfort und kann sich auf
andere Tatigkeiten konzentrieren.

Spezialmotoren und externe Schalter

Fur spezielle Anwendungen wie z.B. GroBklchengeréate
wenn eine héhere Einschaltdauer und eine lange
Lebensdauer gefordert sind, kann Ewellix spezifische
Motoren wie beispielsweise blrstenlose DC-Versionen an-
bieten. Zusétzlich kann die Integration externer Endschalter
fir mehrere, einstellbare Positionen oder gar vollstédndige
Systemintegration angeboten werden (Ls Abb. 6).

Sehr langer Hub und Skalenrohr

Bei Anwendungen wie z.B. medizinischen
Flussigkeitswagen, bei denen der Flissigkeitsdruck durch
die Hohe des Flussigkeitsbeutels erzeugt wird, kann Ewellix
eine automatisierte Losung anbieten, die auf einem
Linearantrieb mit einem langen und stabilen Innenrohr von 1
Meter zum Aufhangen des FlUssigkeitsbeutels basiert

(L Abb. 7). Das lasergeatzte Messrohr liefert schnelle visu-
elle Informationen Uber die Héhe (Ly Abb. 8).
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Formular fir Anpassungsanfragen
Anpassungsanforderung fiir Linearantrieb oder Hubsaule
FIrmenname: ... ANSPreChPartNer: .....ccociiicce e
LANd: e Bevorzugte Art der Kontaktaufnahme: .........ccccoooieiiiiiieen.
[ Telefon, TelefonNUMMETr: .....coouuiiiiiiiciieecc e
O E-Malil: e s
(0]
(@]
é [0)
o)
E g
e
o)
T
(]
2
ﬁ
5 S
<
K
(0]
2
()
\/
Bevorzugte Serie (falls bekannt) .......c.cccoccoveeeiieiiiieee e,
1. HUBIEANGE oo mm
2. Eingezogene LANGE: .....cccoevvrieriercieeneeeneene mm
3. Kabellange: ... mm  ANnSChlusS: ... STECKEN: i
4. Hintere Befestigung: Kolbenstange mit Bohrung O Gabelkopf mit Bohrung O
Gewinde OO Innendurchmesser und Breite ........cccccevenieninnenes
5. Vordere Befestigung: Stange mit Loch O Gabelkopf mit Loch O
Gewinde O Innendurchmesser und Breite ...,
6. Maximale Druck- / Zugkraft: .......ccccevvreeieeieeieeeee e

[R= 1 o1

8. Wenn Sie andere Optionen bendtigen, beschreiben Sie diese hier:

Stange mit Loch  Gabelkopf mit Loch

Gewinde
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Anwendungsbeispiele

Medizintechnik
mobil

C-Bogen

Bei mobilen C-Bdgen ist die sichere
und reibungslose Positionierung des
Réntgensystems unerlasslich. Ewellix-
Saulen bieten eine hohe
Versatzlastfahigkeit, Stabilitat und
Sicherheit, um in dieser Anwendung
die bestmdgliche Leistung zu erzielen.
Die Saulen kénnen individuell konfigu-
riert werden, um die Anforderungen
des jeweiligen Kunden optimal zu erfiil-
len. Zusétzliche Anpassungen, wie z.B.
Kabelkanalisierung oder spezielle
Hardwareschnittstellen, sind méglich
und vereinfachen die Endmontage.

AuBerdem kann der Monitor die
Position (auf und ab) eingestellt wer-
den; dank der Ewellix-Stellglieder ist es
maoglich, die richtige Position einzustel-
len. entsprechend dem C-Bogen.
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Medizinische
Bildgebungs-
tische

Bildtische werden zur sicheren
Positionierung von Patienten wéhrend
bildgebender Verfahren wie allgemei-
nes Rontgen, CT oder MRT verwendet.
Ewellix bietet verschiedene Lésungen
fur die Gestaltung der Hubfunktion. Fur
Scherenarbeitsplatze kdnnen medizini-
sche Stellglieder von Ewellix mit ho-
hem Sicherheitsniveau eingesetzt
werden.

Alternativ bieten zwei synchronisierte
Sé&ulen eine einfach zu installierende
und sehr stabile Komplettlésung fur ein
Tischgestell. Eine solche Saulenldsung
kann die Entwicklungskosten fir un-
sere Kunden erheblich senken.
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Chirurgie Stuhl/
Tisch

Operationstische oder
Operationsstiihle werden in einer
Vielzahl von medizinischen
Anwendungen eingesetzt, sei es im
Operationssaal oder in kleineren
Kliniken. Um einen Patienten fir ver-
schiedene Verfahren optimal zu positi-
onieren, sind mehrere Stellglieder ins-
talliert. Ewellix ist in der Lage, ein
komplettes, UL-zertifiziertes mechatro-
nisches System mit Stellgliedern,
Saulen und Steuergeraten anzubieten,
um die Kundenanforderungen an
Funktionalitédt und Sicherheit zu erful-
len. Ewellix-Saulen bieten eine starke
Ein-S&ulen-Lésung mit geringer
Einfahrhéhe und hohen
Hubmdglichkeiten, um den
Marktanforderungen gerecht zu wer-
den. Konfigurierbare medizinische
Steuerungen kénnen fur jeden Kunden
individuell angepasst werden, um die
funktionalen Anforderungen exakt zu
erfullen. Mit einem Ewellix-System kén-
nen die Marktanforderungen nach zu-
nehmendem Patientengewicht, gerin-
gerer Einstiegshoéhe und schnellerem
Patientendurchsatz erfillt werden.
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Medizinisches
Zahnrontgenbild

Zahnérztliche Panoramaréntgengeréate
sind in der Lage, ein detailliertes
2D/3D-Bild aller Z&hne zu erstellen.
Ewellix Stellglieder und
Antriebsstrange unterstiitzen unsere
Kunden bei der Umsetzung der
Hoéhenverstellung in dieser Anlage.
Hohe Geschwindigkeit, hoher Hub und
ein hohes MaB an Sicherheit sind ent-
scheidende Merkmale dieser
Stellglieder und eine Kernkompetenz
von Ewellix. Ein modularer Satz von
Spindeln und Motoren ermdglicht eine
optimale Konfiguration, um den
Anforderungen jedes Kunden gerecht
zu werden.
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Medizinischer
Inkubator

Moderne Konstruktionen von
Inkubatoren reduzieren den Stress fiir
Babys und minimieren die Anzahl der
Transfers vom Inkubator zum Bett.
Inkubatoren bendétigen Saulen mit sehr
ruhiger Bewegung, um Babys sicher
und komfortabel zu versorgen. Dank
der langjéhrigen Erfahrung mit medizi-
nischen Geréaten hat Ewellix solche
BedUrfnisse erkannt und S&ulen entwi-
ckelt, die genau die Bedurfnisse und
Anforderungen der Babypflege erfiil-
len, wie z.B. sanfter Start/Stopp, ext-
rem leiser Betrieb und nahezu vibrati-
onsfreie Bewegung.
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Medizinische
Augenheilkunde

Ophthalmologische Instrumententische
werden zum Anheben der
Augenpflegeinstrumente und
Messgerate verwendet. Alle diese
Instrumente und Geréte befinden sich
auf einer kleinen Tischplatte und mus-
sen in der Hohe verstellt werden, um
die Position zu bestimmen, in der der
Arzt oder die Krankenschwester die
Messung an dem Patienten vor dem
Tisch durchfiihrt. Ewellix-Saulen bieten
alle Anforderungen an verstellbare
Hohenfunktionen wie
Wiederhohlgenauigkeit oder kleine
Bewegungen zur Einstellung der
Position, um eine bessere
Zuganglichkeit und Komfort fur
Bediener und Patienten zu
ermdglichen.
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Verstellbarer
Industriearbeits-
platz

Die Integration von Ewellix-S&ulen in
lhren Arbeitsplatz trégt dazu bei, ergo-
nomisch angemessene
Arbeitsbedingungen zu schaffen und
fahrt letztendlich zu zufriedenen
Arbeitnehmern und hdherer
Produktivitat. Unsere Hubs&ulen bieten
die Flexibilitdt und Zuverlassigkeit, die
erforderlich sind, um einen véllig ergo-
nomischen Arbeitsplatz in einer
Vielzahl von industriellen Umgebungen
zu schaffen.
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Industrielle
Automatisierung

Produktions-
maschinen

Elektromechanische Linearantriebe
kénnen pneumatische oder hydrauli-
sche Zylinder ersetzen, um die
Positionierung einer Tur oder Haube zu
steuern, die dank
Positionsriickmeldung die Offnung zu-
séatzlich sichert. Auch die Bedienung
bzw. Implementierung Uber SPS oder
Schalter sind sehr einfach.
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Fabrikautomati-
sierung

Wettbewerbsféhigkeit in der
Fabrikautomatisierung bedeutet einen
permanenten Prozess der
Produktivitatssteigerung. Auf der
Suche nach effizienteren und ergo-
nomischeren Lésungen haben viele
Hersteller erfolgreich Stellglieder in
vielen Arbeitsmaschinen eingesetzt.
Die automatisierte Bewegung von
Hauben und Abdeckungen tragt dazu
bei, Produktionsausfallzeiten zu redu-
zieren und den Arbeitsaufwand fiir das
Bedienpersonal zu verringern. Dartber
hinaus tragt das schnelle Heben
schwerer Maschinenteile dazu bei, die
Geschwindigkeit der
Maschinenwartung zu erhéhen. Ein
Hebesystem ermdglicht einen einfa-
chen Zugang zu den Komponenten der
Maschine wahrend des
Wartungsbetriebs sowie bei der
Reinigung oder Reparatur.
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Automatisierung
Fordersystem

Forderstrecken werden in verschiede-
nen Branchen und Anwendungen viel-
fach genutzt. Die verschiedenen auto-
matisierten Bewegungen werden in der
Regel durch Pneumatikzylinder reali-
siert. Die Notwendigkeit, die
Energieausbeute zu erhéhen und das
System zu vereinfachen, hat zum
Einsatz von elektromechanischen
Stellgliedern Uber die Forderstrecke
geflhrt. Fir eine Stopp-Funktion des
Transportgutes wurden die CAHB-10
Stellglieder aufgrund ihrer kompakten
Abmessungen und ihrer einfachen
Steuerbarkeit erfolgreich als Ersatz fur
Standard-Pneumatikzylinder einge-
setzt. Durch den Einsatz elektrome-
chanischer Stellglieder ist es gelungen,
eine vollelektrische Losung zu haben,
die das gesamte Pneumatiksystem
(2Zylinder, Schlauche, Ventile) ersetzt.
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Fahrzeuge -
Landmaschinen

Mahdrescher

Die Landwirte von heute stehen vor der
Herausforderung, Kosten zu senken
und gleichzeitig den Ernteertrag zu
steigern. Moderne Méahdrescher ver-
wenden viele Linearantriebe, um bei
Bedarf verschiedene Ausristungen wie
Sieb oder konkave Raumung anzupas-
sen, die helfen, Ernteverluste zu mini-
mieren und so den besten Ernteertrag
zu erzielen. Das Feedback des
Stellglieds stellt sicher, dass die
Position erreicht wird. Bei entspre-
chender Einstellung sollte kein StoB
oder keine Vibration die Position des
Stellglieds aufgrund der hohen Druck-
und Zugkraft und der hohen Haltekraft
des Linearantriebs verédndern. Um eine
Verschmutzung durch Olaustritt zu ver-
meiden oder eine Reinigung, fordern
Sie die beste Schutzart IP69K/66M mit
einer Entliftung an.
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Rundballen-
presse

Die Landwirte von heute stehen vor der
Herausforderung, Kosten zu senken
und gleichzeitig die Produktivitat zu
steigern. Der Wickelvorgang von
Rundballen erfordert eine akkurate
Bewegung, um das Netz oder den
Faden zu positionieren und zu
schneiden.

43




"tt Antriebe und Antriebsysteme

www.ott-antriebe . de

LKWs

Die heutigen Speditionen stehen vor
der Herausforderung, den
Kraftstoffverbrauch zu senken und die
Produktivitat zu steigern. Die
Truckhersteller entwickeln innovative
Systeme zur Optimierung der
Luftstromung wahrend der Fahrt, mit
oder ohne Anhéanger. Der
Linearantrieb, mit oder ohne Motor, er-
moglicht eine schnelle, sichere und
prazise Einstellung des Dachspoilers.

a4




Einleitung "tt

www.ott-antriebe . de

Fahrzeug-
ausrustung

Um die Produktivitat zu verbessern
und den Komfort und die Sicherheit
des Arbeiters zu erh6hen, werden die
elektromechanischen linearen elektri-
schen Systeme in vielen Anwendungen
eingesetzt, wie z.B. Warnschildheber
an einem Fahrzeug oder
Burstenverstellung in der
Kehrmaschine. Schnell und einfach zu
steuern, sind die Linearantriebe auch
zuverldssig mit einer Schutzart
IP69K/66M und einer Entluftung.
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Baumaschinen

Die heutigen Bauunternehmen stehen
vor der Herausforderung, den
Kraftstoffverbrauch zu senken und die
Produktivitat zu steigern. FUr Produkte
wie Gelenkkipper, Radlader oder
Walzen werden immer gréBere
Ansprlche an die Motoren gestellt, um
die CO,-Emissionsvorschriften zu er-
fullen, und die Motorhaube wird auf-
grund des Kuihlsystems immer gréBer
und schwerer. Flr den
Wartungsbetrieb muss die Motorhaube
angehoben werden. Der Fahrer bené-
tigt einen schnellen und sicheren
Betrieb. Der Linearantrieb kann die
Motorhaube schnell anheben, aber
auch offen halten, dank der hohen
Schubkraft und der hohen Haltekraft,
die die Haube auch bei StéBen oder
Wind in einer stabilen Position halten.
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Gebaude-
automation

Moderne Geschéafts-, Verwaltungs-
und Industriegebaude sowie Schulen
und Pflegezentren sind oft mit einer
Vielzahl von elektronischen
Kleingeraten ausgestattet, die wichtige
Funktionen aus der Ferne und einfach
ausflihren kénnen. Stellglieder fr
Lichtkuppeln, Turen, Fenster sowie
Rauch- und Wérmeabzugsanlagen
werden in vielen modernen Gebauden
eingesetzt. Diese Stellglieder 6ffnen
und schlieBen herkdmmliche und
schwenkbare Fenster, Lichtkuppeln,
Fassadenelemente,
Sonnenschutzanlagen sowie Rauch-
und Warmeabzugsklappen auf
Knopfdruck oder automatisch mit Hilfe
von Klima- (Wind/Regen) Sensoren so-
wie Temperatur- und Rauchsensoren.
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Nahrungsmittel-
industrie Grof3-
kuchengerate

Wasserkocher

Maschinenflexibilitat, Prozesskontrolle
und Kosteneffizienz sind in modernen
GroBkulchen wichtig. Hochwertige
Lebensmittelverarbeitungsanlagen er-
fordern automatisierte, sich wiederho-
lende und manchmal schwierige
Vorgénge. Ob es sich nun um das
Anheben oder Absenken einer
Dunstabzugshaube oder eines kom-
pletten Ofens handelt, Stellglieder kon-
nen dem Menschen ein komfortableres
und effizienteres Arbeiten ermoglichen,
indem sie die Umgebung an seine per-
sOnlichen Bedurfnisse anpassen.

48




Einteitung "tt EWELLIX

www.ott-antriebe.de

Friteusenkorb

Friteusen mit elektrischem Hub werden
mit einem Linearantrieb automatisiert.
Die Zubereitung des Frittiergutes er-
folgt genau nach Kundenwunsch und
der Mitarbeiter ist leistungsfahiger.
Eine Anpassung des Motors kann vor-
geschlagen werden, wenn eine l&dngere
Lebensdauer gefordert wird. Um per-
fekte Pommes frites zu gewéhrleisten,
wird das Heben des Korbes mit einem
Linearantrieb automatisiert. Der
Bediener schétzt auch die Einfachheit
und den Komfort und kann sich auf an-
dere Zubereitungen konzentrieren.
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Vereinfachter Auswahlprozess

Durch Befolgen des beschriebenen Ablaufs (s Diagramm 1), kann der Anwender die
richtige Losung basierend auf Linearantrieb, Teleskopstutze und Elektronik auswahlen, die
den Anwendungsanforderungen entspricht. WWenn weitere Unterstutzung bendtigt wird,
wenden Sie sich bitte an Ewellix, um umfassenden technischen Support zu erhalten.

(> Seite 3).

AC-Version

» Auswahl nach Last und Richtung, versetzte Last bei Hub-
sdulen, Hub, Drehzahl, IP, Selbsthemmung / Haltekraft /
statische Dimensionierung

« Uberpriifen Sie die Umgebung und den Standard: IP, Ein-
schaltdauer, Temperatur, Norm

« Wahlen Sie auf Wunsch Zubehdér Netzkabel oder Spiralka-
bel, Anschlussplatten, Leitungen, Ein- und Ausgénge.

+ Wahlen Sie das kompatible Steuergerat / die Schalter nach
Anzahl der zu steuernden Funktionen aus.

DC-Ausfiihrung

« Auswahl nach Last und Richtung, versetzte Last bei Hub-
séulen, Hub, Drehzahl, IP, Selbsthemmung / Haltekraft /
statische Dimensionierung

« Uberpriifen Sie die Umgebung und den Standard: IP, Ein-
schaltdauer, Temperatur, Norm

« Wahlen Sie das Steuergerat aus: Kanal pro Motor, Aus-
gang pro Kanal, Summenausgangsleistung (siehe Kompa-
tibilitatsmatrix), Zubehor

« Wahlen Sie das kompatible Betriebsgerat / die Schalter pro
Anzahl der Funktionen zur Steuerung

Weitere Informationen finden Sie auf den Ls Seiten 52 und
53.

Diagramm 1

Start Uber Funktion
oder die Anwendung
Nein; Teleskop-Saule
auswahlen

Die Last ist
gefiihrt?

Linearantrieb
auswahlen

Andere Linearitat
auswahlen Stellglied
(auch medizinisch méglich)

Medizinische
Anwendung?

Linearantrieb
auswahlen
Medizinisch

Hauptstrom
(C\®)

Paralell-Modus
oder Speicher

Stand-Alone
Produkt

DC-Version
auswahlen mit
Encoder

DC-Version
auswahlen ohne
Encoder

AC-Version auswahlen
(Wechselstrommotor oder
eingebautes Netzteil)

N

DC-Ausfiihrung

51




www.ott-antriebe . de

Antriebe und Antriebsysteme

Auswahl nach Last und Richtung, exzent-
rische Last bei Hubsaule, Hub, Drehzahl,
Selbsthemmung/Haltekraft/statischer
Kraft/ Dimensionierung

« Die Nennlast sollte mit der maximalen Kraft Gbereinstim-
men, die die Anwendung wahrend der Bewegung auf das
Stellglied auslbt. Betrachten Sie das "Worst-Case-Szena-
rio" und auch die Richtung; Push ist das Ausfahren und
Pull ist die Ruckzugsrichtung.

» Bei Saulen sind die Last und die versetzte Last / Entfer-
nung zu berlcksichtigen.

 Die statische Last sollte mit der Kraft Gbereinstimmen, die
von der Anwendung auf das Stellglied ausgelbt wird, wenn
das Stellglied statisch ist. Beriicksichtigen Sie die dynami-
sche Wirkung von Vibrationen oder Blockaden auf die An-
wendung.

+ Die Hublénge des Stellglieds einschlieBlich der Toleranz
sollte mit dem Hubweg der Anwendung Ubereinstimmen.
Bei der Option Endschalter kann die zusatzliche Hublange
bis zum mechanischen Anschlag des Stellglieds flr zusatz-
liche Sicherheit berticksichtigt werden.

- Die Geschwindigkeit sollte mit der erwarteten Laufzeit
Ubereinstimmen. Beachten Sie, dass sich die Drehzahl je
nach Last, aber auch je nach Spannungsabfall bei einem
Gleichstrommotor dndert, mit Ausnahme eines Schaltnetz-
teils.

+ Bei einigen Produkten kénnen Sie das EinbaumaB und die
eingefahrene Lange auswahlen. Beriicksichtigen Sie die
Toleranz.
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Uberpriifen Sie die Umgebung und den
Standard: IP, Einschaltdauer, Tempera-
tur, Normalbetrieb

» Jedes Produkt sollte eine Umwelt- und Standardspezifika-
tion haben. die mit der Umgebung der Anwendung tber-
einstimmen sollte.

» Schutzklasse (IP)

+ Umgebungstemperatur wéhrend des Betriebs, Lagerungs-
bedingungen

 Einschaltdauer in % oder "Zeit EIN / Zeit AUS" sind ange-
geben.

» Die langste Betriebszeit sollte die angegebende Zeit EIN
nicht Uberschreiten.

» Die klirzeste Ruhezeit sollte langer sein als die Laufzeit
multipliziert mit der Angabe "Zeit EIN / Zeit AUS" oder der
Laufzeit multipliziert mit (1- Arbeitszyklus spezifiziert) und
dividiert durch Arbeitszyklus

Formel:
Laufzeit x Zeit EIN
Ruhezeit > -
Zeit AUS
Oder
Laufzeit x (1-Takt-Zyklus in %)
Ruhezeit > - -
Einschaltdauer in %

Beispiel:

Zeit EIN / Zeit AUS = 85 s / 340 s oder Einschaltdauer 20%;
Die Laufzeit muss weniger als 85 Sekunden betragen.

Wenn die Laufzeit 30 Sekunden betragt, sollte die Ruhezeit
mehr als:

30 x 340
— =120 Sekunden
85
Oder
) 30 x (1- 20%)
Ruhezeit > ——— 8 — ——
20%
also
) 30 x (1- 0,2)
Ruhezeit > —m04——
0,2

also mindestens 120 Sekunden betragen.

Einige Produkte sind fur eine bestimmte Anwendung konzi-
piert, eignen sich aber auch fir andere Anwendungen, die
eine dhnliche Leistung erfordern.
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Wahlen Sie das Steuergerat aus: Kanal
pro Motor, Ausgang pro Kanal, Summe
der Ausgangsleistung (siehe Kompatibili-
tatsmatrix)

« Wahlen Sie das Steuergerat aus, das mit dem ausgewahl-
ten Antrieb oder der ausgewahlten Saule kompatibel ist.
Betrachten Sie die Summe der Anzahl der Kanale, die von
jedem Produkt angefordert werden; einige Saulen kénnten
zwei bendtigen.

+ Das Zubehér kann ausgewahlt werden: Netzkabel oder
Spiralkabel, zuséatzliche Kabel, Ein- und Ausgéange, An-
schlussplatten.

Wabhlen Sie das kompatible Bediengerat /
die Tasten nach Anzahl der zu steuern-
den Funktionen aus.

» Wahlen Sie das mit dem Steuergerat kompatible Betriebs-
gerat aus.

+ Die Art des Schalters muss ausgewahlt werden: Der Schal-
ter kann je nach Anzahl der zu bedienenden Funktionen
eine unterschiedliche Anzahl von Tasten haben (d.h. nur fir
die Auf- und Ab-Funktion sind zwei Tasten erforderlich); die
Anzahl der Tasten steigt je nach Anzahl der zu bedienen-
den Stellglieder oder Saulen oder wenn eine Speicherposi-
tion oder andere Funktionen bend&tigt werden.
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Baureihe Matrix

Die Matrix-Serie wurde flr medizinische Gerate entwickelt und beinhaltet leistungsstarke
AC- und DC-Linearaktoren mit DC-Motor.

Sie laufen sehr leise, beanspruchen

wenig Platz und kénnen in nahezu je- 5 ==
dem Winkel in vertikaler oder horizon-
taler Lage installiert werden. Die Serie
ist medizinisch von Dritten zugelassen
und mit Optionen wie Anti-Pitching, in-
krementelle Positionsrickmeldung und
Notabsenkung erhéltlich. Die Matrix-
Serie kann als Komplettsystem mit
Steuerungen, Bedieneinheiten und
Zubehor geliefert werden.

2 i

Eigenschaften

» Entwickelt fir Medizinprodukte

+ Komplettes System mit Steuerungen,
Bediengerate und Zubehor

+ Sicherungsmutter serienmaBig
+ Sicherheitsfaktor bis zu 4

Vorteile

+ Synchronisation mdglich

+ Gerauscharmer Betrieb

» Kompakt und &sthetisch

+ Sicherheitsmutter serienmaBig
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Antriebe und Antriebsysteme

Matrix1

Linearantrieb

Vorteile

* Ruhiger Lauf

« Komplettes System mit integrierter
Steuerung und Bedienelementen

+ Synchronlauf ist méglich
+ Kompakt und asthetisch
« Fangmutter als Standard

Technische Daten

Bezeichnung Einheit MAX1..A.. MAX1..B.. MAX1..C..
Nenndruckbelastung N 4000 2000 1500
Nennzugkraft N 4000 2000 1500
Geschwindigkeit (Volllast bis Leerlauf) mm/s 5bis 7 6 bis 9 13 bis 18
Hub mm 50 bis 700 50 bis 700 50 bis 700
Eingezogene Lénge mm S +195/260" S + 195/260" S + 195/260"
Spannung VvV DC 24 24 24
Leistungsaufnahme W 120 120 120
Stromaufnahme A 5 5 5
Einschaltdauer % 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9)
Umgebungstemperatur °C 0 bis +40 0 bis +40 0 bis +40
Schutzart P 66S 66S 66S
Gewicht (bei 200 mm Hub) kg 4 3,7 3,6

Farbe - Grau Grau Grau

1S <350mm,L=195+S
S>350 mm, L=260+S
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MafBzeichnung
Seitenansicht Riickansicht
107
231
o T
J e el 40
@12:8%
169
DIN8
Stecker [Hmm]
Label
Draufsicht Hintere Befestigung
o Standard 0° Gedreht 90°
14 15 .
116 - >
Y
J128
) DR S } |
B —_—
-
S<350mm;L=195+S
S>350mm; L=260+S
Anschlussdiagramm Geeignete Steuerungen und Zubehor
24V DC Klinkenstecker
fo Steuerungen
B . .
> o o 2
O 0O O ©O
w > o =
MAX 1 e o o o
Bedienelemente
Ap— - EHA1 €2 .
| | EHA3 €2 e o o
Antrieb |
LT A | ST - 3 - I
24V DC DIN Stecker STF - °
i STE ° ° .
aND STA .
11" 3)\0 1,5K ][] 1,5
ey, By Hall A >
?\T_< \T_ﬂ élN —4 HZ” B ®Z Handschalter *N: FuBschalter Tischschalter
Stecker
[147] 244 alslels| |
Blau Rot
e A I I
| /\ Hall-Sensofen Sjgnale }
|
| JUUL |
| Antrieb ‘
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Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last-Diagramm Strom/Last-Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]
20

15

10

0 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000
Last [N] Last [N]
—— Drucklastreduzierung statisch 1 500 — Drucklastreduzierung statisch 2 000 Drucklastreduzierung statisch 4 000
Sicherheitsfaktor unter Last
Last [N] Last [N] Last [N]
4000 : : s . 4000 4000
3500 b S SR 3500 3500
3000 frrrboen O S 3000 3000
2500 .................... .................... 2500 : : : z 2500
2000 w2000 w2000
1500 : : : . 1500 ' ' ' 1500
1000 1000 1000
500 500 500
0 : : : : 0 : : : : 0 : : : H
0 200 400 600 800 0 200 400 600 800 0 200 400 600 800
Hub [mm] Hub [mm] Hub [mm]
Drucklastreduzierung statisch Drucklastreduzierung statisch Drucklastreduzierung statisch
Sicherheitsfaktor S=1 Sicherheitsfaktor S=2 Sicherheitsfaktor S=4 (EN60601)
- Nenndruckkraft 1 500 - Nenndruckkraft 2 000 Nenndruckkraft 4 000
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Bestellschliissel
MlAa[x[1] |- [ [ [ [ [ [ [a[ [ [ [ ] [o]o]o]
L | I
Typ
Spannnung
0 24V DC
1 24V DC mit int. Stromabschaltung
Last
A 4 000N
B 2 000N
(¢} 1500 N
Hub (S)

050 245 50 mm
100 295 100 mm
150 345 150 mm
200 395 200 mm
250 445 250 mm
300 495 300 mm
350 545 350 mm
400 660 400 mm
450 710 450 mm
500 760 500 mm
550 810 550 mm
600 860 600 mm
650910 650 mm
700 960 700 mm
—————— Andere Hublénge; 50 < S < 700 mm

Kabel / Stecker

0B Spiralisiertes Kabel, 0,75 m (ungespannt) / DIN8 Stecker
C5 Gerades Kabel, 2,5 m / DIN8 Stecker

0A Spiralisiertes Kabel, 0,75 m (ungespannt) / Klinkenstecker
25 Gerades Kabel, 2,5 m / Klinkenstecker

-— Spezielle Kabelldnge auf Anfrage

Ausrichtung der hinteren Befestigung

0 Ohne (kundenspez. Befestigungsoption)

1 Standard (geméaB Zeichnung)

2 90° gedreht

Optionen 1

0 Ohne Optionen, nur fur Antrieb A gultig (Druck + Zug)

E Schnellverstellung+EKZm, Motorwirkrichtung Druck, Gk-Bohrung parallel zu Knopf (fiir Antrieb ,,C*; L=115 mm) "
F Schnellverstellung + EKZm, Motorwirkrichtung Druck, Gk-Bohrung 90° zu Knopf (fir Antrieb ,,C*; L= +115 mm)"
M Motorwirkrichtung Druck (fur Antrieb ,,B“ und ,,C*)

N Motorwirkrichtung Zug (fur Antrieb ,B“ und ,,.C*)

Optionen 2

0 Ohne Optionen

F 2-Hall Impulsgeber, DIN8 Stecker

M Lebensdaueranzeige

P Lebensdaueranzeige, 2-Hall Impulsgeber, DIN8 Stecker

Optionen 3

0 Ohne Optionen —

\ Notabsenkung, Gk-Bohrung parallel zu Klemmhebel (fir Antrieb ,,A”; L+30 mm)

w Notabsenkung, Gk-Bohrung 90° zu Klemmbhebel (fur Antrieb ,A“; L+30 mm)

Kundenspezifisch

" EKZm: mechanischer Einklemmschutz min Hub 150 mm bis 300 mm
B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Antriebe und Antriebsysteme

Matrix3

Linearantrieb

Vorteile

* Ruhiger Lauf

« Komplettes System mit integrierter

Steuerung und Bedienelementen
+ Synchronlauf ist méglich
+ Kompakt und asthetisch
« Fangmutter als Standard

Technische Daten

Bezeichnung Einheit MAXS..A.. MAXS..B.. MAXS3..C..
Nenndruckbelastung N 8 000 4 000 3000
Nennzugkraft N 6 000" 4000 3000
Geschwindigkeit (Volllast bis Leerlauf) mm/s 5 bis 7 6 bis 9 13 bis 18
Hub mm 50 bis 700 50 bis 700 50 bis 700
Eingezogene Lénge mm S +215/280? S +215/2802 S +215/2802
Spannung VvV DC 12 oder 24 12 oder 24 12 oder 24
Leistungsaufnahme W 120 120 120
Stromaufnahme A 5 5,2 5,2
Einschaltdauer % 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9)
Umgebungstemperatur °C 0 bis +40 0 bis +40 0 bis +40
Schutzart P 66S 66S 66S
Gewicht (bei 200 mm Hub) kg 4,5 4,2 4

Farbe - Grau Grau Grau

" Die maximale Belastung fur medizinische Anwendungen betragt 5000 N

28 <350 mm;L=S+215
S>350mm; L=S+280
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Maf3zeichnung

Riickansicht

122
112

Hintere Befestigung

Gedreht 90°

Standard 0°

G)‘“'@ %i

Tischschalter

Seitenansicht
@31\ 29\
[142 5 = ] '*'*z 7
r J T
12 ¢ “O12 93 @12 3¢
DIN8 Stecker ][ l J
L 82 J
Draufsicht
L+2"
15 136
12 14 15
28| |28
h ] — 1 B
‘,L
Tﬁ 11‘7
78 <350mm;L=215+S
S>350mm; L=280+S
Anschlussdiagramm Geeignete Steuerungen und Zubehor
24V DC Klinkenstecker
Steuerungen
> o D 2
O 0O O ©O
w > o =
MAX 3 ° ° ° )
Bedienelemente
EHA1 €2 .
EHA3 €2 e o o
STJ >\ e o o
24V DC DIN Stecker STF -\ L4
i STE ° ° °
5V+ *
GND STA °
SRR AR 1,5K 1] 1,5K
?}7 ’E\A Hall A _
on Hall B ®Z Handschalter *N: FuBschalter
ecker
[17] 244 3568 | |
Blau Rot
i Hall-Sensoren Signale i
| —/ JUUL \
1 Antrieb 1

 Nur far MAX 31, MAX 30 muss mit BCU, MCU, SCU

oder VCU betrieben werden.
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Antriebe und Antriebsysteme

Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last-Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

Strom/Last-Diagramm

Stromaufnahme [A]

20 6
\ 5
15 NS
\ 4
10 3
5 R S oprrrrr
’
O O B B H B
0 2000 4000 6000 8000 0 2000 4000 6000 8000
Last [N] Last [N]
—— Nenndruckkraft 3 000 —— Nenndruckkraft 4 000 Nenndruckkraft 8 000
Sicherheitsfaktor unter Last
Last [N] Last [N] Last [N]
8000 8000 8000
7000 7000 7000
6000 6000 6000
5000 5000 3 5000
4000 4000 4000
3000 3000 3000
2000 2000 2000
O B B B H O B B B H O B B B H
0 200 400 600 800 0 200 400 600 800 0 200 400 600 800
Hub [mm] Hub [mm] Hub [mm]

Drucklastreduzierung statisch
Sicherheitsfaktor S=1

Drucklastreduzierung statisch
Sicherheitsfaktor S=2

Drucklastreduzierung statisch
Sicherheitsfaktor S=4 (EN60601)

—— Nenndruckkraft 3 000

- Nenndruckkraft 4 000

Nenndruckkraft 8 000
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Bestellschliissel

MIAX[[]-(T T [T T T TA[ T [T 1] Tololo]
I L LT

Typ

Spannnung

0 24V DC

1 24V DC mit int. Stromabschaltung

2 12V DC

Last

A 8 000N

B 4 000N

C 3 000N

Hub (S)

050 265 50 mm

100 315 100 mm

200 415 200 mm

250 465 250 mm

300 515 300 mm

350 565 350 mm

400 680 400 mm

450 730 450 mm

500 780 500 mm

550 830 550 mm

600 880 600 mm

650 930 650 mm

700 980 700 mm

Kabel / Stecker

0B
C5
0A
25

Ausrichtung der hinteren Befestigung

0
1
2

Optionen 1

ZZIrrXmTmo

Optionen 2
0

F
M
p

Optionen 3
0

\"

W

Kundenspezifisch

Andere Hublénge; 50<S<700 mm

Spiralisiertes Kabel, 0,75 m (ungespannt) / DIN8 Stecker
Gerades Kabel, 2,5 m / DIN8 Stecker

Spiralisiertes Kabel, 0,75 m (ungespannt) / Klinkenstecker
Gerades Kabel, 2,5 m / Klinkenstecker

Spezielle Kabellange auf Anfrage

Ohne (kundenspez. Befestigungsoption)
Standard (geméaB Zeichnung)
90° gedreht

Ohne Optionen, nur fir Antrieb A gltig (Druck + Zug)

Schnellverstellung+EKZm, Motorwirkrichtung Druck, Gk-Bohrung parallel zu Knopf (fir Antrieb ,C*; L=115 mm) "
Schnellverstellung + EKZm, Motorwirkrichtung Druck, Gk-Bohrung 90° zu Knopf (fiir Antrieb ,,C*; L= +115 mm) "
Elektrischer Einklemmschutz, Motorenwirkrichtung Zug

Elektrischer Einklemmschutz, Motorenwirkrichtung Druck

Motorwirkrichtung Druck (fir Antrieb ,,B“ und ,,C*)

Motorwirkrichtung Zug (fur Antrieb ,B“ und ,,C*)

Ohne Optionen

2-Hall Impulsgeber, DIN8 Stecker

Lebensdaueranzeige

Lebensdaueranzeige, 2-Hall Impulsgeber, DIN8 Stecker

Ohne Optionen
Notabsenkung, Gk-Bohrung parallel zu Klemmhebel (fir Antrieb ,,A“; L+30 mm)
Notabsenkung, Gk-Bohrung 90° zu Klemmbhebel (fir Antrieb ,A“; L+30 mm)

" EKZm: mechanischer Einklemmschutz min Hub 150 mm bis 300 mm
B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Matrix/

Linearantrieb

Vorteile

* Ruhiger Lauf

« Komplettes System mit integrierter
Steuerung und Bedienelementen

+ Kompakt und &sthetisch
» Fangmutter als Standard

Technische Daten

Bezeichnung Einheit MAX7..A.. MAX7..B.. MAX?7..C..
Nenndruckbelastung N 8 000 4 000 3000
Nennzugkraft N 6 000" 4000 3000
Geschwindigkeit (Volllast bis Leerlauf) mm/s 6 bis 7,5 8 bis 10 13 bis 18
Hub mm 50 bis 700 50 bis 700 50 bis 700
Eingezogene Lénge mm S +215/2802? S +215/2802? S +215/2802?
Spannung \ 100-240 AC 50/60 Hz  100-240 AC 50/60 Hz ~ 100-240 AC 50/60 Hz
Leistungsaufnahme W 180 180 180
Stromaufnahme 100VAC A 3,2 3,2 3,2

240VAC A 1,6 1,6 1,6
Einschaltdauer % 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9)
Umgebungstemperatur °C 0 bis +40 0 bis +40 0 bis +40
Schutzart IP 66S 66S 66S
Gewicht (bei 200 mm Hub) kg 4,8 4,5 4,2
Farbe - Grau Grau Grau

" Die maximale Belastung fur medizinische Anwendungen betragt 5000 N

28 <350mm;L=S+215
S>350mm;L=S+280
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Maf3zeichnung

Seitenansicht Riickansicht

{@31 4?9
r

4zﬁﬁﬂff 777777777777 L 7%
TJ \J

012 3%
. @123 Typenschild

Netzanschlusskabel
Anzeige

[ ]
L o J Power any

Hintere Befestigung

Draufsicht
S Lao* Standard 0° Gedreht 90°
15 12
eg;e
28 }11 -m
| P
T
1S <350mm;L=215+S
S>350mm; L=280+S
Anschlussdiagramm Geeignete Bedienelemente
100-240 V AC Bedienelemente
L
N W, W, F @
- X vwwff
@ Bedienelement E o s
I r E 2 Z
w a o o »n o
MAX70 ° ° °
MAX72/74 . . °
‘.E Handschalter ®N: FuBschalter Tischschalter
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Antriebe und Antriebsysteme

Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

Strom/Last Diagramm

Stromaufnahme [A]

20 5 3,2 R
wovi /Mooy
\ Il /T
15 : 24
\ ) /7 7/
/
S e
10 16 / /
! /
o ,;/ / 280V N
Vs 240V
5 0,8 |44
0 0
0 2000 4000 6000 8000 0 2000 4000 6000 8000
Last [N] Last [N]
—— Nenndruckkraft 3 000 —— Nenndruckkraft 4 000 Nenndruckkraft 8 000
Sicherheitsfaktor unter Last
Last [N] Last [N] Last [N]
ipush
7000 7 000 7000 |-
6 000 4 S S B — 6 000 6 000
I
5000 St —_—— 5000 5000
4 000 4 000 4 000 \\
3000 3 000 3 000
i T LN : LN h } :
pull 2 : : : \ : \. : :
2 000 5 : 5 2 000 i 2000 |- N
1000 L push 1000 = 1000 [t S >
0 : : : : 0 : : : 0 : :
0 200 400 600 800 0 200 400 600 800 0 200 400 600 800
Hub [mm] Hub [mm] Hub [mm]

Drucklastreduzierung statisch
Sicherheitsfaktor S=1

Drucklastreduzierung statisch
Sicherheitsfaktor S=2

Drucklastreduzierung statisch
Sicherheitsfaktor S=4 (EN60601)

= Nenndruckkraft 3 000 - Nenndruckkraft 4 000 Nenndruckkraft 8 000
Zubehor
Stecker Land Bezeichnung Bestellnummer

Gerades Kabel 3,5 m lang Schuko DE ZKA-140306-3500 0121723
Gerades Kabel 3,5 m lang SEV CH ZKA-140316-3500 0121737
Gerades Kabel 3,5 m lang UL USA ZKA-140355-3500 0121724
Gerades Kabel 3,5 m lang Krankenhausqualitat USA ZKA-140360-3500 0121732
Gerades Kabel 3,5 m lang Britischer Standard UK ZKA-140350-3500 0121743
Spiralkabel 1,2m/2,2m/2,2m Schuko DE ZKA-140342-1500 0121728
Spiralkabel 1,2m/2,2m/2,2m SEV CH ZKA-140378-1200 0121738
Gerades Polyurethan-Kabel 3,5 mlang Schuko DE ZKA-140422-3500 0121739
Gerades Polyurethan-Kabel 3,5 mlang SEV CH ZKA-140426-3500 0121740
Zugentlastung flir Netzkabel - - ZUB-952253 0102848
Werkzeug fiur Stecker _ ZWS-140375 0125322

(Buchse/D-Sub/Netzanschlussleitung
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Bestellschliissel
MIAX[7] J-CT [ [T [ [ Al [ ] ] Jololo]
I LT I
Typ
Spannung
0 100-240 V AC/50-60 Hz, integrierte Pneumatikansteuerung
2 100-240 V AC/50-60 Hz, integrierte Niederspannungsansteuerung und 24 V Ausgang
4 100-240 V AC/50-60 Hz, integrierte Niederspannungsansteuerung
Last
A 8 000 N
B 4 000N
C 3 000N
Hub (S)
050 265 50 mm
100 315 100 mm
200 415 200 mm
250 465 250 mm
300 515 300 mm
350 565 350 mm
400 680 400 mm
450 730 450 mm
500 780 500 mm
550 830 550 mm
600 880 600 mm
650 930 650 mm
700 980 700 mm
—————— Andere Hublénge; 50<S<700 mm
Kabel / Stecker

0

Ausrichtung der hinteren Befestigung

0
1
2

Optionen 1

ZZIrr XmTmo

Optionen 2
0

Optionen 3

\
W

Kundenspezifisch

Ohne Kabel

Ohne (kundenspez. Befestigungsoption)
Standard (geméaB Zeichnung)
90° gedreht

Ohne Optionen, nur fur Antrieb A gultig (Druck + Zug)
Schnellverstellung+EKZm, Motorwirkrichtung Druck, Gk-Bohrung parallel zu Knopf (fir Antrieb ,,C*; L=115 mm) 1)

Schnellverstellung + EKZm, Motorwirkrichtung Druck, Gk-Bohrung 90° zu Knopf (fir Antrieb ,,C*; L= +115 mm) 1)
Elektrischer Einklemmschutz, Motorenwirkrichtung Zug

Elektrischer Einklemmschutz, Motorenwirkrichtung Druck
Motorwirkrichtung Druck (fur Antrieb ,,B“ und ,,C*)
Motorwirkrichtung Zug (fur Antrieb ,,B“ und ,C*)

Ohne Optionen

Ohne Optionen
Notabsenkung, Gk-Bohrung parallel zu Klemmhebel (fiir Antrieb ,A“; L+30 mm)
Notabsenkung, Gk-Bohrung 90° zu Klemmhebel (fir Antrieb ,,A“; L+30 mm)

" EKZm: mechanischer Einklemmschutz min Hub 150 mm bis 300 mm

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Runner
Linearantrieb

Vorteile

+ GroBe Druck/Zugkraft
+ Kompakt

« Fangmutter als Standard
+ Hoher Sicherheitsfaktor
* Ruhiger Lauf

Technische Daten

Bezeichnung Einheit RU20 RU21 RU22 RU23 RU24 RU25
Nenndruckbelastung N 8 000 10 000 12 000" 8000 10 000 12 000"
Nennzugkraft N 8 000 8 000 8 000 8 000 8 000 8 000

Geschwindigkeit

) mm/s 7 bis 10 5 bis 8 4 bis 7 8 bis 15 6 bis 12 5 bis 9

(Volllast bis Leerlauf)
Hub mm 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700
Eingezogene Lénge mm S +215/3152 S +215/3152 S +215/3152 S +215/3152 S +215/3152 S +215/3152
Spannung VDC 24 24 24 24 24 24
Leistungsaufnahme W N/A N/A N/A N/A N/A N/A
Stromaufnahme A 7 7 7 10 10 10
Einschaltdauer % 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9)
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP x 4/ x 6S x 4/ x 6S x 4/ x 6S x 4/ x 6S x 4/ x 6S x 4/ x 6S
Gewicht (bei 200 mm Hub) kg 47 47 47 4,7 4,7 4,7
Farbe - Grau Grau Grau Grau Grau Grau

Unit RU33? RU34 RU35?
Nenndruckbelastung N 8 000 10 000 12 000"
Nennzugkraft N 8 000 8 000 8 000
(G\/Zfl‘l’:;’;"gg'gl_‘;‘:;‘lauf) mm/s 7 bis 24 14 bis 20 11 bis 15
Hub mm 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700
Eingezogene Lénge mm S+215/3152 S+215/3152 S+215/315%
Spannung VvV DC 36 36 36
Leistungsaufnahme W N/A N/A N/A
Stromaufnahme A 10 10 10
Einschaltdauer % 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9)
Umgebungstemperatur °C +10 to +40 +10 to +40 +10 to +40
Schutzart IP x4/x6S x4/x6S x4/x6S
Gewicht (bei 200 mm Hub) kg 4,7 4,7 4,7
Farbe - Grau Grau Grau

" Die Sicherheitslast fir medizinische Anwendungen betragt 10 000 N (EN 60601)
28 <500mm;L=S+215
S>500mm;L=S+315
3 Alle Aktuatoren erfillen die erforderlichen UL-Anforderungen. Zertifizierungen sind vorhanden.
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MafBzeichnung
L =430
L = S+215/315*&2 mm)
30| T—i iPO
@53 'ﬁ/@ 1 — " mi -
I — !
33,6 B2 9 LY
- | — ot
14
| .15
L]
—_—— ] o — @80
11 |
28
1 | PRV E=—-
N——
. 23
189
45° 0° 05 —
30,7\ | [
@

. 47
Legende: 900 — | AN @f } | o
S = Hub f Ny
L = EinbaumaB = RS \
" EinbaumaB: 135° Hinteres . <L3

bis 500 mm Hub, Hub +215 mm (plus Optionen)
ab 500 mm Hub , Hub +315 mm (plus Optionen)

Anschlussdiagramm

24V DC DIN Stecker

+

SV+ o
GND! H

[147] 244 3[5]6l8] |

\ Hall-Sensoren Signale|
} M nigiain
| .

Antrieb

24V DC Klinkenstecker

+e

Antrieb

Befestigungsauge

168

Geeignete Steuerungen und Zubehor

RU20, RU21, RU22
RU23, RU24, RU25

Steuerungen
> O 2 =2
O 0O o0 ©O
w > o =
[ ]

Bedienelemente

EHA 1 ‘g °
EHA 3 ‘:—’: e o o
STJ o e o o
STF *N|N: °
STE e o o
STA °
‘:: Handschalter *N: FuBschalter Tischschalter
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Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

14 16

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit [mm/s]
30

14
12 |
10

12

25

20

25

10

5

0 2000 6000 10000 14000 0
Last [N]

Strom/Last Diagramm

Stromaufnahme [A]

: : : : 0
2000 6000 10000 14000 0

Stromaufnahme [A]

2000 6000 8000 10000 12000

Last [N] Last [N]

Stromaufnahme [A]

12 : ; :

10

8000 12000 16000
Last [N]

0 4 000

0 4 000

2000 6000 8000 10000 12000
Last [N]

: : ; 0
8000 12000 16000 0
Last [N]

—— Nenndruckkraft 8 000 RU20
—— Nenndruckkraft 10 000 RU21
Nenndruckkraft 12 000 RU22

—— Nenndruckkraft 8 000 RU23
—— Nenndruckkraft 10 000 RU24
Nenndruckkraft 12 000 RU25

—— Nenndruckkraft 8 000 RU33
—— Nenndruckkraft 10 000 RU34
Nenndruckkraft 12 000 RU35

Sicherheitsfaktor unter Last

Last [N]
14 000

12 000
10 000

8 000
6 000
4 000
2 000

0

0 100 200 300 400 500 600 700
F—1)
Hub [mm]

Druckkraft, Sicherheitsfaktor S=4 (EN 60601)
" eingefahrene Lange bei einem Hub gréBer als > 500 mm

Last [N]
14 000

12 000
10 000

8 000
6 000
4 000
2 000

0

0 100 200 300 400 500 600 700
F—1
Hub [mm]

Druckkraft, Sicherheitsfaktor S=2
" eingefahrene Lange bei einem Hub gréBer als > 500 mm

— RU21 RU22 RU24 RU25 — RU20 RU23
RU34 RU35 RU33

RU22 RU25 RU21 RU24
RU35 RU34
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Bestellschliissel
RIS [J-CI T I T T TTT]TTolo]
I | L]

Typ
Spannung
2 24V DC
3 36 VDC
Last / Geschwindigkeit

24V DC 36 VDC

8 000 N/ 7-10 mm/s -

8 000 N /8-15 mm/s 17 to 24 mm/s

10 000 N / 5-8 mm/s -
10 000 N/ 6-12 mm/s 14 to 20 mm/s
12 000 N / 4-7 mm/s -
12 000 N/ 5-9 mm/s 11 to 15 mm/s

G A2 WO

Hub (S) / EinbaumaB (L)
050315 50 mm /315 mm

100 315 100 mm /315 mm

150365 150 mm /365 mm

200415 200 mm /415 mm

250465 250 mm /465 mm

300515 300 mm /515 mm

350565 350 mm /565 mm

400615 400 mm /615 mm

450665 450 mm /665 mm

500715 500 mm /715 mm

550865 550 mm /865 mm

600915 600 mm/915 mm

650965 650 mm /965 mm

700 XXX 700 mm /1015 mm
SSSLLL 50<S<500mm/S +215
SSSLLL 500<S<700mm/S + 315
XXX XXX S > 700 mm (kundenspezifisch)

Schutzart / Farbe

A IP x 48, Grau

B IP x 6S, Grau

Kabel

15 Gerades Kabel, 1,5 m, DIN8 Stecker

od Gerades Kabel, 1,5 m, Klinkenstecker 180°

Ausrichtung der hinteren Befestigung/ Bohrungsdurchmn
0 0°/@12,0 mm

45°/ @312,0 mm
90° / @12,0 mm
135°/@12,0 mm

o B~ N

Optionen 1
0 Ohne Optionen

K Elektrischer Einklemmschutz (Sicherheitsschalter), Motorwirkung Zug, L+20 mm

L Elektrischer Einklemmschutz (Sicherheitsschalter), Motorwirkung Druck, L+20 mm
M Mechanischer Endstopp L+25 mm

N lektrischer Einklemmschutz, Zugbelastung mit mechanischem Endschalter, L+45

P elektrischer Einklemmschutz, Druckbelastung mit mechanischem Endschalter, L+45

Optionen 2

0 Ohne Optionen
A 2-Hall Impulsgeber, 14 Imp., DIN8 Stecker

Optionen 3
- Ohne Optionen
\ Notabsenkung, L+53 mm (nur fir Druckbelastung)

Kundenspezifisch

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Antriebe und Antriebsysteme

Ecomag
Linearantrieb

Vorteile

+ Kompakt
+ Glnstig
+ Ruhiger Lauf

+ Die Steuerung kann auf den Antrieb
montiert werden

Technische Daten

Bezeichnung Einheit ECO 20/40 ECO 60/80 ECO 30/50 ECO 70/90
Nenndruckbelastung N 2000 6 000 2000 6 000
Nennzugkraft N 0 0 2000 4000
Geschwindigkeit (Volllast bis Leerlauf) mm/s 9 bis 13 4 bis 7 9 bis 13 4 bis 7

Hub mm 50 bis 300 50 bis 300 50 bis 300 50 bis 300
Eingezogene Lénge mm S + 160 S + 160 S + 160 S + 160
Spannung V DC 24 24 24 24
Leistungsaufnahme w 70 120 70 120
Stromaufnahme A 4 6 4 6
Einschaltdauer % 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9) 10 (1/9)
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP x 4S x 4S x 4S x 4S
Gewicht kg 21 21 2,5 2,5

Farbe - Schwarz oder Grau Schwarz oder Grau Schwarz oder Grau Schwarz oder Grau
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MafBzeichnung
Ecomag 2-3-6-7 .
B,
17
. 4 2 030
05 R Sy ] — 3
8 tiiig T
T > I + FTEDB * Y
030 5] |
L = S+160 15
Ecomag 4 -5-8-9 o
,‘E Typenschild ‘
N NEN
| f
i } % 140 Typenschild
Pl
S
b 107|930
8 0 [ = ST SR ,
l Iy o r(gr\éill
1T e
@30 15 %
U 4 19 |
A e~ 54160 15
Vordere Befestigung Hintere Befestigung Ausrichtung der Befestigung
Zug - und Druckversion Zug - und Druckversion
32 30
@25 | 10| 1 | 15 50 L [108%
T [ |
= SEE
T _rJ 1t
Nur Druckvariante Zug- und Druckversion
Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB
Anschlussdiagramm Geeignete Steuerungen und Zubehor
Steuerungen
24V DC Klinkenstecker
2333%
te R ®» > o 5§
ECOMAG e o o o o
_
777777 Bedienelemente
D S EHA1 €= .
} } EHA 3 “E e o o
| | EHE *© .
| e | STJ - N . B
ntrie
|~ | STF -~ .
STA °
STE e o | o
‘:: Handschalter *N: FuBschalter Tischschalter
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A hitig b breeu fak v a trd e b g s e hoe

Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

Strom/Last Diagramm

Stromaufnahme [A]

16 : ; s 16
14 : : : : 14
12 12 |
10 10
8 8
6 6
4 4
2 2
0 : : : : 0 : : 1 :
0 2000 4000 6000 8000 0 2000 4000 6000 8000
Last [N] Last [N]
— ECO20/30/40/50 —— ECO60/70/80/90

Sicherheitsfaktor unter Last

Druckkraftreduzierung,
Sicherheitsfaktor S = 4
Druckkraft [N]

6 000

4 500

3000

1500

0 100 200 300 400

Hublénge [mm)]
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Bestellschliissel
[Elelol T]-(T T 111] [IT1]
L1 [ I
Typ
Last /Gehause
Druck Zug Gehéause
2 2000N ON GroB3
3 2 000N 2 000N GroB3
4 2 000N ON Klein
5 2 000N 2 000N Klein
6 6 000 N ON GroB
7 6 000 N 4 000N GroB
8 6 000 N ON Klein
9 6 000 N 4 000N Klein
Impulsgeber
0 Ohne, spiralisiertes Kabel, 2-polig Minifit Stecker oder Kundenoption
9 Ohne, spiralisiertes Kabel , DIN8 Stecker oder Kundenoption
F 2-Hall Impulsgeber mit 8 Imp., gerades Kabel, DIN8 Stecker oder Kundenoption
Stromabschaltung
0 Nein
1 Ja (nicht erhaltlich fur ECO4.-/ECO5.-/ECO8.-/ECO9.-)
Hub (S)
05 50 mm
10 100 mm
15 150 mm
20 200 mm
25 250 mm
30 300 mm
00 Andere Hublénge; 50 < S < 300 mm
Vordere Befestigung (groove depth 17 mm)
M Bohrung, @12 mm, Schlitzbreite 10 mm
X Kundenspezifisch
Hintere Befestigung (Schlitztiefe 15 mm)
M Bohrung, @12 mm, Schlitzbreite 10 mm
X Kundenspezifisch
Ausrichtung der hinteren Befestigung
1 0°
3 45°
5 90°
7 135°
Farbe
A Schwarz
B Grau
Optionen
0 Ohne Optionen
A Zusatzliche Mutter (erhaltlich fir Antriebe mit 6kN, erforderlich entsprechend UL2601) — nur fir ECO 7/), L =+23 mm

Kundenspezifisch

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Antriebe und Antriebsysteme

Magdrive

Linearantrieb

Vorteile

+ Schlankes Design
+ Aluminium Profil

+ Inline Antrieb

* Ruhiger Lauf

+ GroBe Druckkraft

Technische Daten

Bezeichnung Einheit MD22/MD24 MD23/MD25
Nenndruckbelastung N 6 000 6 000
Nennzugkraft N 200 (nur statisch) 6 000
Geschwindigkeit (Volllast bis Leerlauf) mm/s 8,5 bis 15 8,5 bis 15
Hub mm 50 bis 700 50 bis 700
Eingezogene Lange mm S + 465 S + 465
Spannung V DC 24 24
Leistungsaufnahme W N/A N/A
Stromaufnahme A 7 7
Einschaltdauer % 10 (1/9) 10 (1/9)
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP x0/ x4S x0/ x4S
Gewicht kg 5,0 5,0

Farbe - Farblos eloxiert Farblos eloxiert
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Aktuatoren
MafBzeichnung
L=1500 mm
-1210%
==
L =S + 465/489+2
+2
Hub 15 a«% 27 15, . 15
L v ) || '
,};ﬁ%,, pas = — = =T
I | == «‘
log 111 oo g

Plastikeinlagen fur den Gabelkopf
(werden separat geliefert)

N

g

Anschlussdiagramm

24V DC

+

Antrieb

24V DC (DIN8 Stecker)

Ausrichtung der hinteren Befestigung

Standard 0°

90° gedreht

Optioner

+
5V+ PPY
GND 1
21 1,6K[] []1.5K
?" S S Hall A
» DINS Hall B
Stecker
‘1+7 2+4 3/5[6[8 ‘
i —— ——
| Endschalter Blau Rot | |
\ \
} } Hall-Sensoren Signalg
[ M | U
\L Aktuator J

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaRB

Geeignete Steuerungen und Zubehor

Steuerungen
> O 2
O O O
»w > m

MCcU

MAGDRIVE
Bedienelemente
EHA 1 =
EHA 3 ‘-E
STJ -~
STF s
STA

STE

‘:: Handschalter

*N: FuBschalter

Tischschalter

79



www.ott-antriebe . de

Antriebe und Antriebsysteme

Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm Strom/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]

16
14
12
10

0 2000 4000 6000 8000 0 2000
Last [N]

Sicherheitsfaktor unter Last

Druckkraft Zugkraft MD23
Last [N] Last (N)
8 000 8 000

7000 |-
6 000
5000 |-..
4000
3000 |-
2000 |-
1000 |-

0

7 000
6 000
5000
4000 |}
3 000
2 000
1000

0

0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Hub [mm] Hub [mm]

4000 6000 8000
Last [N]

Zugkraft MD25 (6 000 N)

Last (N)
8 000

7 000
6 000
5000
4 000
3000 |-
2 000
1000

0

0 100 200 300 400 500 600 700 800
Hub [mm]

—— Sicherheitsfaktor S = 2 Sicherheitsfaktor S=4
—— Sicherheitsfaktor entsprechend Sicherheitsfaktor entsprechend
UL60601-1, IEC60601-1 UL60601-1, IEC60601-1

—— Sicherheitsfaktor entsprechend
UL60601-1, IEC60601-1
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Bestellschliissel
m[pfa] J-[ [ | [ [ ][]
|
Typ
Druck/Zug Kraft
2 6 000 N/200 N
3 6 000 N/6 000 N
4 6 000 N/200 N (Empfehlung fir Medizinanwendung mit Alu-Scharnierkopf)
5 6 000 N/6 000 N (Empfehlung fir Medizinanwendung mit Alu-Scharnierkopf)
Hub
050 50 mm
100 100 mm
150 150 mm
200 200 mm
250 250 mm
300 300 mm
350 350 mm
400 400 mm
450 450 mm
500 500 mm
550 550 mm
600 600 mm
650 650 mm
700 700 mm
-——— Andere Hublénge
EinbaumaB
-——- MD22/24: S + 465 mm
-——- MD23/25: S + 489 mm
XXX Ab 1 000 mm Einbaulange, kundenspezifische Anpassung verwenden
-——- Andere
Schutzart
A IPX0
B IPX4S
Motorkabel
15 Gerades Kabel, 1,5 m, DIN8 Stecker
oD Gerades Kabel, 1,5m, Klinkenstecker 180°

Hintere Befestigung / Bohrungsdurchnm

0 Standard 0°/ @12 mm

4 90° gedreht / @12 mm

Optionen 1

0 Ohne Optionen

L Elektrischer Einklemmschutz, Sicherheitsschalter, Motorenwirkrichtung Druck
K Elektrischer Einklemmschutz, Sicherheitsschalter, Motorenwirkrichtung Zug
Optionen 2

0 Ohne Optionen

F 2-Hall Impulsgeber (nur mit DIN8 Stecker erhéltlich) 2,15 Impulse pro Umdrehung je Sensor (= 5,375 Imp. pro 1 mm)
Optionen 3

- Ohne Optionen

Gabelkopfbohrung fir Notabsenkung (30 mm zum EinbaumaB , L addieren)

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Baureihe CAHB

Die elektromechanischen CAHB-Aktuatoren von Ewellix sind fir den Betrieb in
anspruchsvollen Umgebungen bei Temperaturen von —40 bis +85 °C mit einer maximalen
Einschaltdauer von 25 % ausgelegt und bestehen aus robusten Metallgetrieben mit einem

korrosionsbestandigen Gehause.

Sie sind in 7 Modellen - CAHB-
20A/20E/21E/22E mit
Sicherheitskupplung fiir mittlere bis
hohe Belastungen, CAHB-10 als
Kompaktldsung flr niedrige
Belastungen und CAHB-30A/31N flr
die AC-Version — erhaltlich, praktisch
wartungsfrei, bis zum Zweifachen der
Nennlast selbsthemmend und weisen
eine Schutzart bis IP69K/66M auf.
Weitere Bauformen und Ausfliihrungen
sind lieferbar, z. B. mit Endschalter,
Positionsriickmeldung und manueller
Verstellfunktion.

Eigenschaften

+ GroBer Hub und hohe Geschwindigkeit
+ Hohe Haltekraft bis zu 20 000 N

+ Absolute oder inkrementelle
Positionsrickmeldung und Endschalter
(optional)geringes Umkehrspiel

* Manuelle Verstellbarkeit (optional)
« Uberlast und Uberhitzungsschutz
+ Schutzart IP69K/66M mit Entliiftung

+ Schubrohr aus Edelstahl und
Korrosionsgeschitzte Metallteile

» GroBer Temperaturbereich (-40 bis 85 °C)

» Mechanisch, elektrisch und klimatisch
gepruft

» Hohe Effizienz

* Praktisch wartungsfrei

Siehe Seiten 118 und 119
far Testinformationen.

Vorteile

» Hohe Produktivitat und Benutzer-
freundlichkeit

 Zuverldssigkeit und Sicherheit

+ Kirzere Entwicklungsdauer und
schnellere Marktreife

» Kosteneffizient
+ Langlebig
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CAHB-10

Linearantrieb

Vorteile

+ Kompakte Bauweise

« Entwickelt flr raue Umgebungen
+ Robust und zuverlassig

* Integrierte Endschalter

* Leiser Betrieb

» Thermoschutz

+ Optionales Potentiometer und
2-Hall-Encoder verfligbar

+ Elektromagnetische Vertraglichkeit
(EMV) konform

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-10...1 CAHB-10...2 CAHB-10..3 CAHB-10..4 CAHB-10...5 CAHB-10...6
Nennkraft — Druck N 120 240 500 750 1 000 1500
Nennkraft — Zug N 120 240 500 750 1000 1500
g,i?lf;;’;’/'gﬁfekﬁgst) mm/s 45 bis 56 24 bis 30 13 bis 16 8 bis 10 6 bis 8 5 bis 8
Hub mm 50 bis 300 50 bis 300 50 bis 300 50 bis 300 50 bis 300 50 bis 300
EinbaumaR mm - - - - - =1
Spannung VDC 12 oder 24 12 oder 24 12 oder 24 12 oder 24 12 oder 24 12 oder 24
Leistungsaufnahme w N/A N/A N/A N/A N/A N/A
Stromaufnahme 12V DC A 4 3,5 3,2 3 2,8 4,4

24V DC A 2,2 2 1,8 1,8 1,6 2,8
Einschaltdauer % 25 25 25 25 25 20
Umgebungstemperatur G -40 bis +85  -40bis +85 -40bis +85 -40bis+85 -40bis+85 —40 bis +85
Schutzart IP 66s/69k 66s/69k 66s/69k 66s/69k 66s/69k 66s/69k
Gewicht (bei 300 mm Hub) kg 1,5 1,5 1,5 1,5 1,5 1,5
Farbe - Silber Silber Silber Silber Silber Silber
Endschalter - Ja Ja Ja Ja Ja Ja
Uberhitzungsschutz - Ja Ja Ja Ja Ja Ja

 Grundkonfiguration siehe MaBzeichnung (Ls Seite 85)
Potentiometer-Konfiguration siehe MaBzeichnung (L Seite 87)
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MafBzeichnung
Basiskonfiguration und optional 2-Hall Encoder
L Hub S
1 ] L =
102
=n ) , @B
305\ / *
e T ————— T -G 0f
— ‘ e @20
] 20,5
A — H|-o38
\ Legende:
L, = EinbaumaB
1)
—J -i * Bei optionalem 2-Hall Encoder 6-adriges Kabel
—50
Kabelldnge L £30
L4 Hub S
102 o 12
255 |
o 11+g‘5
T
———
S 1 E— - ) 0 i
A
‘ J B T(ZJZO
**************** —I1r @38
l L, Toleranz:
b . CAHB10...1 und 2: (-5, +1)
kﬂ}iﬂﬁﬂﬁ v CAHB10...3 und 4: (-3, +3)
125 5 s CAHB10...5 und 6: (-2, +4)
Kabellange L +30
S Toleranz:
CAHB10...1 und 2: (-1, +5)
CAHB10...3 und 4: (-3, +3)
CAHB10...5 und 6: (-2, +4)
Hub [mm] 50 100 150 200 250 300
EinbaumaB (L,) 158 209 260 311 362 413
Einbauman (L1) mit Gabelkopf 179 230 281 332 383 434
Leistungsdiagramme
Geschwindigkeit/Last Diagramm Strom/Last Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]
24V DC
2,5
2
1,5
’
0,5
0 0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Last [N] Last [N]
—— CAHB-10...1 CAHB-10...3 —— CAHB-10...5
—— CAHB-10...2 CAHB-10...4 —— CAHB-10...6
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Antriebe und Antriebsysteme

Maf3zeichnung

Potentiometer

— 4o
@ &
i
181 j*}»
! = | @20
g2 | _| | 18
!
{ 12
%‘_ 125
82

12,5

L, Toleranz:

CAHB10...1 und 2: (-5, +1)
CAHB10...3 und 4: (-3, +3)
CAHB10...5 und 6: (-2, +4)

OA

136

Ly=L,+34 Hub S
136
__ch 0B
L e e A N | A A —
v [
ol = ?@\iw == c§ —— <D+ @20
_____ 4k
in _ L8
‘ N 20,5
I - 1 ®T8
= [ — Legende:
:ﬂﬁm J L, und L, = EinbaumaB
5L
Kabellange L +30
Ly=L,+34 oS

5]

Kabellange L+30

S Toleranz:

CAHB10...1 und 2: (-1, +5)
CAHB10...3 und 4: (-3, +3)
CAHB10...5 und 6: (-2, +4)

Hub [mm] 50 100 150 200 250 300
EinbaumaB (L) 192 243 294 345 396 447
EinbaumaB (L1) mit Gabelkopf 213 264 315 366 417 468

Befestigung
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Encoderaufiosung

Typ CAHB-10...1 CAHB-10...2 CAHB-10...3 v CAHB-10...4 CAHB-10...5/6
mm/Impuls 0,3 0,15 0,075 0,05 0,0375
Potentiometeraufiosung

Hub [mm] 50~80 80~160 160~300

Minimaler Widerstandswert des Potentiometers 700~1 300 Q 700~1 300 Q 700~1 300 Q
Potentiometerauflésung 100 Q/mm 50 Q/mm 16,6 Q/mm
Absolut analoger Ausgang

Hub [mm] 50~80 80~160 160~300
Initialwert VS RL (Position V) 0,5 0,5 0,5

Resolution [mm] 0,024 0,049 0,146
Positionsriickmeldung (V/mm) 0,05 0,025 0,0083
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Anschlussdiagramm
Basiskonfiguration 2-Hall Impulsgeber
12/24V DC 12/24 V DC
+e
+ e
-e - Rot
+5V e
GND o Schwarz
Gelb
Hall A Wi
Hall B o s
4 v
4 Ausfahren . IYY .
v Einfahren
Schwarz 1 Rot
| r—— e - T 1T |
: Endschalter | Endschalter |
| |
: | 2-Hall Encoder-Signale |
I : Hat1 JULTLE I
(M ! Hall 2 |
| Antrieb | Antrieb |
b e .l
+ Einfahren + Ausfahren

+5V @ +5V e
Ausgang @ Ausgang @
GND & GND @
12/24V* 9 . 12/24V7g

WeiB Lila Gelb Lila] Gelb
777777777777777 [ 71 r— e
] |
| I Endschalter P P PS |
00 v 14k Q | GND Si +5V ||
| | Schutzkreis |
Einfahren ~ Ausfahren | | - S+ |
Potentiometer I : T T T :
fffffffffffffffffffffffffffff 4 | Absoluter analoger | |
+ Einfahren * Ausfahren 'Lf7777777777777777777505@235625327 !
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Bestellschliissel
[CIATAIB] - [10] - [T T J-CT T T T []-w [T T 1]-[e]olo]
T [ ]
Typ
Spannung
A 12V DC
B 24V DC
Last
1 120N
2 240 N
3 500 N
4 750 N
5 1000N
6 1500 N
Spindel
A TR12 Spindel
X Kundenspezifisch
Hub
050 50 mm
100 100 mm
150 150 mm
200 200 mm
250 250 mm
300 300 mm
EinbaumaB "
A(B)+AB) A(B)+C C+A(B) C+C Hub ohne Potentiometer?
158 165 172 179 50 mm
209 216 223 230 100 mm
260 267 274 281 150 mm
311 318 325 332 200 mm
362 369 376 383 250 mm
413 420 427 434 300 mm
IP
A Standard (IP 66s/69k)
Vordere Befestigung
A Bohrung @6,4 (0. +0,1) mm
B Bohrung @8 (0. +0,1) mm
C Gabelkopf mit Bohrung @10,1 (0. +0,1) mm
X Kundenspezifisch
Hintere Befestigung
A Bohrung @6,4 (0. +0,1) mm
B Bohrung @8 (0. +0,1) mm
C Gabelkopf mit Bohrung @10,1 (0. +0,1) mm
X Kundenspezifisch

Orientierung der Befestigungen

A 0°
B 90°

Optionen 1: Positionsriickmeldung
Keine

Potentiometer
2-Hall Encoder

I T >» O

Kabellange

Absolute analoge Positionsriickmeldung

600 mm ohne Stecker

1 000 mm ohne Stecker
1500 mm ohne Stecker
2 000 mm ohne Stecker
2 500 mm ohne Stecker
3 000 mm ohne Stecker

Mmoo W >

Kundenspezifisch

7 Wird die Option ,Potentiometer” oder ,,Absolut-Analog-Positionsriickmeldung“ gewahlt, missen zum EinbaumaB 34 mm addiert werden.
2 Vordere Befestigung + Hintere Befestigung; A, B, C bezeichnen die jeweiligen Befestigungsarten.
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CAHB-20A

|inearantrieb

Vorteile

» Trapezgewindespindel

+ Schubrohr (Edelstahl)

+ Schutzrohr (Stahl)

* Gegen Rost geschutzt

+ Mechanischer Uberlastschutz
(Kupplung)

* Lebensdauergeschmiert

» Robust, entwickelt flir rauhe
Umgebungsbedingungen

+ Selbsthemmend
« Zertifiert (CE: EN 55011)

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-20... 1 CAHB-20... 2
Nennkraft — Druck N 1500 2500
Nennkraft - Zug N 1500 2500
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 27 bis 33 13 bis 17
Hub mm 102 bis 610 102 bis 610
EinbaumaB mm =" -
Spannung VvV DC 12 oder 24 12 oder 24
Leistungsaufnahme W N/A N/A
Stromaufnahme 12V DC A 16 14

24V DC A 8 7
Einschaltdauer % 25 25
Umgebungstemperatur °C —-40 bis +85 —-40 bis +85
Schutzart IP 66 66
Gewicht (bei 305 mm Hub) kg 55 55
Farbe - Schwarz Schwarz

" siehe MaBzeichnung (L Seite 91 und 92)
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MafBzeichnung

Basiskonfiguration (gestrichelte Linie fiir optionale Endschalter)

L1
24,5 o
73,5 1)
76 14 - 30(55) L
. 15,5 115
T —
© © 38 * ' ‘ ?
a 026 D @50,8 (D ©28,6
|
@) ) 213,1+3" — \
'15015 AN ,— +0,1
y«Q ] | @13,17§
,(,'/ J 47,5 Ferrit fur 12 VDC
J a72 63,5
475 \ lk 161,5 130¢15J
N
600 +30 ‘
Ohne Endschalter: Mit Endschalter: Legende:
ROT (+) & SCHWARZ (-) = Einfahren ROT (+) & SCHWARZ (-) = Ausfahren L, = EinbaumaB
ROT (-) & SCHWARZ (+) = Ausfahren ROT (-) & SCHWARZ (+) = Einfahren ¥ 55 = EinbaumaB mit Endschalter
Mit Endschalter? Ohne Endschalter?
Hub [mm] 102 153 204 305 457 610 102 153 204 305 457 610
L, EinbaumaB 338 389 440 592 744 897 262 313 364 465 668 821
" Toleranz: S und L1 = £ 5,0 mm (If S=305 mm, S = + 7,5 mm)
2Toleranz: S=+2,5mmund L = +3,8 mm
Leistungsdiagramme
Geschwindigkeit/Last Diagramm Strom/Last Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]
12V DC 24V DC
50 18 10
40 16 8
30 [ ——G 12 i
/
20 8 ” / 4
10 4 ,// 5
0 0 : : : :
0 500 1000 1500 2000 2 500 0 500 1000 1500 2000 2 500
Last [N] Last [N]
—— CAHB-20...1
—— CAHB-20...2
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Maf3zeichnung

Optionaler Potentiometer (gestrichelte Linie fiir optionale Endschalter)

L2
245 e N 1.2 Einfahren Ausfahren
— 76 — 4 15,5 30(55) i OT infahre usfahre
NS ‘I  oehe T WeiB  Rot  Schwarz
] @50,8— ¢ ; >
o ¥ 8 | § Weil3 Grin Braun
%) 8,1 +g'1ﬁ Ferrit fur o1 3,1 +8,1 0Q CW 10K Q
[ I V 12 VDC
|
199 ~130+15 »‘
H 450415
I
R e —
600+30 (Schwarz)
Ohne Endschalter: Mit Endschalter: Legende:
ROT (+) & SCHWARZ (-) = Einfahren ROT (+) & SCHWARZ (-) = Ausfahren L, = EinbaumaB
ROT (-) & SCHWARZ (+) = Ausfahren ROT (-) & SCHWARZ (+) = Einfahren "85 = Einbaumaf mit Endschalter
Mit Endschalter? Ohne Endschalter?
Hub [mm] 102 153 204 305 457 610 102 153 204 305 457 610
L, EinbaumaB 376 427 478 630 782 935 300 351 402 503 706 859
" Toleranz: S und L1 = £ 5,0 mm (Wenn S=305 mm, S = + 7,5 mm)
2Toleranz: S=+2,5mmund L2 = + 3,8 mm
Potentiometeraufiosung
Hub [mm] 102 153 204 305 457 610
Q/mm 59,0 59,0 29,5 29,5 9,84 9,84
Anschlussdiagramm Verschiedene hintere Befestigungen
A-F D
[¢] &
+ ® 30° 3\00*
12/24 V DC &
- e » Q)Qa 0o <
_ _
AusfahrenT 777777 fahrenl ,\;,,,
& © @®
[9)
L -
' 2
Rot | Schwarz @
e - !
(™) 3 N -
i Q Antrieb i {B
7777777777777777777777777777777777777777777777777777 —=
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Bestellschliissel
[clalnlB|-[2]o|-[ [ |A|-[ [ [ [ [ [ |-[A[ [ [ [ [ |-[o]o]o]
[ [ 1 ] [
Typ
Spannung
A 12V DC
B 24V DC
Spannung
1
2
Design
Hub
102 102 mm
153 153 mm
204 204 mm
305 305 mm
457 457 mm
610 610 mm
EinbaumaB
Hub Mit Endschalter Ohne POT Mit POT
102 mm 338 376
153 mm 389 427
204 mm 440 478
305 mm 592 630
457 mm 744 782
610 mm 897 935
Ohne Endschalter
102 mm 262 300
153 mm 313 351
204 mm 364 402
305 mm 465 503
457 mm 668 706
610 mm 821 859
Schutzart
A Standard: IP66

Vordere Befestigung
A Standard (Bohrung: @13,1 mm)
X Kundenspezifisch

Hintere Befestigung

A Standard (0° und Bohrung: @13,1 mm)
B 30°

(¢} 60°

D 90°

E 120°

F 150°

X Kundenspezifisch

Optionen 1

0 Keine

L Endschalter (nur bei Lastausfiihrung 2 500 N)
Optionen 2

0 Keine

P Potentiometer

Optionen 3

0 Keine

T Thermoschutz

Kundenspezifisch

Im Standard sind die Aktuatoren IP69K/IP66M mit GORE Automotive Entliiftung, eingebautem thermischen Uberlastungsschutz, Uberlastkupplung und EMV Filter ausgestattet.
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CAHB-20E

|inearantrieb

Vorteile

* Hohe Produktivitéat

« Zuverldssigkeit und Sicherheit
+ Spart Entwicklungszeit

+ Kosteneffizienz

Eigenschaften
* Hohe Haltekraft
« Mechanischer Uberlastschutz

« Verbesserte Schutzklasse

» Korrosionsschutz und Edelstahl
Schubrohr

* Manuelle Verstellbarkeit
+ Praktisch wartungsfrei

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-20E/12V CAHB-20E/24V

Leistungsdaten

Nenndruckkraft N 1500 2 500 4 500 1500 2 500 4 500
Nennzugkraft N 1500 2 500 4 500 1500 2 500 4 500
Maximale Zug- / Druckkraft N 2600 3800 6 300 2600 3800 6 300
Haltekraft? N

Drehzahl ohne Last?® mm/s 27,0 23,5 13,5 29,0 22,0 13,0
Drehzahl mit der Nennkraft® mm/s 24,5 17,5 10,5 25,5 19,0 11,0
Elektrische Daten

Nennspannung VDC 12 12 12 24 24 24
Nennstrom bei Nennlast? A 12,5 15 17 5 6,5 8
Bemessungsstrom A 18,4 21 22,4 6,8 8,8 10,4
(Kupplungsbetatigung)

Einschaltdauer % 10 (85/765s) 10(85/765s) 10 (85/765s) 20 (85/340s) 20(85/340s) 20 (85/3405s)
Mechanische Daten

Hub mm 50 ... 700 50 ... 700 50 ... 700 50 ... 700 50 ... 700 50 ... 700
Umkehrspiel mm 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6
Gewicht fiir 200 mm Hub kg 4,5 4,5 4,5 4,5 4,5 4,5

Farbe - Schwarz Schwarz Schwarz Schwarz Schwarz Schwarz
Umwelt und Normen

Umgebungstemperatur °C -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85
Schutzart - IP 69K/66M - IP 69K/66M

Normen / EMV -
Salzsprihnebeltest -

EN61000-6-2:2005, EN61000-6-4:2007/A1:2011

ISO 9227:2012, 250 Stunden

" Die Rutschkupplung stellt die Obergrenze der Zug- bzw. Druckkraft. Die untere Grenze liegt knapp tiber der Nennkraft

2 Statische Traglast, siehe Diagramme "Statische Last"
3 Die Daten beziehen sich auf Raumtemperatur +20 °C
4 Volle Last bei Temperaturen 0 °C bis +40 °C
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Maf3zeichnung

109,3 127
GORE Automotive Entliiftung . (mit Signal) (mit manueller Verstellung)
74,3
(ohne Signal) 107 L8
~— 76,5 max 500 min (ohne manueller 25
‘ &] Verstellung) —- :
6. i N
;M?r K J@m { Gabel
@ Gabel }i‘;‘ 63,5 @D2 H11
151 2343 AR ET \ 25,5 min
max 4~ obiun -» 228,65
) ¢ @ @o2Hi D - .‘ 1 @D1 H11 _ 13,5'8%
i NI R Y e S -
4
I - {} ‘ D H 262 50,8 k
38,3 - i | | I ----- -2
LRI e | [17smn 4 | = 0 REF 27,5402
., QZGE“ia 15,5 min — 305 C s 8,212
EinbaumaB L,+2 Hublédnge —t
8243 D 12,854 S+2
LTT 28+0,2
Gelenkkopf (D1) Gabelanbindung (D2)
Bohrung - Symbol A B C D E F G
Bohrungsabmessung 13,1 12,8 12,5 14 12,2 12,2 12,8
Gelenkkopf Gabelkopf
S Hub [mm] 50-305 306-700 50-305 306-700
L, eingefahrene Lange, ohne Option 160 + Hub 211 + Hub 172 + Hub 223 + Hub
L, eingefahrene Lange mit Signal 195 + Hub 246 + Hub 207 + Hub 258 + Hub
Technische Daten
Bezeichnung Einheit CAHB-20E /48 V
Leistungsdaten
Nenndruckkraft N 1500 2500 4500
Nennzugkraft N 1500 2500 4 500
Maximale Zug- / Druckkraft N 2600 3800 6 300
Haltekraft? N
Drehzahl ohne Last mm/s 31,0 23,0 13,0
Drehzahl mit der Nennkraft mm/s 27,5 20,0 11,0
Elektrische Daten
Nennspannung VDC 48 48 48
Nennstrom bei Nennlast A 2,6 3,8 4,2
Bemessungsstrom
(Kupplungsbetatigung) A 43 56 58
Einschaltdauer % 20 (85/340's) 20(85/340s) 20 (85/340s)
Mechanische Daten
Hub mm 50...700 50 ... 700 50 ... 700
Umkehrspiel mm 0,6 0,6 0,6
Gewicht fir 200 mm Hub kg 4,5 4,5 4,5
Farbe - Schwarz Schwarz Schwarz
Umwelt und Normen
Umgebungstemperatur °C -40... 85 -40 ... 85 -40 ... 85
Schutzart - IP 69K/66M - IP 69K/66M

Normen / EMV
Salzsprihnebeltest

EN61000-6-2:2005, EN61000-6-4:2007/A1:2001
ISO 9227:2012, 250 Stunden

" Die Rutschkupplung stellt die Obergrenze der Zug- bzw. Druckkraft. Die untere Grenze liegt knapp tber der Nennkraft
2 Statische Traglast, siehe Diagramme "Statische Last"
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Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

BO ey, g o,

25

20

TEK S . M— —

10 | A R ................................

Last [kN]

Strom/Last Diagramm Statische Last

Stromaufnahme [A] Last [kN]
12v 24V 48V
DC DC DC
20 1015
16 8 |4
12 6 |3
8 4 12
4 2 |
0 ; ; ; ; o lo H H H H H H ; H
0 1 2 3 4 5 0 200 400 600 800
Last [kN] Hublange [mm]

— Nenndruckkraft 1 500
—— Nenndruckkraft 2 500
Nenndruckkraft 4 500

——= Maximal CAHB-20-xxE Druck
Maximal CAHB-20-xxE Zug
——=— Empfohlen CAHB-20-xxE Druck
——— Empfohlen CAHB-20-xxE Zug

Manuelle Verstellbarkeit

Motorabdeckung 6ffnen (1) drehen und Gegenstiick zum
Verdrehen der Motorwelle (3) in die gewiinschte Richtung

verwenden
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Elektrische Spezifikationen

Anschliisse ohne Ausgangssignal

Kabel Nr.  AWG Farbe Verwendung
1 14 Rot Anschluss (+)=> Ausfahren, (-)=> Einfahren
2 14 Schwarz  Anschluss (-)=> Ausfahren, (+)=> Einfahren

Anschliisse mit Potentiometer

Kabel Nr. AWG Farbe  Verwendung
1 22 Grin siehe Bildbeschreibung
2 22 WeiB siehe Bildbeschreibung
& 22 Braun siehe Bildbeschreibung
4 14 Rot Motora_nschluss (+)=> Ausfahren,
(-)=> Einfahren
Motoranschluss (-)=> Ausfahren,
& L il (+)=> Einfahren
Anschliisse mit Encoder
Kabel Nr. AWG Farbe Verwendung
1 26 Grin Hall Signal 1 Encoder
2 26 Gelb Hall Signal 2 Encoder
Sensor Spannung
8 26 Schwarz GND Encoder
4 26 Rot Sensor Spannung 5 V Encoder
Motoranschluss (+)=> Ausfahren,
E L ()=> Einfahren
6 14 Schwarz Motoranschluss (-)=> Ausfahren,

(+)=> Einfahren

Verdrahtung mit absolutem, analogem Signal

Kabel Nr. AWG Farbe Verwendung

1 22 Grin Output Signal

2 22 WeiB Sensor Leistung GND

8 22 Braun  Sensor Leistung +10~55 VDC

4 14 Rot Motora'nschluss (+)=> Ausfahren,
(-)=> Einfahren

5 14 Schwarz Motoranschluss (-)=> Ausfahren,

(+)=> Einfahren

Potentiometer

Einfahren Ausfahren

Weil
00

Grln
CW

Braun
10K Q

Encoder

Signal im Uhrzeigersinn, Ausfahren

vt ST

haz LT LT LTL

Signal gegen den Uhrzeigersinn, Einfahren

wan . _LTLITLITLITL

haz J LT LT LT L

Absolute analoge Positionsriickmeldung

Eingangsspannung 10~55V DC
Stromverbrauch: 15 mA max.
Ausgangssignal, analoger Spannungswert: 0~5V DC
Max. Stromwert: 5 mA
Absoluter analoger Ausgabewert-Setup:

Einfahren 0,5+0,15 V

Ausfahren 4,5 bis zum Maximum Ausgang (V)

5
4,5

0,5
0
Auflésung

AN
|

Weganderung [mm]

tan (a) = Ausgangssignal zu
Weganderung [V/mm]

Ausgangssignal in Relation zu Wegdnderung und Auflésung

Typ Hallsensor Potentiomenteraufldsung absolute analoge Auflésung der absoluten
Auflésung [Q/mm] Positionsausgabe [V/mm] analogen Positionsausgabe
[Impuls/mm] [mm]

CAHB-20...E 2,76 59,06 bei Hub = 050-125 0,0295 bei Hub = 050-125  0,0413 bei Hub = 050-125

29,53 bei Hub = 126-250
9,84 bei Hub = 251-700

0,0148 bei Hub = 126-250
0,0049 bei Hub = 251-700

0,0827 bei Hub = 126-250
0,2480 bei Hub = 251-700
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Bestellschliissel

lcla[n[B|-[2]o|-[ [ [E|-[ [ [ [ [ [ [ |-[B] [ [o] [T]-o]o]o]
[ I T ] L1

Typ

Spannung

A 12V DC

B 24V DC

D 48V DC

E 12 V DC mit manuelle Verstellbarkeit

F 24 V DC mit manuelle Verstellbarkeit

H 48 V DC mit manuelle Verstellbarkeit

Last

1 1500 N

2 2500N

3 4 500N

Design

E

Hub

100 100 mm

150 150 mm

200 200 mm

250 250 mm

300 300 mm

350 350 mm

400 400 mm

450 450 mm

500 500 mm

600 600 mm

700 700 mm

EinbaumaB "

Hub Ohne Positions-Output Ohne Positions-Output

100 mm 260 295

150 mm 310 345

200 mm 360 395

250 mm 410 445

300 mm 460 495

350 mm 561 596

400 mm 611 646

450 mm 661 696

500 mm 711 746

600 mm 811 846

700 mm 911 946

Schutzart

B Standard: IP69K/IP66M

Druchmesser der Befestigungen (vorne und hint
Bohrung @13,1 H11 (+0, +0,11 mm)
Bohrung ©12,8 H11 (0, +0,11 mm)
Bohrung @12,5 H11 (+0, +0,11mm)

ptionen 1:

CQ XTMUOW>»QO0 XOTMMoUOw>»

ptionen 2:

(o)
0
A
p
E

Thermoschutz
Standard: Eingebauter Thermoschalter

T

Kundenspezifisch

rientierung der Befestigung

Bohrung @14 H11(+0,+0,11mm)
Bohrung 12,2 H11(+0,+0,11mm)

Gabel, Bohrung 12,2 H11
Gabel, Bohrung 12,8 H11
Kundenspezifisch

\

Standard (0°)

30°

60°

90°

120°

150°
Kundenspezifisch

Endschalter
Nicht verfligbar

Positionsriickmeldung

Keine

Absolute analoge Riickmeldung

Potentiometer
Encoder

Hublange, eingezogene Lange, Kabel, Stecker, vordere Befestigung, hintere Befestigung, Farbe, reduzierte Belastung

 eingefahrene Lange +12 mm bei Gabelbefestigung.

Im Standard sind die Antriebe gemaB IP69K / IP66M und mit GORE Automotive Entliiftung, integriertem Uberhitzungsschutz, Schutzkupplung und EMV-Filter ausgestattet

98



Aktuatoren

www.ott-antriebe . de

CAHB-21E

|inearantrieb

Vorteile

* Hohe Produktivitéat
« Zuverldssigkeit und Sicherheit

» Kurzere Entwicklungsdauer schnel-
lere Marktreife

+ Kosteneffizienz
Eigenschaften

+ Hohe Haftkraft

+ Hohe Geschwindigkeit

+ Mechanischer Uberlastschutz
» Verbesserter Einbruchschutz

» Korrosionsschutz und Edelstahl-
Schubrohr

+ Manuelle Verstellbarkeit (optional)
praktisch wartungsfrei

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-21E/12V CAHB-21E/24V

Leistungsdaten

Nenndruckkraft N 1500 2500 4500 1500 2500 4500
Nennzugkraft N 1500 2 500 4500 1500 2 500 4 500
Maximale Zug- / Druckkraft® N 2500 3600 6 300 2500 3600 6 300
Haltekraft? N

Drehzahl ohne Last?® mm/s 49,5 37 24,0 52,5 38 22,5
Drehzahl mit der Nennkraft® mm/s 43 B1ES 19,0 50 .5 21,0
Elektrische Daten

Nennspannung VDC 12 12 12 24 24 24
Nennstrom bei Nennlast? A 14,5 16 19 7 7,5 10,5
Bemessungsstrom

(Kupplunggbetéﬁgung) A 19,2 20,2 24,8 9,1 9,3 13,7
Einschaltdauer % 10 (85/765s) 10(85/765s) 10 (85/765s) 20(85/340s) 20 (85/340s) 20 (85/340 s)
Mechanische Daten

Hub mm 50...700 50 ... 700 50...700 50...700 50...700 50...700
Umkehrspiel mm 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6
Gewicht fir 200 mm Hub kg 4,8 4,8 4,8 4,8 4,8 4,8

Farbe - Schwarz - Schwarz Schwarz Schwarz Schwarz Schwarz Schwarz
Umwelt und Normen

Umgebungstemperatur °C -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85
Schutzart - IP 69K/66M - IP 69K/66M

Normen / EMV - EN61000-6-2:2005, EN61000-6-4:2007/A1:2011

Salzspriihnebeltest -

ISO 9227:2012, 250 Stunden

1)
)

4 Volle Last bei Temperaturen 0 °C bis +40 °C

Die Rutschkupplung stellt die Obergrenze der Zug- bzw. Druckkraft. Die untere Grenze liegt knapp tUber der Nennkraft
2 Statische Traglast, sieche Diagramme "Statische Last"
3 Die Daten beziehen sich auf Raumtemperatur +20 °C

99



www.ott-antriebe.de

Antriebe und Antriebsysteme

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-21E/48V

Leistungsdaten

Nenndruckkraft N 1500 2 500 4500
Nennzugkraft N 1500 2500 4 500
Maximale Zug- / Druckkraft N 2500 3600 6 300
Haltekraft 2 N

Drehzahl ohne Last mm/s 51,5 41,0 23,5
Drehzahl mit der Nennkraft mm/s 46,0 3.5 19,0
Elektrische Daten

Nennspannung VDC 48 48 48
Nennstrom bei Nennlast® A 4,0 4,5 5,0
Bemessungsstrom

(Kupplungsbetatigung) A 56 6.1 6.4
Einschaltdauer % 20 (85/340 s) 20 (85/340 s) 20 (85/340 s)
Mechanische Daten

Hub mm 50 ... 700 50 ... 700 50 ... 700
Umkehrspiel mm 0,6 0,6 0,6
Gewicht fur 200 mm Hub kg 4,8 4,8 4,8
Farbe - Schwarz - Schwarz Schwarz Schwarz
Umwelt und Normen

Umgebungstemperatur °C -40... 85 -40 ... 85 -40... 85
Schutzart - IP 69K/66M - IP 69K/66M

Normen / EMV -
Salzsprihnebeltest -

EN61000-6-2:2005, EN61000-6-4:2007/A1:2011
ISO 9227:2012, 250 Stunden

" Die Rutschkupplung stellt die Obergrenze der Zug- bzw. Druckkraft. Die untere Grenze liegt knapp lber der Nennkraft

2 Statische Traglast, siehe Diagramme "Statische Last"

Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Strom/Last Diagramm

Statische Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A] Last [kN]
12v 24V 48V
DC DC DC
60 25 125156 24
50 \\ 20 / 10 4 20 <
H N
il S 15 75 |s ° X
H AN
— ; ’ NN
30 12 N N
/ / N, N
10 5 2 N
20 // / 8 %
10 51 25 | 1 4
0 0 0 0 0
0 1 ) 3 4 5 0 1 2 3 4 5 0 200 400 600 800
Last kN] Last [kN] Hublange [mm]

— Nenndruckkraft 1 500
—— Nenndruckkraft 2 500
Nenndruckkraft 4 500

— =~ Maximal CAHB-21-xxE Druck
Maximal CAHB-21-xxE Zug
——— Empfohlen CAHB-21-xxE Druck
—— Empfohlen CAHB-21-xxE Zug
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Maf3zeichnung
109,3 127
GORE Automotive Entliiftung ___(mit Signal) (mit manueller Verstellung)
74,3
(ohne Signal) ) 107 .78
-— 76,5 max 500 min (mit manueller o5
‘ & Verstellung) —— >
. i |
. M= -
© —[] 1| [ore } Gabel
Gabel 0635 @D2 H11
2347 215 | v 25,5 min
o - 228,631 )
@D1 H11 - @D2 H11 l ' «08
D2 H11 13,5387
N ‘ D H 262,4%3° L
05 17,5 min I j ---------- T - w02
18 |~ " — 15,5 min 275
_ 026511 | | 15,5 min _ 8,22
L _b EinbaumaB L,+2 Hubléange —t '
8.2:%2| y _ | [rees
1&-0,1 T 28:3'22
Gelenkkopf (D1) Gabelanbindung (D2)
Bohrung - Symbol A C D E F G
Bohrungsabmessung 13,1 12,8 12,5 14 12,2 12,2 12,8
Gelenkkopf Gabelanbindung
S Hub [mm] 50-305 306-700 50-305 306-700
L, eingefahrene Lange, ohne Option 182 + Hub 217 + Hub 194 + Hub 229 + Hub
L, eingefahrene Lange mit LS 191 + Hub 226 + Hub 203 + Hub 238 + Hub
L, eingefahrene Lange mit Signal 217 + Hub 252 + Hub 229 + Hub 264 + Hub
L, eingefahrene Lange mit LS und Signal 226 + Hub 261 + Hub 238 + Hub 273 + Hub

Hubtoleranz "S"
Ohne LS: bei Hub < 305 (+2); bei Hub > 305 (+3)
Mit LS: bei Hub < 305 (-2, -0,5); bei Hub > 305 (-3, -1)

Manuelle Verstellbarkeit

Motorabdeckung 6ffnen (1) drehen und Gegenstlick zum Verdrehen der
Motorwelle (3) in die gewiinschte Richtung verwenden

3 1 2

\)gm\msnp

Innenansicht der Motorabdeckung
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Elektrische Spezifikationen

Anschlisse ohne Ausgangssignal

Kabel Nr.  AWG Farbe Verwendung
1 14 Rot Anschluss (+)=> Ausfahren, (-)=> Einfahren
2 14 Schwarz  Anschluss (-)=> Ausfahren, (+)=> Einfahren

Anschliisse mit Potentiometer

Kabel Nr. AWG Farbe Verwendung

1 22 Grin siehe Bildbeschreibung

2 22 WeiB siehe Bildbeschreibung

3 22 Braun siehe Bildbeschreibung
Motoranschluss (+)=> Ausfahren,

4 14 Rot - Einfahren

5 14 Schwarz Motoranschluss (-)=> Ausfahren,

(+)=> Einfahren

Anschlisse mit Encoder

Kabel Nr. AWG Farbe Verwendung

1 26 Grin Hall Signal 1 Encoder

2 26 Gelb Hall Signal 2 Encoder
Sensor Spannung

3 26 Schwarz GND Encoder

4 26 Rot Sensor Spannung 5V Encoder

5 14 Rot Motora_nschluss (+)=> Ausfahren,
(=)=> Einfahren

6 14 Schwarz Motoranschluss (-)=> Ausfahren,

(+)=> Einfahren

Verdrahtung mit absolutem, analogem Signal

Kabel Nr. AWG  Farbe Anwendung

1 22 Grin Output signal

2 22 WeiB Sensor Leistung GND

& 22 Braun  Sensor Leistung +10~55 VDC

4 14 Rot Motoranschluss (+)=> Ausfahren,
(-)=> Einfahren

5 14 Schwarz Motoranschluss (-)=> Ausfahren,

(+)=> Einfahren

Potentiometer

Einfahren Ausfahren

WeilB3
0Q

Grln
CW

Braun
10K Q

Encoder

Signal im Uhrzeigersinn, Ausfahren

want JTLTLITLTL

Hall 2 _‘ u L

Signal gegen den Uhrzeigersinn, Einfahren

wan LTLITLITUITL

haz J LT LT LT L

Absolute analoge Positionsriickmeldung

Eingangsspannung 10~55V DC
Stromverbrauch: 15 mA max.
Ausgangssignal, analoger Spannungswert: 0~5V DC
Max. Stromwert: 5 mA
Absoluter analoger Ausgabewert-Setup:

Einfahren 0,5+0,15 V

Ausfahren 4,5 bis zum Maximum Ausgang (V)

5

AN

4,5
05 A
0
Auflosung Weganderung [mm]

tan (a) = Ausgangssignal zu
Wegéanderung [V/mm]

Ausgangssignal in Relation zu Weganderung und Auflésung

Typ Hallsensor Potentiomenterauflésung absolute analoge Aufldsung der absoluten
Auflésung [Q/mm] Positionsausgabe [V/mm] analogen Positionsausgabe
[Impuls/mm] [mm]

CAHB-21...E 1,56 383,38 bei Hub = 050-222 0,0167 bei Hub = 050-222  0,0732 bei Hub = 050-222

16,67 bei Hub = 223-444
5,56 bei Hub = 445-700

0,0083 bei Hub = 223-444
0,0028 bei Hub = 445-700

0,1465 223-444
0,4395 bei Hub = 445-700
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Bestellschliissel
cla[u[B|-[2]1|-[ [ [E]-[ [ [ [ [ [ [ |-[B] [ [ [ [T]-[o]o]o]
[ [T ] | I
Typ
Spannung
A 12V DC
B 24V DC
D 48V DC
E 12 V DC mit manuelle Verstellbarkeit
F 24 V DC mit manuelle Verstellbarkeit
H 48 V DC mit manuelle Verstellbarkeit
Last
1 1500 N
2 2500 N
3 4500 N
Design
E
Hub
100 100 mm
150 150 mm
200 200 mm
250 250 mm
300 300 mm
350 350 mm
400 400 mm
450 450 mm
500 500 mm
600 600 mm
700 700 mm
EinbaumaB "
Hub Mit Endschalter ohne Ausgabeposition ohne Ausgabeposition
100 mm 291 326
150 mm 341 376
200 mm 391 426
250 mm 441 476
300 mm 491 526
350 mm 576 611
400 mm 626 661
450 mm 676 711
500 mm 726 761
600 mm 826 861
700 mm 926 961
Ohne Endschalter

100 mm 282 317
150 mm 332 367
200 mm 382 417
250 mm 432 467
300 mm 482 517
350 mm 567 602
400 mm 617 652
450 mm 667 702
500 mm 77 752
600 mm 817 852

917 952
Schutzart

Standard: IP69K/IP66M

Druchmesser der Befestigungen (vorne und hinten)
Bohrung @13,1 H11 (+0, +0,11 mm)
Bohrung @12,8 H11 (0, +0,11 mm)
Bohrung @12,5 H11 (+0, +0,11mm)
Bohrung @14 H11(+0,+0,11mm)

Bohrung 12.2 H11(+0,+0,11mm)

Gabel, Bohrung 12,2 H11

Gabel, Bohrung 12,8 H11
Kundenspezifisch

> XOTmMmMooOw>

ttachment orientation
Standard (0°)
30°
60°
90°
120°
150°
Kundenspezifisch

ptionen 1: Endschalter

Keine (obligatorisch bei 1 500 N, 2 500 N Version und 48 VDC Version)
Endschalter (nur gultig fir 4 500 N Version 12 oder 24 VDC)

ptionen 2: Positionsriickmeldung
Keine
Absolute analoge Ruckmeldung
Potentiometer
Encoder

moU>»o0Q0 MroQ XTMmMmUoOw>

Thermoschutz
Standard: Eingebauter Thermoschalter

Kundenspezifisch

Hublénge, eingezogene Lange, Kabel, Stecker, vordere Befestigung, hintere Befestigung, Farbe, reduzierte Belastung

 eingefahrene Lange +12 mm bei Gabelbefestigung.

Im Standard sind die Antriebe gemaB IP69K / IP66M und mit GORE Automotive Entliiftung, integriertem Uberhitzungsschutz, Schutzkupplung und EMV-Filter ausgestattet
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CAHB-22E

|inearantrieb

Vorteile
* Hohe Produktivitéat
« Zuverldssigkeit und Sicherheit

» Kurzere Entwicklungsdauer schnel-
lere Marktreife

+ Kosteneffizienz
Eigenschaften

* Hohe Haftkraft
+ Hohe Geschwindigkeit

« Mechanischer Uberlastschutz
» Verbesserter Einbruchschutz

» Korrosionsschutz und Edelstahl-
Schubrohr

+ Manuelle Verstellbarkeit (optional)

* Praktisch wartungsfrei

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-22E / 12V CAHB-22E/24V
Leistungsdaten
Nenndruckkraft N 2 300 3500 6 800 10 000 2 300 3500 6 800 10 000
Nennzugkraft N 2 300 3500 6 800 10 000 2 300 3500 6 800 10 000
Maximale Zug- / Druckkraft”? N 3500 4900 9500 14 000 3500 4900 9500 14 000
Haltekraft? N
Drehzahl ohne Last? mm/s 55,0 45,0 22,0 13,0 53,0 45,0 22,0 13,0
Drehzahl mit der Nennkraft® mm/s 42,0 36,0 15,3 10,2 42,0 37,0 17,0 10,2
Elektrische Daten
Nennspannung VDC 12 12 12 12 24 24 24 24
Nennstrom bei Nennlast® A 18 19,5 19,5 19 8 9,5 9,5 8,5
Bemessungsstrom A 24,3 25,5 25,5 25 10,6 12,3 12,3 10,9
(Kupplungsbetéatigung)

10 10 10 10 20 20 20 20

ST % (85/7655) (85/7655) (85/765s) (85/765s) (85/340's) (85/340s) (85/340s) (85/340s)

Mechanische Daten

Hub mm 50...700 50...700 50...610 50...450 50...700 50...700 50...610 50...450
Umkehrspiel mm 1,0 1,0 0,6 0,6 1,0 1,0 0,6 0,6
Gewicht fur 200 mm Hub kg 4,8 4,8 4,8 4,8 4,8 4,8 4,8 4,8
Farbe - Schwarz  Schwarz Schwarz  Schwarz Schwarz Schwarz  Schwarz  Schwarz

Umwelt und Normen

Umgebungstemperatur ¥ °C -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85 -40...85
Schutzart - IP 69K/66M - IP 69K/66M

Normen / EMV - EN61000-6-2:2005, EN61000-6-4:2007/A1:2011

Salzspriihnebeltest - 1ISO 9227:2012, 250 Stunden

" Die Rutschkupplung stellt die Obergrenze der Zug- bzw. Druckkraft. Die untere Grenze liegt knapp tber der Nennkraft
2 Statische Traglast, siehe Diagramme "Statische Last"

3 Die Daten beziehen sich auf Raumtemperatur +20 °C

4 Volle Last bei Temperaturen 0 °C bis +40 °C
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Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-22E/48V

Leistungsdaten

Nenndruckkraft N 2 300 3500 6 800 10 000
Nennzugkraft N 2 300 3500 6 800 10 000
Maximale Zug- / Druckkraft N 3500 4900 9500 14 000
Haltekraft? N

Drehzahl ohne Last ¥ mm/s 57,0 45,0 22,0 13,0
Drehzahl mit der Nennkraft mm/s 50,0 37,0 18,5 10,2
Elektrische Daten

Nennspannung V DC 48 48 48 48
Nennstrom bei Nennlast A 4,5 5 5 4,3
Bemessungsstrom (Kupplungsbetéatigung) A 6,5 7 7 5,5
Einschaltdauer % 20 (85/340 s) 20 (85/340 s) 20 (85/340 s) 20 (85/340 s)
Mechanische Daten

Hub mm 50 ... 700 50 ... 700 50 ...610 50 ... 450
Umkehrspiel mm 1,0 1,0 0,6 0,6
Gewicht fir 200 mm Hub kg 4,8 4,8 4,8 4,8

Farbe - Schwarz Schwarz Schwarz Schwarz
Umwelt und Normen

Umgebungstemperatur 4 °C -40 ... 85 -40... 85 -40...85 -40...85
Schutzart - IP 69K/66M - IP 69K/66M

Normen / EMV
Salzspriihnebeltest

EN61000-6-2:2005, EN61000-6-4:2007/A1:2011
ISO 9227:2012, 250 Stunden

" Die obere Grenze der Zug/Druckkraft ist durch die Kupplung festgelegt. Die untere Grenze ist knapp tber der Nennlast, die Limitierung erfolgt zwischen diesen beiden Grenzen

2)

) Maximale statische Last, siehe Diagramme Statische Last
3 Die Daten fur Geschwindigkeit und Strom sind fiir Raumtemperatur 20°C definiert
)

4 Volle Leistung bei einer Temperatur zwischen 0°C und +40 °C

Maf3zeichnung
109,3 127
GORE Automotive Entliiftung . (mit Signal) (mit manueller Verstellung)
74,3
(ohne Signal) 107 L8
~— 76,5 max 500 min (ohne manueller 25
‘ Verstellung) — 2
) e m |
:@E 3 }@16 ‘ Gabelanbindung
Gabelanbindung P 0635 @D2 H11
s 2187 | W \ 25,5 min
235 — 7 . — FaciiAlLL
QD2 H11 oDt H11 0 — ‘ ©D1 H11 13,587
t A~ (! 4t A 00 LY
wﬁ} | >H 62,4°8° >
17,5 mi ‘-D l ---------- I ----- 402
B - 15,5 min A
0 026551 | | | 155 min I ARALEE Js 287
[ "D EinbaumaB L+ | Hublénge S — o
L 40,5
8’2*:8:3LJ s — &
28%5
Gelenkkopf (D1) Gabelanbindung (D2)
Bohrung - Symbol A B C D E = G
Bohrungsabmessung 13,1 12,8 12,5 14 12,2 12,2 12,8
Gelenkkopf Gabelanbindung
S Hub [mm] 50-305 306-700 50-305 306-700
L, eingefahrene Lange, ohne Option 194 + Hub 229 + Hub 206 + Hub 241 + Hub
L, eingefahrene Lange mit LS 200 + Hub 235 + Hub 212 + Hub 247 + Hub
L, eingefahrene Lange mit Signal 229 + Hub 264 + Hub 241 + Hub 276 + Hub
L, eingefahrene Lénge mit LS und Signal ~ 235 + Hub 270 + Hub 247 + Hub 282 + Hub

Hubtoleranz "S"

Ohne LS: fir CAHB22-1E/2E bei Hub < 305 (-3, -1,5); bei Hub > 305 (-4, -2) flir CAHB22-3E/4E bei Hub < 305 (-2, -0,5); bei Hub > 305 (-3, -1)

Mit LS: bei Hub < 305 (+2); bei Hub > 305 (+3)
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Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

S s
g L
50 .....................................................
~
40 ~ ................. , ................ .
- — S R DU S
20 ................. ~ ...............................................................
10 ......................................................................................
0 2 4 6 8 10

Last [kN]

Strom/Last Diagramm

Stromaufnahme [A]

12V 24V 48V
DC DC DC
25 . ...... g : '12,5 5
20 | / ............. ............. 10 4
15 / ......... . ............. . ............. 7‘5 3
1
0 5 5 o lo
o 2 4 6 8 10
Last [kN]

Statische Last

Last [kN]

24 |-

20

16

12

600 800
Hublange [mm)]

0 200 400

— Nenndruckkraft 2 300

——— Nenndruckkraft 3 500
Nenndruckkraft 6 800
Nenndruckkraft 10 000

— "~ Maximal CAHB-22-xxE Druck
Maximal CAHB-22-xxE Zug
——= Empfohlen CAHB-22-xxE Druck
—— Empfohlen CAHB-22-xxE Zug

Manuelle Verstellbarkeit

Motorabdeckung 6&ffnen (1) drehen und Gegenstiick zum
Verdrehen der Motorwelle (3) in die gewiinschte Richtung

verwenden

Befestigung
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Elektrische Spezifikationen

Anschliisse ohne Ausgangssignal

Kabel Nr.  AWG Farbe Verwendung

1 14 Rot
14 Schwarz

Anschluss (+)=> Ausfahren, (-)=> Einfahren
Anschluss (-)=> Ausfahren, (+)=> Einfahren

. . . Potentiometer
Anschliisse mit Potentiometer

Kabel Nr. AWG Farbe Verwendung
Einfahren
1 22 Grin siehe Bildbeschreibung
2 22 WeiB siehe Bildbeschreibung
S 22 Braun siehe Bildbeschreibung
Motoranschluss (+)=> Ausfahren, ) .

4 14 Rot (-)=> Einfahren Weil Griln

= 0Q Cw
5 14 Schwarz Motoranschluss (-)=> Ausfahren,

(+)=> Einfahren

. . Encoder
Anschliisse mit Encoder

Kabel Nr. AWG Farbe Verwendung
1 26 Grin Hall Signal 1 Encoder
2 26 Gelb Hall Signal 2 Encoder
Sensor Spannung
3 26 Schwarz GND Encoder Hall 2
4 26 Rot Sensor Leistung 5V Encoder
Motoranschluss (+)=> Ausfahren,
& L Het (-)=> Einfahren
6 14 Schwarz Motoranschluss (-)=> Ausfahren,

(+)=> Einfahren

Hall 2

Verdrahtung mit absolutem, analogem Signal

Ausfahren

Braun
10K Q

Signal im Uhrzeigersinn, Ausfahren

wan JTLTLITWITL

Uy yt

Signal gegen den Uhrzeigersinn, Einfahren

want L TLITLTLITL

UL

Absolute analoge Positionsriickmeldung

Kabel Nr. AWG  Farbe  Verwendung Eingangsspannung 10~55V DC
St b h: 15 mA .

| 22 il Ot Sl Aur;m;\r:erss"?l:;l analoger Spannungswert: O~£[>nV E)“gx
2 22 WeiB Sensor Leistung GND ¥ 9 Stg 9 t,' gersp 9 ' 5 mA
& 22 Braun  Sensor Power +10~55 VDC ax. stromwert: S ) m
. . fot Motor power(+)=> Ausfahren, Ab§oluter analoger Ausgabewert-Setup:

o (-)=> Einfahren Einfahren 0,5+0,15 V Ausgang (V)
E ) Schwarz Motor Leistung (-)=> Ausfahren, Ausfahren 4,5 bis zum Maximum 5

(+)=> Einfahren

05 |/
0

.- jA/\q

\

Auflésung

Wegénderung [mm]

tan (a) = Ausgangssignal zu

Weganderung [V/mm]

Ausgangssignal in Relation zu Wegéanderung und Auflésung

Typ Hallsensor Potentiomenterauflésung absolute analoge Auflésung der absoluten
Auflésung [Q/mm] Positionsausgabe [V/mm] analogen Positionsausgabe
[Impuls/mm] [mm]
CAHB-22...1E 1,4 30 bei Hub = 050-254 0,0150 bei Hub = 050-254  0,0814 bei Hub = 050-254
CAHB-22...2E 1,4 15 bei Hub = 255-508 0,0075 bei Hub = 255-508  0,1628 bei Hub = 255-508
5 bei Hub = 509-700 0,0025 bei Hub = 509-700  0,4883 bei Hub = 509-700
CAHB-22...3E 2,8 60 bei Hub = 050-127 0,030 bei Hub = 050-127 0,0407 bei Hub = 050-127
CAHB-22...4E 2,8 30 bei Hub = 128-254 0,015 bei Hub = 128-254 0,0814 bei Hub = 128-254

10 bei Hub = 255-700 0,005 bei Hub = 255-700

0,2441 bei Hub = 255-700
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ptionen 1: Endschalter
Keine (erforderlich fiir 1 500 N, 2 500 N
Limit switch (nur gliltig fur Last-Version

Version und 48 VDC Version)
6800 N und 10 000 N)

ptionen 2: Positionsriickmeldung
Keine
Absolute, analoge Rickmeldung
Potentiometer

Bestellschliissel
lcla[u[B|-[2]2]-[ [ []-[ [ [ [ [ [ [ |-[B] [ [o] [T]-[o]o]o]
[ I 1 | | IS |
Typ
Spannung
A 12V DC
B 24V DC
D 48V DC
E 12 V DC mit manuelle Verstellbarkeit
F 24 V DC mit manuelle Verstellbarkeit
H 48 V DC mit manuelle Verstellbarkeit
Last
1 2300N
2 3500N
3 6 800N
4 10 000 N
Design
E
Hub
100 100 mm
150 150 mm
200 200 mm
250 250 mm
300 300 mm
350 350 mm
400 400 mm
450 450 mm
500 500 mm
600 600 mm
700 700 mm
EinbaumaB?
Hub mit Endschalter ohne Positionsriickmeldung ohne Positionsriickmeldung
100 mm 300 335
150 mm 350 385
200 mm 400 435
250 mm 450 485
300 mm 500 535
350 mm 585 620
400 mm 635 670
o % 7
209 mm 835 870
700 mm 935 970
Ohne Endschalter
294 329
190 mm 344 379
200 mm 394 429
550 mm 444 479
494 529
300 mm 579 614
350 mm 629 664
400 mm 679 714
450 mm 729 764
500 mm 829 864
600 mm 929 964
700 mm
Schutzart
B Standard: IP69K/IP66M
Orientierung der Befestigung: (vorn und hinten)
A Bohrung @13,1 H11 (+0, +0,11 mm)
B Bohrung @12,8 H11 (0, +0,11 mm)
C Bohrung @12,5 H11 (+0, +0,11 mm)
D Bohrung @14 H11(+0, +0,11mm)
E Bohrung @12,2 H11(+0,+0,11mm)
F Gabel, Bohrung 12,2 H11
G Gabel, Bohrung 12,8 H11
X Kundenspezifisch
Ausrichtung der Befestigung
A Standard (0°)
B 30°
(¢} 60°
D 90°
E 120°
F 150°
X Kundenspezifisch
o
0
L
o
0
A
P
E

Encoder

Thermoschutz
Standard: Eingebauter Thermoschalter

Anpassung

Hublénge, eingezogene Lange, Kabel, Stecker, vordere Befestigung, hintere Befestigung, Farbe, reduzierte Belastung

" Im Standard sind die Antriebe gemaB IP69K / IP66M und mit GORE Automotive Entliiftung, integriertem Uberhitzungsschutz, Schutzkupplung und EMV-Filter ausgestattet
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CAHB-30A

Linearantrieb

Vorteile

+ Trapezgewindetrieb

+ Schubrohr (Aluminium)

+ Schutzrohr (Aluminium)

* Gegen Rost geschutzt

+ Mechanischer Uberlastschutz
(Kupplung)

+ Lebensdauergeschmiert

» Robust, entwickelt flir rauhe
Umgebungsbedingungen

» Selbsthemmend

« Motor mit thermischer Uberwachung

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-30A... 1 CAHB-30A... 2
Nennkraft — Druck N 1500 2 300
Nennkraft — Zug N 1500 2300
g,iﬁf:s"t”/'ggfekﬁgst) 115V AC/60 Hz mm/s 25 bis 26 12 bis 13
230V AC/50 Hz mm/s 21 bis 22 11 bis 12
Hub mm 102 bis 610 102 bis 610
EinbaumaB mm - =1
Spannung V AC 115 oder 230 115 oder 230
Leistungsaufnahme w N/A N/A
Stromaufnahme 115 V AC/60 Hz A 2,3 1,8
230V AC/50 Hz A 1,35 1,4
Einschaltdauer % 25 (94/376 s) 25 (94/376 s)
Umgebungstemperatur °C —26 bis +65 —-26 bis +65
Schutzart IP 65S 65S
Gewicht kg 9 9
Farbe - Schwarz Schwarz

" siehe MaBzeichnung (Ls Seite 111)
Fur AuBenanwendungen kontaktieren Sie bitte Ewellix.
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Maf3zeichnung

Basiskonfiguration (gestrichelte Lin

ie mit optionalem Endschalter)

L1
24,5 735 30(55)"
a4 — 1 .15
01318 || 185
) » | 9286
026 — 1 -+ — 050,8 —-—- @ -
156 T S5 1 ] / !
S ] RS oAl 0131 %"
[ t* ) e ‘ 1o
[ 74 S S N | | | 87
\ Legende:
L ] T=——=F L, = EinbaumaB
‘ 55 = MaB mit Endschalteroption
35 269 600+30 |
Option mit Potentiometer (gestrichelte Linie mit optionalem Endschalter)
L
24,5 2
S LT.'R 11,5 ‘ 30(55)" 115
(;8 | .
* 026 16
T U
018,1:8"—
‘ Legende:
306,5 600+30 | L, = EinbaumaB
55 = MaB mit Endschalteroption
t:é
Ohne LS 45015 |
. Ausfahren L
- Einfah 115/230 V AC
5\7 h[\;v arz TN N }60/ 50 Hz Einfahren Ausfahren WeiB
Grin el
Schutzleiter POT W
Limit + POT: !
Mit LS WeiB Rot Schwarz
WeiB Grin Braun
00 cw 10K Q
\ Ausfahren | (Schwarz)
S e 150V e
Grin WeiB
Schutzleiter
Leistungsdiagramme
Geschwindigkeit/Last Diagramm Strom/Last Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]
30 2,5
24 2,0
18 1,5
12 1,0
6 0,5
0 : : : ; 0 : : i i :
0 500 1000 1500 2000 2500 0 500 1000 1500 2000 2500
Last [N] Last [N]
— 1 (115 VAC) — 1 (230 VAC) 2 (115 VAC) 2 (230 VAC)
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Verschiedene hintere Befestigungen

Elektrische Spezifikationen

Basiskonfiguration

Mit Endschalter? Ohne Endschalter?
Hub [mm] 102 153 204 305 457 610 102 153 204 305 457 610
L1 EinbaumaB 440 440 440 592 744 897 380 415 415 465 668 821

" Toleranz Sund L1 = + 5,0 mm (If S = 305 mm, S = + 7,5 mm)
2 Toleranz: S =+ 2,5 mmund L1 = + 3,8 mm

Optional Potentiometer

Mit Endschalter? Ohne Endschalter?
Hub [mm] 102 153 204 305 457 610 102 153 204 305 457 610
L2 EinbaumaB 478 478 478 630 782 935 418 453 453 503 706 859

" Toleranz: Sund L2 = + 5,0 mm (If S = 305 mm, S = + 7,5 mm)
2 Toleranz: S =+ 2,5mmund L2 = + 3,8 mm

Potentiometerauflésung
Hub [mm] 102 153 204 305 457 610

Q/mm 59,0 59,0 29,5 29,5 9,84 9,84
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Bestellschliissel
[CTA[A[BsTo] - [ Ta]- [T [ [ [ 1 ]-[A[ [ ] To]-[olo]0]
[ I 1 | L1
Typ
Spannung
N 115V AC
P 230V AC
Last
1 1500 N
2 2300N
Spindel
A Trapezspindel
Hub
102 102 mm
153 153 mm
204 204 mm
305 305 mm
457 457 mm
610 610 mm
EinbaumaB
Hub mit Endschalter ? ohne POT 2 mit POT 2
102 mm 440 478
153 mm 440 478
204 mm 440 478
305 mm 592 630
457 mm 744 782
610 mm 897 935
ohne Endschalter "
102 mm 380 418
153 mm 415 453
204 mm 415 453
305 mm 465 503
457 mm 668 706
610 mm 821 859
1P
A Standard (IP 65)
Vordere Befestigung
A Standard (Bohrung: @13,1 mm)
X Kundenspezifisch
Vordere Befestigung
A Standard (0° und hole: @13,1 mm)
B 30°
(¢} 60°
D 90°
E 120°
F 150°
X Kundenspezifisch
Optionen 1
0 Keine
L Endschalter (nur gultig fir 2 300 N Version)
Optionen 2
0 Keine
P Potentiometer

Kundenspezifisch

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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CAHB-31N

Linearantrieb

Vorteile

+ Sehr effizienter Kugelgewindetrieb

« Schubrohr (Edelstahl)

+ Schutzrohr (Stahl)

* Gegen Rost geschutzt

+ Mechanischer Uberlastschutz
(Kupplung)

+ Lebensdauergeschmiert

» Robust, entwickelt flir rauhe
Umgebungsbedingungen

» Selbsthemmend

« Motor mit thermischer Uberwachung

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAHB-31N...1 CAHB-31N... 2 CAHB-31N... 3
Nennkraft — Druck N 2 300 4 500 6 000
Nennkraft — Zug N 2 300 4500 6 000
s il fe 115 V AC/60 Hz mm/s 48 bis 57 22 bis 28 13 bis 15
(Volllast/ohne Last)

230 V AC/50 Hz mm/s 40 bis 50 20 bis 24 11 bis 13
Hub mm 102 bis 610 102 bis 610 102 bis 610
EinbaumaB mm =1 =1 =1
Spannung V AC 115 oder 230 115 oder 230 115 oder 230
Leistungsaufnahme W N/A N/A N/A
Stromaufnahme 115V AC/60 Hz A 3 2,6 2,2

230V AC/50 Hz A 1,5 1,4 1,4
Einschaltdauer % 25 (94/376 s) 25 (94/376 s) 25 (94/376 s)
Umgebungstemperatur °C —26 bis +65 —26 bis +65 —26 bis +65
Schutzart IP 65S 65S 65S
Gewicht kg 9,5 9,5 9,5
Farbe - Schwarz Schwarz Schwarz

1) siehe MaBzeichnung (Ls Seite 111)
Fur AuBenanwendungen kontaktieren Sie bitte Ewellix
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MafBzeichnung

Basiskonfiguration (gestrichelte Linie mit optionalem Endschalter)

L1
24,5 28(59) " L
76— o319 s | | T 735 11,5
T, 185 -
1
6 .0 s AN g T |o286
I\ N S . 50,8 — - — M-
H __
© 08 Pl : W
156 Y 47T5 ﬁ ;:Ega\:;\::_? I Bs:"=Y ‘ o13.1°%"
ly ez =Y Legend
[ 72 L N | | e |- 87 .
| L, = EinbaumaB
|
| g — =
L ‘ 53 = MaB mit Endschalteroption
‘_47,54 5 269 60030 |
Option mit Potentiometer (gestrichelte Linie mit optionalem Endschalter)
L,
11,5 2863 " —
' | 115
- T 28,6
rrrrrrrrrrr — @5?8 — (gﬂ
7777777777 11252 ‘ o1
ﬂ __4_______.—::;;JL::Z ——————————— i o18.1 Legend
oo pemmnTT T 087 L, = EinbaumaB
{ 7%:QZE 153 = MaB mit Endschalteroption
|
306,5 60030
Ohne LS 45015 ‘
Ausfahren |
Ei 115/230V AC
Schwar Finfahren N }60/50 Hz Einfahren Ausfahren
Grin | WeiB cor AN
Schutzleiter Limit + POT: T
B Wei Rot Schwarz
Mit LS WeiB Grin Braun
00 cw 10K Q
Rot Ausfahren | (Schwarz)
Schwarz Einfahren N }éé?g%SISZVAC

Griin WeiB
Schutzleiter

Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

75 ; :

~— \
30 O SUOURUINS SOOI SO
15 b

0 ; ; ; ; ; ;
0 1000 2000 3000 4 0005 000 6000
Last [N]

Strom/Last Diagramm

Stromaufnahme [A]

3,0

2,4

1.8

1,2

0,6

A———E

0 : : : : : :
O 1000 2000 3000 4 0005000 6000

Last [N]

— 1 (115 VAC)
—— 1 (230 VAC)

— 2(115 VAC)
—— 2 (230 VAC)

3 (115 VAC)
3 (230 VAC)
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Verschiedene hintere Befestigungen

Elektrische Spezifikationen

Mit Endschalter?

Ohne Endschalter?

Hub [mm] 102 153 204 305 457 610 102 153 204 305 457 610

L1 EinbaumaB 444 444 495 659 811 964 380 419 419 521 735 888
" Toleranz Sund L1 =+ 5,0 mm (If S = 305 mm, S = + 7,5 mm)
2 ToleranzS =+ 2,5mmund L1 = + 3,8 mm

Basiskonfiguration

Mit Endschalter? Ohne Endschalter?

Hub [mm] 102 153 204 305 457 610 102 158 204 305 457 610

L2 Einbaumal 482 482 533 697 849 1002 418 457 457 559 773 926
" Toleranz S und L1 = £ 5,0 mm (Wenn S = 305 mm, S = + 7,5 mm)
2 Toleranz: S =+ 2,5 mmund L2 = + 3,8 mm

Potentiometerauflésung

Hub [mm] 102 153 204 457 610

Q/mm 59,0 59,0 29,5 9,84 9,84
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Bestellschliissel

[eTATA[B[al%] - [ T J-[n]-[ [ [ [T [ ]-[al-[ T T T To]-[o[o[o]
I_l_l | I

Typ

Spannung

N 115V AC

P 230V AC

Last

1 2 300N

2 4 500N

3 6 000N

Spindel

N Kugelgewindetrieb

Hub

102 102 mm

153 153 mm

204 204 mm

305 305 mm

457 457 mm

610 610 mm

EinbaumaB

Hub

mit Endschalter ohne POT mit POT

102 mm 444 482

153 mm 444 482

204 mm 495 533

305 mm 659 697

457 mm 811 849

610 mm 964 A02 (1 002 mm)

ohne Endschalter

102 mm 380 418

153 mm 419 457

204 mm 419 457

305 mm 521 559

457 mm 735 773

610 mm 888 926

IP

A Standard (IP 65)

Vordere Befestigung

A Standard (Bohrung: @13,1 mm)

X Kundenspezifisch

Vordere Befestigung

A Standard (0° und Bohrung: @13,1 mm)

B 30°

(¢} 60°

D 90°

E 120°

F 150°

X Kundenspezifisch

Optionen 1

0 Keine

L Endschalter (nur gultig fiir 6 000 N Version)

Optionen 2

0 Keine

P Potentiometer

Kundenspezifisch

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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CAHB series - Umweltprifungen

Klimatests

Test und Normung

CAHB-20xE, CAHB-21xE, CAHB-22xE
Prifung Berichtsnummer

CAHB-10
Prifung

CAHB-30, CAHB-31

Berichtsnummer Prifung

Kaltepriifung
EN60068-2-1 (Ab)

Kaltepriifung
EN60068-2-1 (Ad)

Trockene Hize
EN60068-2-2 (Bb)

Temperaturwechsel
EN60068-2-14 (Na)

Salznebel
EN60068-2-52 (Kb)

Schutzklassen
IEC 60529

Schutzklassen
IEC 60529

Schutzklassen
1SO 20653:2013

18

Lagerung bei niedrigen PH_TR0295
Temperaturen

Temperatur: -40 °C

Dauer: 6 Stunden

Nicht angeschlossen

Funktionstest bei

Raumtemperatur

Lagerung bei niedrigen PH_TR0295
Temperaturen

Temperatur: -30 °C

Dauer: 6 Stunden

Antrieb ist nicht

angeschlossen

Funktionstest bei niedriger

Temperatur

Lagerung bei hohen
Temperaturen
Temperatur: 90 °C
Dauer: 72 Stunden
Antrieb ist nicht
angeschlossen
Funktionstest bei
Raumtemperatur

PH_TR0278

Schneller Temperaturwechsel PH_TR0278
Hohe Temperatur:

+100 °C in 60 min
Niedrige Temperatur:
-30in 60 min.
Ubergangszeit:

<10 Sekunden

Dauer: 100 Zyklen
Antrieb ist nicht aktiviert /
angeschlossen
Funktionstest bei
Raumtemperatur

Salzsprihnebeltest
Salzlésung: 5%
Natriumchlorid

(NaCl)

4 Sprihphasen von je 2
Stunden
Feuchtelagerung 7 Tage nach
jeder Phase

Antrieb nicht aktiviert /
angeschlossen
Belastungsdauer:

250 Stunden

PH_TR0268

1 Priifling: IP6XM SHIN1607036235PS
Testbedingung: Bewegung

Teststaub: Talkumpulver

Staubkonzentration:

2 kg/m3 Kammer

Volumen und werden in der

Schwebe gehalten.

wahrend der Prifung

Testdauer: 8 Stunden

2 Prufling: IPX6M SHIN1607036235PS
Testbedingung: Bewegung

Flussmittel: 100 I/min

Duisendurchmesser: 12,5 mm

Entfernung: 2,5 ~ 3,0 m

Testdauer: 3 min

3 Prifling: IPX9K SHIN1607036235PS
Testbedingung: Statisch
Strahlwinkel: 2507
Wasserdurchfluss:

14~16 L/min.
Wasserdruck:

8000~10 000 kPa
Wassertemperatur:

80 bis -5 °C

Testwinkel:

0°, 30°, 60°, 60°, 90°.
Prufstrecke vom Strahl zur
Probe:

100~150 mm

Testdauer: 30 s/Position

Lagerung bei niedrigen
Temperaturen
Temperatur: -40 °C
Dauer: 96 Stunden
Nicht angeschlossen
Funktionstest bei
Raumtemperatur

Lagerung bei niedrigen
Temperaturen
Temperatur: -20 °C
Dauer: 96 Stunden
Antrieb ist nicht
angeschlossen
Funktionstest bei
niedriger Temperatur

Lagerung bei hohen
Temperaturen
Temperatur: 85 °C
Dauer: 96 Stunden
Antrieb ist nicht
angeschlossen
Funktionstest bei
Raumtemperatur

Salzspriihnebeltest
Salzlésung: 5%
Natriumchlorid

(NaCl)

4 Spruhphasen von je 2
Stunden
Feuchtelagerung 7 Tage
nach jeder Phase
Antrieb nicht aktiviert /
angeschlossen
Belastungsdauer:

96 Stunden

1 Prufling: IP6XS
Testbedingung: statisch
Teststaub: Talkumpulver

2 Prifling: IPX6S
Testbedingung: statisch
Flussmittel:

100 (1 +/- 5%) I/min
Disendurchmesser:
12,5 mm

Entfernung: 2,5 - 3,0 m
Testdauer: 3 min

3 Prifling: IPX9K
Testbedingung: Statisch
Strahlwinkel: 2507
Wasserdurchfluss:
14~16 L/min.
Wasserdruck:

8000~10 000 kPa
Wassertemperatur:

80 bis -5 °C

Testwinkel:

0°, 30°, 60°, 60°, 90°.
Prifstrecke vom Strahl zur
Probe:

100~150 mm

Testdauer: 30 s/Position

"Niedrige Temperatur
fur CAHB-10"

Lagerung bei niedrigen
Temperaturen
Temperatur: -40 °C
Dauer: 8 Stunden
Nicht angeschlossen
Funktionstest bei
Raumtemperatur

"Niedrige Temperatur Lagerung bei niedrigen

fur CAHB-10" Temperaturen
Temperatur: -26 °C
Dauer: 8 Stunden
Nicht angeschlossen
Funktionstest bei
niedriger Temperatur

“Hohe Temperatur fur -

CAHB-10”

“Salzsprihtest fur -
CAHB-10"

COM12-GPE080184AN, -
COM12-GPE080183AN

COM12-GPE080184AN, 2 Prifling: IPX5S
COM12-GPE080183AN Testbedingung: Statisch
Fluss: 12,5 L/min.
Diisendurchmesser:
6,3 mm
Entfernung: 2,5 - 3,0 m
Testdauer: 3 min

SHIN1510048959MR-01 —

Berichtsnummer

SHIN1608042057MR
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Mechaniche Tests

CAHB-20xE, CAHB-21xE, CAHB-22xE CAHB-10 CAHB-30, CAHB-31
Test und Normung Prifung Berichtsnummer  Prifung Berichtsnummer. Prifung Berichtsnummer
Vibration Priifling: Zuféllige Vibration SHIN1607036235PS - - - -
EN60068-2-6 (Fdb) Frequenz (Hz) Leistungsspektrum SHIN1702007025PS
EN60068-w2-6(Fc) (92/Hz) Dichtepegel
10 0,005
200 0,02
300 0,01
350 0,002
Testrichtung: X/Y/Z-Achse
Testdauer:
2 Stunden/Achse, Total
6 Stunden
Prifling: Sinusférmige Vibration
Testbedingung:
Frequenzbereich: 5-25-200 Hz
Amplitude: 3,3 mm (p-p)
Beschleunigung: 4g
Sweep Rate: 10 ct/min
Testrichtung: X/Y/Z-Achse
Testdauer: 2 Stunden/Achse, gesamt
6 Stunden
Von Ewellix definierte - - Prifling: SHIN1805034119SC - -
Vibrationsbedingungen Schwingungssollwert Verweilzeit SHIN1805032588SC
(Grms) Zeit(min)
5 10
10 10
15 10
20 10
20 20
20 30
Prifung: Prifgerat:

HALT- Tester

Typhoon-2,5+

Elektrische Tests

Test und Normung

CAHB-20xE, CAHB-21xE, CAHB-22xE

Prifung

Berichtsnummer

CAHB-10
Prifung

Berichtsnummer

CAHB-30, CAHB-31
Prifung

Berichtsnummer

Spannung
12 VDC
ASAE EP455 (1990)

Spannung
24 VDC
ASAE EP455 (1990 )

niedrige
Sicherheitsspannung
EN 60335-1:

2012 + A11: 2014

EN 60335-2-97: 2006 +
A11: 2008 + A2:2010 +
A12: 2015

EN 62233 : 2008

EMC, HF-Storfestigkeit,
EN 61000-6-1

EN 61000-6-2

EMC, Emission
EN 61000-6-3

EN 61000-6-4

EN 50081-2 (1993 )
EN 55011 (1998)

EMC, Automotive
transients
ISO 7637-2

UL Zertifizierung

Betriebsspannungen: +10 V ~ +16 V
Uberspannung: +26 V / 5 min.
Verpolung: -26 V / 5 min.
Kurzschluss gegen Masse:

16 V /5 min.

Kurzschluss zur Versorgung: 16 V

Betriebsspannungen: +10 V ~ +16 V
Uberspannung: +26 V /5 min.
Verpolung: -26 V / 5 min.
Kurzschluss gegen Masse:

16 V/ 5 min.

Kurzschluss zur Versorgung: 16 V
Kurzschluss zur Versorgung: 32 V

Bestehen der Priifung fiir
12 V /24 V Motor

Innerhalb der Grenzwerte fir
12 V /24 V Motor

Lesitungsabfall Prifung nur bei
angeschlossenem Motor

PH_TR0267
PH_TR0302

PH_TR0267
PH_TR0302

708881688102-00

708881688102-00

708881688103-00

Bestehen der
Prifung fur
12V /24 V Motor

Innerhalb der
Grenzwerte fiir
12V /24 V Motor

70.888.12.1063.02

70.888.12.1063.02

Nennspannung: 230 V AC
Bemessungsfrequenz: 50
Hz

Nennstrom: 1,5 A
Schutzart: IP65

Nennspannung: 230 V AC
Bemessungsfrequenz:

50 Hz

Nennstrom: 1,5 A
Schutzart: IP65

Klasse B

UL 4787638796

UL 4787638796

EM99777
(IA4=CAHB-30
CAHB-31 series

UL 325 ANSI/CAN/UL-Door 20190822-E507157
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Baureihe CAR, CAP und CAT

Das modulare CAT/CAR/CAP-Konzept
erleichtert den Austausch kritischer
Spindeln, Befestigungen usw.
Kundenspezifische Aktuatoren lassen
sich muhelos und kosteneffizient aus
Standardkomponenten zusammen-
setzen. Die CAT-Baureihe eignet sich
dank ihrer Flexibilitat fir eine un-
endliche Anzahl an Anwendungen.

Eigenschaften

+ Kompakt

* Robust

* Modular

» Auf Lebensdauer geschmiert

» Hohe Effizienz

Vorteile

+ Industriell zuverlassiges und robustes
Antriebssystem

* Breites Spektrum an Komponenten
» Rechts- und Linksausfiihrung

* Inkrementale oder absolute Positions-
rickmeldung
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CAR 22

Linearantrieb

Vorteile

+ Zuverlassiger und robuster

Industrieantrieb

+ Rechts- und Linksausfiihrung

» Wartungsfrei

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAR 22
Nennkraft — Druck N 1 000 bis 1 500
Nennkraft - Zug N 1 000 bis 1 500
Geschwindigkeit .
(VoIIIast/ohn% Last) i 10ibis 30
Hub mm 50 bis 300
Eingezogene Lange mm S+ 205
Spannung V AC 12 oder 24
Leistungsaufnahme W 120
Stromaufnahme 12V DC A 9

24V DC A 5
Einschaltdauer % 25
Umgebungstemperatur °C —20 bis +70
Schutzart IP 44
Gewicht kg 1,2 bis 1,6
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Maf3zeichnung
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Leistungsdiagramme

CAR 22.../D12B

V [mm/s] |[A]

CAR 22.../D24B

V [mm/s] |[A]

40 110 s 40 110 s
364 9 364+ 9
32 8 32 8
28 4+ 7 [ 284 7
24 6 24 6
20 4 5 [ 20+ 5
16 4 4 frociedodennd 164+ 4
12 3 A 12 3
84 2 |iAl 84 2
41 1L~ . 44 1 .
0 0 T 0 0 T T
0 200 | 400 | 600 1 1200|1400 0 200 | 400 800 | 1000|1200 1400|
100 300 500 700 900 1100 1300 1500 100 300 500 700 900 1100 1300 1500
Last [N] Last [N]
Getriebe 1 V(mm/s) ——=1(A) Getriebe 2 V(mm/s) ——=1(A)
Einschaltdauer
Lastverhaltnis [%] bei 20 °C
100 \
80 \
60 \
40 \\
20
0
0 20 40 60 80 100
Last [%]
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Bestellschliissel
Nennkraft/ Geschwindigkeit bei max. Last Motoroptionen
1 500/xx 1 000/xx kein Motor 0000
1500/15-10 1 000/30-20 12 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D12B
1500/15-10 1000/30-20 24V DC, Scheibenlaufermotor, P44 D24B
1 2 ‘
| J
[CTAIR] [2[z]x[ 1] |xﬁ/ﬁﬁ
\_|_1  —
Typ

Motorbefestigung

R Rechts
L Links
Hub [S]

050 50 mm
100 100 mm
150 150 mm
200 200 mm
300 300 mm

- andere Hublange

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix

CAR 22 - Typenschliissel fiir Zubehor und Ersatzteile

Artikel Typenzeichnung Bestellnr.

12 VDC Motor (Scheibenlaufermotor) D12B M/0405516

24 VDC Motor (Scheibenldufermotor) D24B M/0405517
Endschalter bei 50 mm Hub CAXE 22 x 50 M/0412019
Endschalter bei 100 mm Hub CAXE 22 x 100 M/0412020
Endschalter bei 150 mm Hub CAXE 22 x 150 M/0412021
Endschalter bei 200 mm Hub CAXE 22 x 200 M/0412022
Endschalter bei 300 mm Hub CAXE 22 x 300 M/0412023
Naherungsschalter fir CAXE CAXE Néaherungsschalter ~ M/0432369
Vordere Befestigungen Gelenkkopf 575-22 M/0430575-22
Vordere Befestigungen Gabelkopf 576-22 M/0430576-22
Hintere Befestigungen Halterung mit einer Ose 580-22 M/0430580-22
Hintere Befestigungen Kugelgelenk 581-22 M/0430581-22
Steuerung (geeignet fiir D24B Motor) CAED 5-24R M/0420209
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CAP 32

Linearantrieb

Vorteile

» Hochleistungsféhiger
Kugelgewindetrieb

+ Schubrohr (Edelstahl)

+ Schutzrohr (Stahl)

+ Verbesserte Korrosionsbesténdigkeit

+ Mechanischer Uberlastschutz
(Kupplung)
« Auf Lebensdauer geschmiert

» Robust, entwickelt flir raue
Umgebungen

* Praktisch selbsthemmend
« Motor mit Uberhitzungsschutz

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAP 32 - AC Version CAP 32 - DC Version
Nennkraft — Druck N 1 500 bis 3 500 1 000 bis 3 500
Nennkraft — Zug N 1500 bis 3 500 1000 bis 3 500
g/iflf:s";’/'gﬁ:]gekﬁgst) mm/s 6 bis 32 5 bis 60
Hub mm 50 bis 700 50 bis 700
Eingezogene Lénge mm S + 301 S + 301
Spannung V AC 120 oder 230 =
VvV DC - 12 oder 24

Leistungsaufnahme 120V AC w 98 (Bremse 133,2 W) N/A

230 VAC W 92 (Bremse 117,3 W) -

12 oder 24 V DC W - N/A
Stromaufnahme 120V AC A 0,82 (Bremse +0,29 A) -

230 VAC A 0,4 (Bremse + 0,11 A) -

12V DC A - 13

24V DC A - 8

24V DC A - 5 (fir Motor D24CW)
Einschaltdauer % 30 25
Umgebungstemperatur °C —20 bis +50 —-20 bis +50
Schutzart P 20/54 20/44
Gewicht kg 2,9 bis 5,0 2,9 bis 5,0

 Abhéngig von gew&hltem Motor
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MaBzeichnung - AC Version
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Maf3zeichnung - DC Version
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300 mm (a) =

Legende:
S = Hub

L = EinbaumaB

300 mm (a)‘ 100 (b)

~

(a) = Kabellange
b) = Abdeckung fir Bremse (D24CB)

(b) =
74(0) (c) = herausgefiihrte Welle (D24CS)

\
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|
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Leistungsdiagramme - AC Version

Geschwindigkeit/Last Diagramm CAP 32 ... 120 V AC Strom/Last Diagramm CAP 32 ... 120 V AC

Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]

()] P ...............................................

0 ; ; : 0 ; ;
0 1,5 2,5 3,5 0 1,5 2,5 3,5
Last [kN] Last [kN]
Geschwindigkeit/Last Diagramm CAP 32 ... 230 V AC Strom/Last Diagramm CAP 32 ... 230 V AC
Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]
BB e O evveeeessesseee s
B0 oo
(225 T
[210)] T e
H : O S e
T O OO SRS | I e
O e
B e et
0 : : 0 : : :
0 1,5 2,5 3,5 0 1,5 2,5 3,5
Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(Mmm/s) =—=—=— |(A) Getriebe 2 V(mm/s) =—=—=— |(A) Getriebe 4 V (mm/s) 1(A)

Einschaltdauer — AC Version

CAP 32 ... 230/120 V AC
F (N) Getriebe

1 2 4 6 uF (E220)/25 uF (E110)
3500 | 2500 [ 1500 p— "

4 JF (E220)/16 |F [E110).
2500 | 1500 | 900 “;(; ) “g(; );

1500 900 500 3 uF (E2;20)/§‘12 pF (E110)

s

0O 10 30 40 50 60 70 80 90 100
Einschaltdauer (%)
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Leistungsdiagramme - DC Version

CAP 32.../D12C CAP 32.../D24C/D24CS/D24CB CAP 32.../D24CW
V (mm/s)1 [A] V (mm/s) 1 [A] V (mm/s) 1[A]
60

54
48
42
36

6
V ; ; ; ; ; ; : ; ; ; ; ; ; : : ; ; ; ; : :
0 : : : : : : olo : : : : : : ‘olo : : : : : : :
o 05 1 156 2 25 3 35 o 05 1 15 2 25 3 35 15 2 25 3 35
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(mm/s) =—=—=— | (A) Getriebe 2 V(mm/s) =—=—=— | (A) Getriebe 4 V (mm/s) 1(A)

Einschaltdauer — DC Version

Einschaltdauer bei 20°C
100

80
60
40

20
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Antriebe und Antriebsysteme

Anschlussdiagramm - AC Version

120/230 V AC
L1

>

Grln
WeiB g\fg«
NS Ta
Braun N ~'
Einfahren W Ausfahren
Grin WiiB Braun
0Q cw 10K Q

Schaltschema fir das
Potentiometer

CAP 32 - Bestellschliissel fiir Zubehor

Anschlussdiagramm -

12/24V DC

+e

DC Version

&f %

. .

Grin
WeiB jfﬁ«
N<YTe
Braun N %
Einfahren W Ausfahren
Grin WiiB Braun
0Q CcwW 10K Q

Schaltschema fir das
Potentiometer

Artikel Typenzeichnung Bestelinr.

12 V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D12C M/0405518
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D24C M/0405519
24 V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit Bremse) D24CB M/0405523
24 V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit herausgefiihrte Motorwelle) D24CS M/0405522
24\ DC Motor (Scheibenlaufermotor mit niedriger Drehzahl) D24CW M/0405521
120 V AC Motor (zylindrischer Motor) E110C M/0405533
120 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E110CB M/0405534
230 V AC Motor (zylindrischer Motor) E220C M/0405531
230 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E220CB M/0405532

Kondensator 25 pF (120 V AC)
Kondensator 6 pF (230 V AC)
Endschalter bei 50 mm Hub
Endschalter bei 100 mm Hub
Endschalter bei 200 mm Hub
Endschalter bei 300 mm Hub
Endschalter bei 500 mm Hub
Endschalter bei 700 mm Hub
Naherungsschalter fur CAXE
Vordere Anbindung Typ Gelenkkopf
Vordere Anbindung Typ Gabelkopf
Hintere Anbindung Typ Einzelbigel
Hintere Anbindung Typ Universalanbindung

Kondensator 25 pF
Kondensator 6 pF
CAXE 32 x 50
CAXE 32 x 100
CAXE 32 x 200
CAXE 32 x 300
CAXE 32 x 500
CAXE 32 x 700
CAXE Naherungsschalter
575-32

576-32

580-32

582-32

M/0430670-06
M/0430670-03
M/0412030
M/0412031
M/0412033
M/0412034
M/0412036
M/0412037
M/0432369
M/0430575-32
M/0430576-32
M/0430580-32
M/0431780-32
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Bestellschliissel

Dynamische Last (N)/ Geschwindigkeit (mm/s)

Auswahlméglichkeiten Motor

3 500xx 2 500/xx 1 500/xx Ohne Motor 0000
3500/8 2 500/16 1500/32 120 V AC/60 Hz, einphasig, IP54 E110C
3500/8 2 500/16 1500/32 120 V AC/60 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E110CB
3500/6 2 500/13 1500/26 230 V AC/50 Hz, einphasig, IP54 E220C
3500/6 2 500/13 1500/26 230 V AC/50 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E220CB
3 500/xx 2 500/xx 1 500/xx Ohne Motor 0000
2 500/15-10 2 000/30-20 1 000/60-40 12 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D12C
3500/15-10 2 500/30-20 1500/60-40 24\ DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D24C
3 500/9-5 2 500/18-10 1 500/34-24 24V DC, Scheibenlaufermotor, niedrige Drehzahlen, IP44 D24CW
3500/15-10 2 500/30-20 1 500/60-40 24 \/ DC, Scheibenlaufermotor, herausgefiihrte Motorwelle, IP44  D24CS
3 500/15-10 2 500/30-20 1 500/60-40 24V DC, Scheibenlaufermotor, Bremse, IP20 D24CB
1 2 4
| |

[ 1

lcla[p] [sla|x[ [ [ [x[ [ J/[ [ [[]]
[—

Typ
Motorbefestigung
R Rechts
L Links
Hub (S)
050 50 mm
100 100 mm
200 200 mm
300 300 mm
400 400 mm
500 500 mm
700 700 mm

-—— andere Hublénge

Optionen

S Fangmutter

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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CAT 32B und CAP 43B

Linearantrieb

Vorteile

+ Kompakt
* Robust
» Modular

+ Lebensdauergeschmiert

» Hoher Wirkungsgrad

+ Digitales Encoder Rickmeldesignal

Technische Daten

Bezeichnung

Einheit CAT 32B - AC Version

CAT 32B - DC Version

CAP 43B

Nennkraft — Druck N 1 500 bis 3 500 1000 bis 4 000 1 500 bis 4 000
Nennkraft — Zug N 1 500 bis 3 500 1 000 bis 4 000 1500 bis 4 000
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s  6,5bis 32" 5 bis 52V 5 bis 65 "
Hub mm 50 bis 700 50 bis 700 50 bis 700
Eingezogene Lénge mm S + 167/175/2062 S + 167/175/206 ? S + 167/175/206 ?
Spannung V AC 120, 230 oder 400 - =
vDC - 12 oder 24 24

Leistungsaufnahme 120 V AC W 98 (Bremse 133,2 W) - -

230V AC W 92 (Bremse 117,3 W) - -

400V AC w 80 - -

12 oder24VDC W - N/A N/A
Stromaufnahme 120V AC A 0,82 (Bremse +0,29 A) - -

230 VAC A 0,4 (Bremse +0,11 A) - -

400V AC A 0,2 - -

12V DC A - 18 -

24V DC A - 9 9

5 (fur Motoren C24CW und 5 (fir Motoren C24CW und

24V DC A - Dé4CW) D£4CW)
Einschaltdauer % 30 20 20
Umgebungstemperatur °C —-20 bis +50 —-20 bis +50 —-20 bis +50
Schutzart IP 20/54/55 20/44/66 " 44
Gewicht kg 2 bis 3,5 2 bis 3,5 2,0 bis 2,7

 abhangig vom gewahlten Motor

2 MaBe abhangig von der vorde
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Maf3zeichnung - CAT 32B AC Version

\7 L= S+ (167/175/206))———

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB

120 oder 230 V AC
Motor

» MaBe hdngen vom gewahlten Frontadapter ab

Maf3zeichnung - CAT 32B DC Version

300 mm H\

154
104

201

400V AC
Motor

Legende:

S = Hub

L = EinbaumaRB

(a) = Kabellange

(b) = Abdeckung fir Bremse (D24CB)
(c) = herausgefihrte Welle (D24CS)

D12C, D24C, D24CB, D24CS, D24CW
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Maf3zeichnung - CAP 43B

_7574.‘
L =S+167/175/206"

— 91—
- @120 —
300 mm [a] 129
= T
517 =)
il | ‘ AFTT
(R q
o m=————a
D24C/D24CW C24C/Co4cw Legende:
S = Hub
L = EinbaumaRB
[a] = Kabelladnge
 MaBe hangen vom gewahlten Frontadapter ab
Anschlussdiagramm - AC Version
120/230 V AC 400V AC
Lt L1
N L2
PE ~
= N
(%08 J) PE
: Q1 Q2
eo0 o oo gl <=
N BN =N
: . AN
s 5| S
5 B3| 2|3 ° 2 -
® 0|0 £ O a2/ QM@E """ T
———— I I R
End- End-

\

\

} schalter schaltgy

| i i
\

\
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Anschlussdiagramm - DC Version

24V DC (12 VDC flr CAT32B 12VDC)
+e

- A %

Einfahren W Ausfahren
Schwarz Braun Rot
0Q cw 10K Q

Schaltschema flir das Linearpotentiometer nur fir CAP 43B.

Geeignete Steuerungen und Zubehor

Geeignete Steuerungen und Zubehor

AC Version DC Version
End- Impulsgeber Steuerung End- Impuls-
schalter schalter geber
o
<
m S m
S 10 &
L [a) L
% 2 %
o o o o o
E110C ° ° c12C ° °
E110CB ° ° D12C ° °
E220C o U c24C ° °
E220CB ° ] c24CW ° ° °
E380C o © D24C ° °
D24CB ° °
D24CS ° °
D24CW ° ° °
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Leistungsdiagramme - AC Version

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 32B ...120 VAC

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 32B ... 230 VAC

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 32B ... 400 V AC

Geschwindigkeit [mm/s]

35
30
25
20
15
10 i
5 ;
0 : . ; : : : 0 : : :
0 1,5 2,5 3,5 0 1,5 2,5 35 0 1,5 2,5 35
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Strom/Last Diagramm Strom/Last Diagramm Strom/Last Diagramm
CAT 32B ...120 VAC CAT 32B ... 230 VAC CAT 32B ... 400 V AC
Stromaufnahme [A] Stromaufnahme [A] Stromaufnahme [A]
T e ———— 10 qUQ [rre———————————
_____-_=.===== ————————
0’5 ............................ ... 0’5 0‘5 ............................ ...
0 5 - - 0 - - - 0 5 - -
0 1,5 2,5 3,5 0 1,5 2,5 3,5 0 1,5 2,5 3,5
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(mms) ——=— 1(A) Getriebe 2 V(mms) ——— |(A) Getriebe 4 V (mmvs) 1(A)
Einschaltdauer — AC Version
CAT 32B...230/120 V AC
F [N] Getriebe
1 2 4 6 F (E220)/25 F (E110)
35001 25001 1 500 : et e
: 4 pF (E22é))/16 £ (E11b)
250011500 900 f—=—— ; ; ;
3 UF (£220§12 p{E110)
1 500 900 500 -__5__1 H H H
Pl
O - L

0O 10 30 40 50 60 70 80 90 100

Einschaltdauer [%]
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Leistungsdiagramme - DC Version

CAT 32B.../C12C CAT 32B.../C24C CAT 32B.../C24CW
CAP 43B.../C24C CAP 43B.../C24CW
V [mm/s] | [A] V [mm/s] | [A V[mm/s] | [A
80 ; 80 ; e 80 :
72 72 : R 72
64 64 64
56 56 56
48 48 48
40 40 40
32 32 32
24 24 24
16 16 16
8 8 8
0 0 ' 0 d
0 05 1 15 2 25 3 35 4 0 05 1 15 2 25 3 35 4 0 05 1 15 2 25 3 35 4
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
CAT 32B.../D12C CAT 32B.../D24C/D24CB/D24CS CAT 32B.../D24CW
CAP 43B.../D24C CAP 43B.../D24CW
V [mm/s] | [A] V [mm/s] | [A] V [mm/s] | [A
80 e 80 T 20 [y D — 80 :
72 72 1 18 |- 72 :
64 64 16 |- 64
56 56 14 |- 56
48 48 12 |- 48
40 40 10 |- 40
32 32 8 32
24 24 6 24
16 16 16
8 8 2 8
0 0 0 0
0 05 1 15 2 25 3 35 4 0 05 1 15 2 25 3 35 4 0 05 1 15 2 25 3 35 4
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(mm/s) = =—=— |(A) Getriebe 2 V(mm/s) = —=— |(A) Getriebe 4 V (mm/s) 1(A)

Einschaltdauer — DC Version

Einschaltdauer bei 20 °C

100
80
60
40

20

0 20 40 60 80 100
Last [%]
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CAR 32B - Typenbezeichnung fiur Zubehor und Ersatzteile

Artikel Typenbezeichnung Bestellnr.

12 V DC Motor (zylindrischer Motor) C12C M/0405535

12 V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D12C M/0405518
24V DC Motor (zylindrischer Motor) C24C M/0405536
24V DC Motor (zylindrischer mit niedriger Drehzahl) C24CW M/0405537
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D24C M/0405519
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit Bremse) D24CB M/0405523
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit herausgefiihrte Motorwelle) D24CS M/0405522
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit niedriger Drehzahl) D24CW M/0405521
120 V AC Motor (zylindrischer Motor) E110C M/0405533
120 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E110CB M/0405534
230 V AC Motor (zylindrischer Motor) E220C M/0405531
230 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E220CB M/0405532
400 V AC Motor (zylindrischer Motor) E380C M/0411607
Kondensator 25 pF (120 V AC) Kondensator 25 pF M/0430670-06
Kondensator 6 pF (230 V AC) Kondensator 6 pF M/0430670-03
Endschalter bei 50 mm Hub CAXE 32B x 50 M/0412070
Endschalter bei 100 mm Hub CAXE 32B x 100 M/0412071
Endschalter bei 200 mm Hub CAXE 32B x 200 M/0412073
Endschalter bei 300 mm Hub CAXE 32B x 300 M/0412074
Endschalter bei 400 mm Hub CAXE 32B x 400 M/0412075
Endschalter bei 500 mm Hub CAXE 32B x 500 M/0412076
Endschalter bei 700 mm Hub CAXE 32B x 700 M/0412077
Endschalter fur alle Hubhéhen CAXE CAXE Naherungsschalter ~ M/0432369
Vordere Befestingungen Gelenkkopf 575-32 M/0430575-32
Vordere Befestingungen Gelenkopf 576-32 M/0430576-32
Hintere Anbindung Typ Einzelbtigel 580-32 M/0430580-32
Hintere Anbindung Typ Universalanbindung 582-32 M/0431780-32
Steuerung (geeignet fir D24CW, C24CW Motoren) CAED 5-24R M/0420209

CAP 43B - Typenschlissel fiir Zubehor und Ersatzteile

Artikel Typenbezeichnung Bestellnr.
24V DC Motor (zylindrischer Motor) C24C M/0405536

24 V DC Motor (zylindrischer Motor mit niedriger Drehzahl) C24CW M/0405537
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D24C M/0405519

24 V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit niedriger Drehzahl) D24CW M/0405521
Vordere Befestingungen Gelenkkopf 575-32 M/0430575-32
Vordere Befestingungen Gelenkopf 576-32 M/0430576-32
Hintere Anbindung Typ Einzelbulgel 580-32 M/0430580-32
Hintere Anbindung Typ Universalanbindung 582-32 M/0431780-32
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Bestellschliissel

Last [N]/ Geschwindigkeit bei max. Last [mm/s]

Motoroptionen

4 000/xx 2 500/xx 1 500/xx Ohne Motor 0000
3500/8 2 500/16 1500/32 120 V AC/60 Hz, einphasig, IP54 E110C
3500/8 2 500/16 1500/32 120 V AC/60 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E110CB
3500/6,5 2 500/13 1500//26 230 V AC/50 Hz, einphasig, IP54 E220C
3500/6,5 2 500/13 1 500//26 230 V AC/50 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E220CB
3500/7 2 500/14 1500/32 400 V AC/50 Hz, 3 Phasen, IP55 E380C
4 000/xx 2 500/xx 1 500/xx Ohne Motor 0000
4 000/17-12 2 500/32-25 1500/63-48 12 V DC, IP44 (65) Cc12C
4 000/17-11 2 500/34-19 1500/67-43 12 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D12C
4 000/17-13 2 500/33-26 1500/65-52 24 V DC, IP44 (65) C24C
4 000/9-5 2 500/17-10 1500/31-24 24 V DC, niedrige Drehzahlen, IP44 (IP65) C24CW
4 000/16-12 2 500/33-22 1500/65-44 24 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D24C
4 000/16-12 2 500/33-22 1500/65-44 24 V DC, Scheibenlaufermotor, Bremse, IP20 D24CB
4 000/16-12 2 500/33-22 1500/65-44 24\ DC, Scheibenlaufermotor, herausgefuihrte Motorwelle, IP44 D24CS
4 000/10-5 2 500/20-10 1 500/39-20 24 V DC, Scheibenlaufermotor, niedrige Drehzahlen, 1P44 D24CW
1 2 4
1 |
I ]
lela[r] [slelB[x[ [ [ Ix( [ [ [ [ [P P J/LT[ [T T TT]
 E— C T C T L[J  E—
Typ
Motorbefestigung
R Rechts
L Links
Hub (S)
050 50 mm
100 100 mm
200 200 mm
300 300 mm
400 400 mm
500 500 mm
700 700 mm
-——- Andere Hublange
Hintere Befestigung
Al Gabel mit Bohrung, @12,0 mm
A2 Gabel mit Bohrung, @12,7 mm
K1 Auge mit Bohrung, @12,0 mm
K2 Auge mit Bohrung, @12,7 mm
Vordere Befestigung
G1 Bohrung, @12,0 mm
G2 Bohrung, @12,7 mm
G3 Aussengewinde, M12
G4 Innengewinde, M12
G5 Gabel mit Bohrung, @10,1 mm
Riickmeldung
- Ohne Impulsgeber (kein Code)
E2 Impulsgeber (fur alle Standardmotoren)
Optionen
F Rutschkupplung (nicht erhéltlich mit der Option Impulsgeber)
z Ohne Rutschkupplung
S Fangmutter
Optionen fiir CxxC Motoren
T2 Gerades Kabel, 2,0 m, ohne Stecker
T2P Gerades Kabel, 2,0 m, Klinkenstecker
T6 Gerades Kabel, 6,0 m, ohne Stecker

H Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Bestellschliissel
Last [N]/ Geschwindigkeit bei max. Last [mm/s] Motoroptionen
4 000/xx 2 500/xx 1 500/xx Ohne Motor 0000
4000/17-13 2 500/33-26 1500/65-52 24V DC, IP44 C24C
4 000/9-5 2 500/17-10 1500/31-24 24V DC, niedrige Drehzahlen, IP44 C24CW
4 000/16-12 2 500/33-22 1500/65-44 24V DC, Scheibenlaufermotor, P44 D24C
4 000/10-5 2 500/20-10 1500/39-20 24V DC, Scheibenlaufermotor, niedrige Drehzahlen, IP44 D24CW
1 2 4 |—
| |
1
cla[p] [afa[B|x] [ [ |x[ [ [ [ [ [ /[ [ ][]
— T -
Typ
Motorbefestigung
R Rechts
L Links
Hub [S]
100 100 mm
200 200 mm
300 300 mm
400 400 mm
500 500 mm
700 700 mm

Hintere B tigung

Al Gabel, @12,0 mm

A2 Gabel, @12,7 mm

K1 Einzelbugel, ©@12,0 mm
K2 Einzelbugel, @12,7 mm
Vordere Befestigung

G1 Bohrung, @12,0 mm
G2 Bohrung, @12,7 mm
G3 Aussengewinde, M12
G4 Innengewinde, M12
G5 Gabel mit Bohrung, @10,1 mm
Optionen

F Rutschkupplung

S Sicherheitsmutter

Optionen fiir C24C[W] Motoren
T2 Gerades Kabel, 2,0 m, ohne Stecker
T6 Gerades Kabel, 6,0 m, ohne Stecker
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CAT 33 und CAP 43A

Linearantrieb

Vorteile

* Klein

* Robust

+ GroBe Effizienz
 Lebensdauergeschmiert

+ Digitales Encoder Rickmeldesignal

Technische Daten

Bezeichnung

Einheit

CAT 33 - AC Version

CAT 33 - DC Version

CAP 43A

Nennkraft — Druck

Nennkraft — Zug

Geschwindigkeit (Volllast)

Hub

EinbaumaB

Spannung

Leistungsaufnahme 120 V AC
230 VAC
400V AC
12 oder 24 V DC

Stromaufnahme 120 VAC
230 VAC
400V AC
12V DC
24V DC
24V DC

Einschaltdauer

Umgebungstemperatur

Schutzart

Gewicht

800 bis 3 000
800 bis 3 000

5 bis 24"

100 bis 400

S + 150/158/189 2

120, 230 oder 400

98 (Bremse 133,2 W)
92 (Bremse 117,3 W)
80

0,82 (Bremse +0,29 A)
0,4 (Bremse + 0,11 A)
0,2

30

—20 bis +50
20/54/55

2 bis 2,7

800 bis 3 000
800 bis 3 000

5 bis 52"

100 bis 400

S + 150/158/1892

12 oder 24

18

9

5 (fur Motoren C24CW
und D24CW)

15

—20 bis +50
20/44/66 "
2 bis 2,7

1 000 bis 3 000
1000 bis 3 000

5 bis 527

100 bis 400

S + 150/158/1892

15

-20 bis +50
44

2,0 bis 2,7

 Hangt vom gewahlten Motor ab

2 Die Dimensionen hangen von der gewéhlten vorderen Befestigungsadapter ab
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Maf3zeichnung - CAT 33 AC Version

Abdeckung fir die Bremse — @80 — 154
104
‘ 50
0 Ly
i mn ) 8
m wﬂlﬂ Y
i W v
033 W — — ! L
b U |
——)
L=S+167/175/206"
120 oder 230V AC 400V AC
Motor Motor
Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB
MaBzeiCh nung — CAT 33 DC VerSion " MaBe hangen vom gewahlten Frontadapter ab

300 mm (a)

Legende:

S = Hub

L = EinbaumaB

(a) = Kabellange

(b) = Abdeckung fiur Bremse (D24CB)
(c) = herausgefuhrte Welle (D24CS)

 MaBe hangen vom gewahlten Frontadapter ab
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Maf3zeichnung - CAP 43A

?%
<—57—J
L = S+150/158/189"
—Q 91—
—— @120
300 mm [a] 129
|
] 57
" Legende:
S = Hub
D24C/D24CW C24C/C24CW L = EinbaumaB

[a] = Kabellange

» MaBe hangen vom gewahlten Frontadapter ab

Anschlussdiagramm - CAT 33 AC Version

120/230 V AC 400V AC
L L1
L2
N L3
PE N
PE
Q1 Q2 4 4]
5o ols SR ==<H == I B I~ S S
AR

Rot
Rot
[®)
N
o—__
2
O—
e}
—
o |

|
|
T
|
|
|
4
N

, End- End-

schalter { s¢halter f .
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Anschlussdiagramm - CAT 33 DC Version Anschlussdiagramm - CAP 43A

24V DC
12/24 V DC +e
+ @ -®

; },&4 %

schalter| 1

—— S _
\
\
} End- -
} schalter - -
\
} Einfahren Ausfahren
\
\
T | |

Schwarz Braun Rot

0Q CcwW 10K Q

AnschluBbild fir Linearpotentiometer

Geeignete Steuerungen und Zubehér Geeignete Steuerungen und Zubehdr
AC Version DC Version
End- Impulsgeber Steuerung Impulsgeber
schalter
o
<
N
= 1)
[a]
a w
g <
P o o
S S
Cc12C °
E110C o ° D12C A
E110CB ° ° Cc24C °
E220C ° . Cc24CW ° .
E220CB ° ° D24C °
E380C ° ° D24CB °
D24CS °
D24CW ° °
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Leistungsdiagramme - AC Version

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 33...120VAC
Geschwindigkeit [mm/s]

25

20

15

10

3000
Last [kN]

0 1000 2 000

Strom/Last Diagramm
CAT 33...120VAC

Stromaufnahme [A]
1

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 33...230 VAC
Geschwindigkeit [mm/s]

25 ...... . ............................

20

15

10

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 33...400V AC
Geschwindigkeit [mm/s]

25

20

15

10

3000
Last [kN]

0 1000 2000

Strom/Last Diagramm
CAT 33...230 VAC

Stromaufnahme [A]
1 : T — ;

3000
Last [kN]

0 1000 2 000

Strom/Last Diagramm
CAT 33...400V AC

Stromaufnahme [A]

0’5 0!5 ................................................
0 : : ; 0 : : : 0 : : :
0 1000 2 000 3000 0 1000 2 000 3000 0 1000 2 000 3000
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(mm/s) = =—=— |(A) Getriebe 2 V(mm/s) = —=— |(A) Getriebe 4 V (mmy/s) 1(A)
Einschaltdauer
CAT 33...120VAC CAT 33...230VAC
F [N] Getriebe F [N] Getriebe
1 2 4 25QF (E110) 1 2 4 6 F (E220)
24001 16001 800 e R R 30001 20001 1000 A P
AEpF (E220)
1600| 1050] 500 2000| 1500| 650 === - :
goo | 500 300 Lo, 1000| 650 350 f—smdmm—e BUF 220

0 : [ [
0 10 30 40 50 60 70 80 90 100

Einschaltdauer [%)]
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Leistungsdiagramme - DC Version

CAT 33.../C12C

V [mm/s] | [A]

60 60 60
54 54 54
48 48 48
42 42 42
36 36 36
30 30 30
24 24 24
18 18 18
12 12 12
6 6 6
0 0 0

0 0,5 1 1,5 2 2,5 3
Last [kN]

CAT 33.../D12C

V [mm/s] | [A]

CAT 33.../C24C
CAP 43B.../C24C

V [mm/s] | [A]

0 0,5 1 1,5 2 2,5 3
Last [kN]

CAT 33.../D24C/D24CB/D24CS
CAP 43B.../D24C

V [mm/s] | [A]

CAT 33.../C24CW
CAP 43B.../C24CW

V [mm/s] | [A]

0 0,5 1 1,5 2 2,5 3
Last [kN]

CAT 33.../D24CW
CAP 43B.../D24CW

V [mm/s] 1 [A]

60 T 20 60 60 T 20

54 54 54

48 48 48

42 42 42

36 36 36

30 30 30

24 24 24

18 6 18 6 18 6 ;

12 4 12 4 12 4

N = B BT Y=

0 0 : : : : : 0 0 : : : : : 0 0 : : : : :
0 05 1 1,56 2 2,5 3 0 0,5 1 1,56 2 2,5 3 0 0,5 1 1,56 2 2,5 3

Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(mm/s) = =—=— |(A) Getriebe 2 V(mm/s) === |(A) Getriebe 4 V (mm/s) 1(A)

Einschaltdauer — DC Version

Einschaltdauer bei 20 °C
100

80

60

40

20

0 20 40 60 80 100
Last [%]
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CAT 33 - Bestellschliissel fiir Zubehor und Ersatzteile

Artikel Typenbezeichnung Bestelinr.

12 V DC Motor (zylindrischer Motor) c12C M/0405535

12 V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D12C M/0405518
24V DC Motor (zylindrischer Motor) C24C M/0405536
24V DC Motor (zylindrischer mit niedriger Drehzahl) C24CW M/0405537
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D24C M/0405519
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit Bremse) D24CB M/0405523
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit herausgefiihrte Motorwelle) D24CS M/0405522
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit niedriger Drehzahl) D24CW M/0405521

120 V AC Motor (zylindrischer Motor) E110C M/0405533
120 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E110CB M/0405534
230 V AC Motor (zylindrischer Motor) E220C M/0405531
230 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E220CB M/0405532
400 V AC Motor (zylindrischer Motor) E380C M/0411607
Kondensator 25 pF (120 V AC) Kondensator 25 pF M/0430670-06
Kondensator 6 pF (230 V AC) Kondensator 6 pF M/0430670-03
Endschalter fiir jeden Hub, NC CAXD33, NC M/0440054
Endschalter fiir jeden Hub, NO CAXD33, NO M/0440053
Vordere Anbindung Typ Gelenkkopf 575-32 M/0430575-32
Vordere Anbindung Typ Gabelkopf 576-32 M/0430576-32
Hintere Anbindung Typ Einzelbtigel 580-32 M/0430580-32
Hintere Anbindung Typ Universalanbindung 582-32 M/0431780-32
Steuerung (suitable for D24CW, C24CW Motor) CAED 5-24R M/0420209

CAP 43A - Bestellschliissel fiir Zubehor und Ersatzteile

Artikel Typenbezeichnung Bestellnr.

24 \/ DC Motor (zylindrischer Motor) C24C M/0405536

24 \/ DC Motor (zylindrischer mit niedriger Drehzahl) C24CW M/0405537

24 \/ DC Motor (Scheibenlaufermotor) D24C M/0405519
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit niedriger Drehzahl) D24CW M/0405521
Vordere Befestigungen Gelenkkopf 575-32 M/0430575-32
Vordere Befestigungen Gabelkopf 576-32 M/0430576-32
Hintere Befestigungen Halterung mit einer Ose 580-32 M/0430580-32
Hintere Anbindung Universaltyp 582-32 M/0431780-32
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Bestellschliissel

Last[N] / Geschwindigkeit bei max. Last

Motoroptionen

3 000/xx 2 000/xx 1 000/xx Ohne Motor 0000

2 400/6 1600/12 800/24 120 V AC/60 Hz, einphasig, IP54 E110C
2 400/6 1600/12 800/24 120 V AC/60 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E110CB
3 000/5 2 000/10 1000/20 230 V AC/50 Hz, einphasig, IP54 E220C
3 000/5 2 000/10 1.000/20 230 V AC/50 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E220CB
3 000/5 2 000/10 1000/20 400 V AC/50 Hz, 3 Phasen, IP55 E380C
3 000/xx 2 000/xx 1 000/xx Ohne Motor 0000
3000/13-10 2 000/24-20 1 000/48-38 12 V DC, IP44 (65) c12C

2 400/ 11-7 1600/21-15 800/39-21 12 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D12C
3000/13-10 2 000/26-20 1000/52-40 24 V DC, 1P44 (65) C24C

3 000/7-5 2 000/13-9 1 000/25-18 24V DC, niedrige Drehzahlen, IP44 (65) C24CW
3000/12-9 2 000/25-18 1 000/43-35 24 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D24C

3 000/12-9 2 000/25-18 1 000/43-35 24 V DC, Scheibenldufermotor, Bremse, |IP20 D24CB
3000/12-9 2 000/25-18 1 000/43-35 24V DC, Scheibenlaufermotor, IP44, herausgefiihrte Motorwelle D24CS
3 000/7-5 2 000/13-8 1 000/26-19 24 V DC, Scheibenldaufermotor, niedrige Drehzahlen, IP44 D24CW
1 2 4

| J

I
lefafr] [slaix [ [ Ix{L [ [T TP /LT T T TLTT1]
L] L1

Typ

Motorbefestigung

R Rechts

L Links

Hub (S)

100 100 mm

200 200 mm

300 300 mm

400 400 mm
- Andere Hublénge

Hintere Befestigung
Al Gabel mit Bohrung, ©12,0 mm
A2 Gabel mit Bohrung, @12,7 mm

K1 Auge mit Bohrung, @12,0 mm

K2 Auge mit Bohrung, @12,7 mm

Vordere Befestigung

G1 Bohrung, @12,0 mm

G2 Bohrung, @12,7 mm

G3 Aussengewinde, M12

G4 Innengewinde, M12

G5 Gabel mit Bohrung, @10,1 mm

Feedback

- Ohne Impulsgeber (kein Code)

E2 Impulsgeber (fur alle Standardmotoren)

Optionen

F Rutschkupplung (nicht erhéltlich mit der Option Impulsgeber)

4 Ohne Rutschkupplung

Optionen for CxxC motors

T2 Gerades Kabel, 2,0 m, ohne Stecker
T2P Gerades Kabel, 2,0 m, Klinkenstecker
T6 Gerades Kabel, 6,0 m, ohne Stecker

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Bestellschliissel

Last[N] / Geschwindigkeit bei max. Last

Motoroptionen

3 000/xx 2 000/xx 1 000/xx Ohne Motor 0000

3000/13-10 2 000/26-20 1 000/52-40 24 VDC, IP44 C24C

3000/7-5 2000/13-9 1000/25-18 24 VDC, IP44 C24CW

3 000/12-9 2 000/25-18 1 000/43-35 24 VDC, Scheibenlaufermotor, IP44 D24C

3 000/7-5 2 000/13-8 1000/26-19 24 VDC, Scheibenlaufermotor, niedrige Drehzahlen, IP44 C24CW

1 2 4

| J

lelalp] Jafafalx[ [ [ Ix [ [ [ [T J/LTTT[T]T]
LT L]

Typ

Motorbefestigung

R Rechts
L Links
Hub [S]

100 100 mm
200 200 mm
300 300 mm
400 400 mm

Hintere Befestigung

Al Gabel mit Bohrung, @12,0 mm
A2 Gabel mit Bohrung, @12,7 mm
K1 Auge mit Bohrung, @12,0 mm
K2 Auge mit Bohrung, @12,7 mm

Vordere Befestigung

G1 Bohrung, @12,0 mm

G2 Bohrung, @12,7 mm

G3 Aussengewinde, M12

G4 Innengewinde, M12

G5 Gabel mit Bohrung, @10,1 mm
Optionen

F Rutschkupplung

Cable option for C24C[W] Motoren
T2 Gerades, 2,0 m
T6 Gerades Kabel, 6,0 m, ohne Stecker
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CAT 33H

Linearantrieb

Vorteile

+ Kompakt

* Robust

* Modular

* Lebensdauergeschmiert
+ Schnelle Geschwindigkeit

+ Digitales Encoder Rickmeldesignal

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAT 33H - AC Version CAT 33H - DC Version
Nennkraft — Druck N 500 bis 1 200 400 bis 1 200
Nennkraft — Zug N 500 bis 1 200 400 bis 1 200
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 20 bis 90" 17 bis 193"
Hub mm 100 bis 400 100 bis 400
Eingezogene Lénge mm S + 150/158/1892 S + 150/158/1892
Spannung V AC 120, 230 oder 400 -
V DC - 12 oder 24

Leistungsaufnahme 120 V AC W 98 (Bremse 133,2 W) -

230 VAC W 92 (Bremse 117,3 W) -

400V AC W 80 -

12 oder 24V DC W - N/A
Stromaufnahme 120 V AC A 0,82 (Bremse +0,29 A) -

230V AC A 0,4 (Bremse +0,11 A) -

400V AC A 0,2 -

12V DC A - 18

24V DC A - 9

24V DC A - 5 (fir Motoren C24CW und D24CW)
Einschaltdauer % 30 20
Umgebungstemperatur °C —20 bis +50 —20 bis +50
Schutzart P 20/54/55 20/44/66"
Gewicht kg 2 bis 2,7 2 bis 2,7

' Hangt vom gewéhlten Motor ab

2 Die Dimensionen héngen von der gewéhlten vorderen Befestigungsadapter ab
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MaBzeichnung - AC Version

Abdeckung fur die Bremse

N

L=S + 167/175/206"

Maf3zeichnung - DC Version

300 mm (a)

i 50 |
l T
g i
ﬁm il i )
j 108 :
(M Hiy
=
,,,,,,%,, ,;L, 77 L ,‘r |
\ - i
‘E
29l | 23] T |z
73

120 oder 230 V AC Motor

154

104

201

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaR

 MaBe hangen vom gewahlten Frontadapter ab

Legende:

S = Hub

L = eingefahrene Lange

(a) = Kabellange

(b) = Abdeckung fur Bremse (D24CB)
(c) = herausgefihrte Welle (D24CS)

 MaBe hangen vom gewahlten Frontadapter ab

D12C, D24C, D24CB, D24CS, D24CW
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Details fiir vordere und hintere Anbindungsoptionen fiir CAT und CAP 43,
Motoroptionen fur CAT

Vordere Befestigungs Motoroptionen flir CAT Hintere Befestigung
und Lange eingefahren

0120 — __ _©12,7E8

_ _o12H8 300 mm(a) 075 1] ‘\—/]/”
b

ol — ‘
=

022 |
13| | L=S+150 (CAT 33/33H) "

111

L=S+167 (CAT 32B) _———
a1 - 20
D12C, D24C, D24CB, D24CS, D24CW 50| L13
@12,7 H8 N
F—— — @ 91 . _©12,0E8
o] (T
L=S+150 (CAT 33/33H) " & :
“T=5+167 (CAT 32B) =
129 E !
27,5
G2
i - !
|
I — M 20 | .
|\l 52
H2xt 75] | L=S+189 (CAT 33/33H) 1 —_—
[=S+206 (CAT 32B) A2
o C12XX/C24XX
012,0 E8
900 mm(a) m\l\—rﬂ
! 280 /ﬂt ——
S e = I
M12x1,7 ==
x1,75 ‘ L=S+150 (CAT 33/33H) " E
‘ [ =S+167 (CAT 32B) —
13
G4
K1

L2 %L il
| *“F“ ||£

I
= Ll _§ ) 12,7 E8
6.1 | [pn E110C, E110CB, E220C, E220CB mmw
2591 ||| 138 E mt\,—g;}
L=S+158 (CAT 33/33H) " 154 -1 24
[=S+175 (CAT 32B) 104 E W%EA
G5 S B
4 L s 13
2
{ K2
Legende:
S = Hub

L = EinbaumaB

(a) = Kabellange

(b) = Abdeckung fiir Bremse
(c) = herausgefiihrte Welle

 Wenn S=400, eingefahrenen Lange plus 50 mm

154



Aktuatoren ‘.tt

www.ott-antriebe . de

Anschlussdiagramm - AC Version

120/230 V AC 400V AC
L1 L1
N L2
L3
PE N
PE
Q1 Q2
70 ol ==

ot
[e)
o
2
O\
2
O/‘(

End- End-

O | |
o | |

E[ i ! ; schalterZL schalt%
+ i 1

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Anschlussdiagramm - DC Version

12/24 VvV DC
+ @

. Ay ég SIL
R 4%;(/j

End- End-
schalte schalter
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Geeignete Steuerungen und Zubeho6r Geeignete Steuerungen und Zubehor
AC Version DC Version
Impulsgeber
Steuerung Impulsgeber
o
&
0
. m
8 5 3
E110C ® Cc12C ®
E110CB ° D12C °
E220C ° Cc24C °
E220CB ° c24CW . .
E380C [ D24C o
D24CB °
D24CSs °
D24CW ° o
CAT 33H - Bestellschliissel fiir Zubehor und Ersatzteile
Artikel Typenbezeichnung Bestelinr.
12 V DC Motor (zylindrischer Motor) C12C M/0405535
12 V DC Motor (Scheibenldufermotor) D12C M/0405518
24 \/ DC Motor (zylindrischer Motor) C24C M/0405536
24 \/ DC Motor (zylindrischer mit niedriger Drehzahl) C24CwW M/0405537
24 \V DC Motor (Scheibenlaufermotor) D24C M/0405519
24 V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit Bremse) D24CB M/0405523
§/|4 V DC Motor (Scheibenldufermotor mit herausgefiihrter D24CS M/0405522
otorwelle)
24 \/ DC Motor (Scheibenlaufermotor mit niedriger Drehzahl) D24CW M/0405521
120 V AC Motor (zylindrischer Motor) E110C M/0405533
120 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E110CB M/0405534
230 V AC Motor (zylindrischer Motor) E220C M/0405531
230 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E220CB M/0405532
400 V AC Motor (zylindrischer Motor) E380C M/0411607
Kondensator 25 pF (120 V AC) Kondensator 25 pF M/0430670-06
Kondensator 6 pF (230 V AC) Kondensator 6 pF M/0430670-03
Vordere Anbindung Typ Gelenkkopf 575-32 M/0430575-32
Vordere Anbindung Typ Gabelkopf 576-32 M/0430576-32
Hintere Anbindung Typ Einzelbigel 580-32 M/0430580-32
Hintere Anbindung Typ Universalanbindung 582-32 M/0431780-32
Steuerung (suitable for D24CW,C24CW Motor) CAED 5-24R M/0420209
Steuerung (suitable for D24C/CB/CS Motoren) CAED 9-24R M/0420210
Handbedienteil konfiguriert fir CAED und CAEV CAES 31C M/0420213
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Leistungsdiagramme - AC Version

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 33H...120 VAC

Geschwindigkeit [mm/s]

100

75

50

25

1500
Last [kN]

0 500 1000
Strom/Last Diagramm CAT 33H ... 120 V AC

Stromaufnahme [A]

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 33H ... 230 VAC

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAT 33H ... 400 VAC

Geschwindigkeit [mm/s]

[ 75
.......................... 50
0 : : 0 H H
0 500 1000 1500 0 500 1000 1500
Last [kN] Last [kN]

Strom/Last Diagramm CAT 33H ... 230 V AC

Stromaufnahme [A]
1,0

Strom/Last Diagramm CAT 33H ... 400 V AC

Stromaufnahme [A]
1,0

0 0 0
0 500 1000 1500 0 500 1000 1500 0 500 1000 1500
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(mm/s) =——=— 1(A) Getriebe 2 V(mmss) ——— 1(A) Getriebe 4 V (mmv/s) 1(A)
Einschaltdauer
F [N] Getriebe F [N] Getriebe
! 2 1 2 4 25 pF (E110)
1200 900 | 500 12001 9001 500 : S
; | 4 5F (E220)
600 350 | =+ —4——HEE2201
3 LF (£220)
500] 800| 250 f—+——)————— Ug ( )

Einschaltdauer [%]

Einschaltdauer [%]
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Leistungsdiagramme - DC Version

CAT 33H.../C12C CAT 33H.../C24C CAT 33H.../C24CW
V [mm/s] | [A] V [mm/s] | [A] V [mm/s] | [A]
200 T 20 200 T 20 200 T 20
1 80 1 8 I .................. 1 80 1 8 .................. 1 80 1 8 ..................
1 60 1 6 .......... I ....... L P P 1 60 ........ 1 60 1 6 ..................
140 + 14 II/ ..................... 140 4 14 i 140 4 14 [
120+ 12 II oo 120 A 12 i 120 A 12 oo
100 10 e oo 1004 10 P 100 4 10 ferrrebernd e
o4 s 177& .......................... g0 gl 04 sl SN S S S S
60 6 |- / ............................. B0 T 6 byl gl b 60 [ TR TRttt RTINSO ISR SO
204 4 [l 04 4 S~ b 0+ 4 \ >4/ AN IOV SOV SO
~—ge”
20 2 , ........ 20 ........ 20 2 ,; TEE T TS S S AP
0 0 0 0 0
0 05 1 15 2 25 3 25 3 0 0,5 1 1,5 2 25 3
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
CAT 33H.../D12C CAT 33H.../D24C/D24CB/D24CS CAT 33H.../D24CW
V [mm/s] | [A] V [mm/s] | [A] V [mm/s] | [A]
200 T 20 200 T 20 200 y 20
180 .................. 180 18 B N NSRS 180-- 18 ..................
1 60 .................. 1 60 1 6 .......................... 1 60 - 1 6 ...................
140 .................. 140 14 I A S 140 - 14 ...................
190 4 19 ft i b, 120 4 12 e . - 190 4 12 b
100 10 bbb 100 + 10 R USRI S S — 100 F 10 bbb
SN [ A NN N N N sl s \% A N N 04 8 |
60 F 6 bbb 60 6 ‘ .,}/71. ...................... B0 F 6 I
204 4 P~ 401 4 [T 204 4l e
oot o W T 204 2 [ o0t o [FS b
o+ 0 0 0+
0 05 1 15 2 25 3 0 0,5 1 1,5 2 25 3 0 0,5 1 1,5 2 25 3
Last [kN] Last [kN] Last [kN]
Getriebe 1 V(mmss) ——— 1(A) Getriebe 2 V(mm) ——— 1(A) Getriebe 4 V (mmv/s) 1(A)

158



Agkv@ie68en

www.ott-antriebe . de

Bestellschliissel

Last[N] / Geschwindigkeit bei max. Last

Motoroptionen

1 200/xx 900/xx 600/xx Ohne Motor 000
1200/20 900/37 500/90 120 V AC/60 Hz, einphasig, IP54 E110C
1200/20 900/37 500/90 120 V AC/60 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E110CB
1200/20 900/37 500/90 230 V AC/50 Hz, einphasig, IP54 E220C
1200/20 900/37 500/90 230 V AC/50 Hz, einphasig, Bremse, IP20 E220CB
1200/20 900/37 500/90 400 V AC/50 Hz, 3 Phasen, IP55 E380C
1 200/xx 900/xx 600/xx Ohne Motor 0000
1200/50-38 600/100-80 400/174-150 12 V DC, IP44 (65) C12C
1200/47-25 600/95-65 400/170-100 12 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D12C
1200/56-36 600/113-79 500/174-140 24 V DC, IP44 (65) C24C
1200/27-17 600/60-35 500/100-69 24 V DC, niedrige Drehzahlen, IP44 (65) C24CW
1200/48-37 600/95-65 500/193-140 24 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44 D24C
1200/48-37 600/95-65 500/193-140 24 V DC, Scheibenldaufermotor, Bremse, |IP20 D24CB
1200/48-37 600/95-65 500/193-140 24V DC, Scheibenlaufermotor, herausgefiihrte Motorwelle, IP44 D24CS
1200/30-17 600/63-35 500/100-65 24V DC, Scheibenldufermotor, niedrige Drehzahlen, IP44 D24CW
1 2 4
| J

I
lelafr] [sfalnix[ [ [ Ix( [ [ [ [ [ [ /LT[ LT T[]
T LT L I

Typ

Motorbefestigung

R Rechts

L Links

Hub (S)

100 100 mm

200 200 mm

300 300 mm

400 400 mm

-— Andere Hublange

Hintere Befestigung

Al Gabel mit Bohrung, @12,0 mm

A2 Gabel mit Bohrung, ©12,7 mm

K1 Auge mit Bohrung, @12,0 mm

K2 Auge mit Bohrung, @12,7 mm

Vordere Befestigung

G1 Bohrung, @12,0 mm

G2 Bohrung, @12,7 mm

G3 Aussengewinde, M12

G4 Innengewinde, M12

G5 Gabel mit Bohrung, @10,1 mm

Rickmeldung

- Ohne Impulsgeber (keine Code)

E2 Impulsgeber (fir alle Standardmotoren)

Optionen

F Rutschkupplung (nicht erhéltlich mit der Option Impulsgeber)

z Ohne Rutschkupplung

Optionen fir CxxC Motoren

T2 Gerades Kabel, 2,0 m, ohne Stecker
T2P Gerades Kabel, 2,0 m, Klinkenstecker
T6 Gerades Kabel, 6,0 m, ohne Stecker

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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CAR 40

Linearantrieb

Vorteile

* Antrieb, robust und zuverléssig fur

den industriellen Einsatz

+ GroBe Auswahl an Komponenten

+ Rechts- und Linksausfiihrung

Technische Daten - AC Version

Bezeichnung Einheit CAR 40 - AC Version CAR 40 - DC Version
Nennkraft — Druck N 2 000 bis 6 000 2 000 bis 6 000
Nennkraft — Zug N 2 000 bis 6 000 2 000 bis 6 000
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 9 bis 40" 10 bis 60
Hub mm 100 bis 700 100 bis 700
Eingezogene Lange mm S + 263 S + 263
Spannung V AC 120 oder 230 -
VDC - 24

Leistungsaufnahme 120VAC W 360 -

230VAC W 299 -

24VvDC W - N/A
Stromaufnahme 120VAC A 3 (Bremse +0,29 A) -

230VAC A 1,3 (Bremse +0,11 A) -

24VDC A - 16
Einschaltdauer % 40 25
Umgebungstemperatur °C —20 bis +70 —20 bis +70
Schutzart P 20/54 20/44
Gewicht kg 5,8 bis 8,4 5,8 bis 8,4

» Hangt vom gewahlten Motor ab
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MaBzeichnung - AC Version

i R19

T E— =i

\ 198 (b) ‘
: 141 248 (b) |
L% | 200 |
| 240 w [0 ——0
i ©
i [ ‘ ‘ 140
M ———F ‘* | -T— 80
I s3] i ‘ f L ©
: 29 | |
75— — 97—
L=S + 263 \
Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB
(b) = Abdeckung fiur Bremse (D24 CB)
Maf3zeichnung - DC Version
R19
i Legende:
S = Hub
L = EinbaumaRB
(a) = Kabellange
(b) = Abdeckung fiir Bremse (D24CB)
(c) = herausgefihrte Welle (D24CS)
300 mm (a) @150
AR @75 300 mm (a) Py
A LA AL
/ | \ /f i \\
/ h / m
/ \ ‘ / \
(/ \ / ‘ 121(b) (/ ‘ \
| | 76 91() ‘ !
@40 Mm16x2 —T | \
|| T
T_ﬂ/ T
=== — - ——- A=t I
= I ‘ {28
\
53— | 40
100 01668
75 —
L=S+2683
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Anschlussdiagramm - AC Version Anschlussdiagramm - DC Version
120/230 V AC 24V DC
L1 + e
N e .
PE
; \ é
58 ¢ SR R=s

|
|
| | End-
‘ '}? i schalter
‘ |
‘ |
‘ |
‘ |
‘ |
| .-
Geeignete Steuerung und Zubehor Geeignete Steuerung und Zubehor
AC Version DC Version
End- End-
schalter schalter
o o
< <
L [11]
X x
< <
(8] (&)
E110D ° D24D °
E110DB ° D24DS °
E220D ° D24DB 4
E220DB °
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Leistungsdiagramme - AC Version

Geschwindigkeit/Last Diagramm CAR 40 ... 120 V AC
Einschaltdauer bei 20 °C
35 [
30 |-
25 |-
20 |..

LEST I —

0]
0

0 1500 2 500 3500
Last [%]

Strom/Last Diagramm CAR 40 ... 120 V AC

Stromaufnahme [A]

Geschwindigkeit/Last Diagramm CAR 40 ... 230 V AC

Geschwindigkeit [mm/s]
35 [

30 |-
25 |..
20 |..
15 .
0

0 1500 2 500 3500
Last [N]

Strom/Last Diagramm CAR 40 .. 230 V AC

Stromaufnahme [A]

1 ,O ......... 1 ’O .........
0 - : H 0 - : H
0 1500 2 500 3500 0 1500 2 500 3500
Last [N] Last [N]
Getriebe 1 V(mm/s) = =—=— |(A) Getriebe 2 V(mm/s) = —=— | (A) Getriebe 4 V (mm/s) 1(A)

Einschaltdauer — AC Version

F [N] Getriebe

1 2 4 6 uF (E220)/25 F (E110)
3500] 2500|1500 g prery

4 UF (E220/16 £ (E110)
25001 1500 900 [T — ;

_‘ suF(szzofmzuiEﬁo
1500 900| 500 [—===j=—F=r—t——

0

0 10 30 40 50 60 70 80 90 100
Einschaltdauer [%)]
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Leistungsdiagramme - DC Version

Geschwindigkeit/Last Diagramm CAR 40 ... 24V DC Strom/Last Diagramm CAR 40 ... 24V DC
Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]
80 20
Ve Pt
60 15 // ///
/’/ 7
// 47
40 10 7 -~
L 7
7 %
[ — / 7
T —— s
T— /7 7
20 5 ...... 7 5
i/l
7.7
<
0 0 -
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Last [N] Last [N]
Getriebe 1 V(mm/es) ——— 1(A) Getriebe 2 V(mm/s) ——— |(A) Getriebe 4 V (mm/s) 1(A)

Einschaltdauer — DC Version

Einschaltdauer bei 20 °C

100 \
80 \

60

\\
40 <
\
20 Pi—
0

0 20 40 60 80 100
Last [%]

CAR 40 - Bestellschliissel fiir Zubehor und Ersatzteile

Artikel Typenbezeichnung Bestellnr.

24 VV DC Motor (Scheibenlaufermotor) D24D M/0405524

24 \/ DC Motor (Scheibenlaufermotor mit herausgefiihrte Welle) D24DS M/0405526
24V DC Motor (Scheibenlaufermotor mit Bremse) D24DB M/0405525
120 V AC Motor (zylindrischer Motor) E110D M/0405529
120 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E110DB M/0405530
230 V AC Motor (zylindrischer Motor) E220D M/0405527
230 V AC Motor (zylindrischer Motor mit Bremse) E220DB M/0405528
Kondensator 12 pF (230 VAC-Motor) Kondensator 12 pF M/0430670-04
Endschalter bei 100 mm Hub CAXE 40 x 100 M/0412051
Endschalter bei 300 mm Hub300 mm CAXE 40 x 300 M/0412054
Endschalter bei 500 mm Hub CAXE 40 x 500 M/0412056
Endschalter bei 700 mm Hub CAXE 40 x 700 M/0412057
Naherungsschalter fir CAXE CAXE Naherungsschalter ~ M/0432369
Vordere Anbindung Typ Gelenkkopf 575-40 M/0430575-40
Vordere Anbindung Typ Gabelkopf 576-40 M/0430576-40
Hintere Anbindung Typ Einzelbligel 590-40 M/0430590-40
Hintere Anbindung Typ Universalanbindung 581-40 M/0430581-40
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Bestellschliissel

Dynamische Last (N)/ Geschwindigkeit (mm/s)

Motoroptionen

120 V AC/60 Hz, einphasig, Bremse, IP20
230 V AC/50 Hz, einphasig, Bremse, IP20
24 V DC, Scheibenlaufermotor, IP44

24V DC, Scheibenlaufermotor, herausgefiihrte Welle, IP44
24V DC, Scheibenlaufermotor, Bremse, IP20

0000
E110D
E110DB
E220D
E220DB
0000
D24D
D24DS
D24DB

lelalr] [afolx[ [ [ Ix{ [ J/LL[[11]
L1

6 000/xx 4 000/xx 2 000/xx Ohne Motor

6 000/10 4 000/20 2 000/40 120 V AC/60 Hz, einphasig, IP54
6 000/10 4.000/20 2 000/40

6 000/9 4 000/17 2 000/34 230 V AC/50 Hz, einphasig, IP54
6 000/9 4 000/17 2 000/34

6 000/xx 4 000/xx 2 000/xx Ohne Motor

6 000/15-10 4 000/30-20 2 000/60-40

6 000/15-10 4000/30-20 2 000/60-40

6 000/15-10 4 000/30-20 2 000/60-40

1 2 4

| |
Typ

Motorbefestigung

R Rechts
L Links
Hub (S)

100 100 mm
300 300 mm
500 500 mm
700 700 mm

-—— Andere Hublénge

Optionen
F Rutschkupplung
S Sicherheitsmutter

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Ersatzteile
CAXD 33 Endschalter

+ CAXD 33 - entwickelt fur folgende Aktoren:
- CAT 33
- CALA 36A

+ FUr jede Endlage wird ein CAXD benétigt

+ Durch die Verwendung von CAXD Endschaltern reduziert
sich die nutzbare Hublange um 20 mm (in der
eingefahrenen Position)

Technische Daten

Bezeichnung CAXD 33
Betriebsspannung 5zu 30V DC
Maximaler Strom 100 mA DC
Spannungsabfall <5V

Elektrische Funktion

Ansprechverhalten
(anziehen/ abfallen)

Betriebstemperatur
Schutzart

Vibration/Schock

0,3ms /0,6 ms

—20 °C zu +50 °C

IP 67 (Sensorelement)
nach |IEC 90947-5-2
(Sensorelement)

Abmessungen der Kabel (L x D) 2 m x 3 mm (PUR)

Offner (NC) oder SchlieBer (NO)

Leiterquerschnitt 2 x 0,14 mm?
Gehausefarbe Schwarz
Maf3zeichnung
37 — 26—

|
N 45 _-2000 || | -

‘ L
Bestellschlussel

Bestellcode Beschreibung

CAXD 33 LIMIT SWITCH, NC  Offner
CAXD 33 LIMIT SWITCH, NO  SchlieBer
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CAT Antriebe
XY ®
:I[ = O
\ / ® ) @)
CALA Antriebe
Anschlussdiagramm
+
I I
Betriebsschalter Betriebsschalter
24/12VDC
Motor
r=-" r—-"
1\"1 BN 1K1 Kol BN| |
CAXD | | —\T_ | ICAXD
L_|a BU BU |- o
caxo o BN Leiterfarben:
m BN - Braun,
BU BU - Blau
e, &
or
—2—
.
+|BN BN
owo| P |[ P Jowo
24/12V DC
~|BU BU Motor
1 [
PLC K1 K2
_1 L

fptn

Wichtig! Nur fir Gleichspannung
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CAXE Endschalter

Die Kombination einer Ewellix Steuerung und der
Endschaltereinheit ermdglicht die Einstellung der gewtinsch-
ten Hublénge.

+ CAXE - entwickelt fur folgende Antriebe:

- CAR 22
- CAR 32
- CAR 40
- CAT 32B

- CARN 32
» Um ein Fahren in die mechanische Endlage zu vermeiden,
sollten die Endschalter ca. 10 mm vom jeweiligen
Endanschlag angebracht sein

* Bei Verwendung des Endschalters CAXE ist die vordere
Befestigung G3 erforderlich

Technische Daten

MaBzeichnung

— O —~—— W —

Bezeichnung CAXE

Betriebsspannung 5 bis 30 V DC

Maximaler Strom 100 mA DC

Schutzklasse 1}

Spannungsabfall <5V

Elektrische Funktion Offner (NC) oder SchlieBer (NO)
Ansprechverhalten

(anz?ehen/ abfallen) 0.3ms/0,6 ms
Betriebstemperatur —20 bis +70 °C

Schutzart IP 67 (Sensorelement)
Vibration/Schock nach IEC 90947-5-1 (Sensorelement)
Abmessungen der Kabel 2 000 x 3 mm (PUR)
Leiterquerschnitt 3 x 0,14 mm?

Wichtig! Der Sensor hat keinen Uberlastschutz und keinen Verpolungsschutz

Bestellschliissel

.
CAXE-[TT] [T1] o [ Jone
Typ -|BU -|BU

022 CAXE32 CAR 22

032 CAXE32 CAR 32, CARN 32
32B CAXE32B CAT 32B

040 CAXE40 CAR 40

Aktuatoren Hub [mm]

050 CAR 22, 32 CARN 32 und CAT 32B 050
100 CAR 22, 32, 40, CARN 32 und CAT 100
32B
150 CAR 22 150
200 CAR 22, 32 CARN 32 und CAT 32B 200
300 géABR 22,32, 40, CARN 32 und CAT 300
400 CAT 32B 400
500 CAR 32, 40, CARN 32 und CAT 32B 500
700 CAR 32, 40, CARN 32 und CAT 32B 700

A B Cc
CAXE 22 42,5 37 14
CAXE 32/32B 47,5 40 20
CAXE 40 46 46 23
Anschlussdiagramm
+
I I
Betriebsschalter Betriebsschalter
| 24/12V DC Motor |
r -iBN 1K1 Kol BN r -i
CAXE| Y | | 7 |cAXE
[BRY I 1
L_JuBU BU Ll
) CAXE BN Lt Leiterfarben:
BK BN —Braun,
L~ BK-Schwarz
BK —— L= BU-Blau
By —1—

PLC

—1 K1

o

24/12V DC Motor

K2

Wichtig! Nur flr Gleichspannung
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Ruckmeldung fur CAT Antriebe
Ersatzteile Impulsgeber E2

+ Kann an alle Standardmotoren angepasst werden
+ Hallsensor, 2 Kanale mit 90° Verschiebung

+ Am Getriebegehéuse liegend, siehe Zeichnung

+ 2 Pulse/Kanal und Motorumdrehung

+ Versorgungsspannung: 5-24 VDC

« Effektive Aufldsung gemaB Getriebelibersetzung und An-
triebstyp (siehe Tabelle)

Riuckmeldung
Getriebe Impulse pro mm Hub Auflésung [mm] pro Impulse
CAT 33 1 16,67 0,06
2 8,33 0,12
4 417 0,24
CAT 33H 1 4,00 0,25
2 2,00 0,50
4 1,00 1,00
CAT 32B 1 12,50 0,08
2 6.25 0,16
4 3,13 0,32
Maf3zeichnung Anschlussdiagramm
Spannung mh
o s S
§ T B Rotationswinkel

I I .
+ + -

180° 360° 540° 720°

|
=l

Encoder Option E2
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Befestigungs
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) | Sf 46 | | 1 4055 ;—:% 59 75
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46 55 75
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I ] T
10| 212 ‘ o8 o16| SF
6{4’ 13 \ \ 16\4$ l 20
= 6,6 (x4) i : \ % \
!
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46 80
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A.A
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Baureihe CAHM

Die Baureihe CAHM besteht aus
Spindeleinheiten mit
Schneckengetriebe. Diese geniigen
nicht nur im industriellen Bereich
hoéchsten Ansprichen. Das Angebot
umfasst verschiedene
Motorversionen. Die leistungsstarken
CAHM-Aktuatoren sind fur
Belastungen bis 50 000 N ausgelegt
und sorgen fur schnelle und leise
Bewegungen mit einem hohen MafB
an Sicherheit und Einschaltdauer.
Zusatzlich gibt es viele :
Schnittstellenoptionen @
wie Hall-Encoder,

Endschalter, Spindelverldngerung
usw.

Eigenschaften

+ Ideal fiir Schwerlastanwendungen

» GroBer Geschwindigkeits-/Kraftbereich

- Robuste Ausfiihrung @, - _:_.s-"'f"

Alle vollstandigen Datenblatter sind auf
ewellix.com verfligbar.

Wenn Sie eine hohere Kraft als 12 kN

bendtigen, verweisen wir auf unseren Vo I"tEi Ie

Katalog Hochleistungsantriebe (PUB
NUM IL-05001-EN-October 2019). + Modular

* Robust
» Zuverlassig

* Hohe Geschwindigkeit und/oder
hohe Belastung

+ Vollmetallausfihrung

SR ES
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Technische Daten

12und 24V DC

Bezeichnung Einheit CAHM-31XX-D1 CAHM-31XX-D3 CAHM-35XX-D2
Spannung VDC 12 24 24

Spindeltyp - LN und LS LN und LS LN und LS
Maximale Nennkraft — Druck N 1 000 bis 4 000 1 000 bis 4 000 10 000 bis 15 000
Maximale Nennkraft — Zug N 1 000 bis 4 000 1 000 bis 4 000 10 000 bis 15 000
Maximale Geschwindigkeit mm/s 5 bis 50 5 bis 45 3 bis 27

(bei Volllast)

Hub mm 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700
EinbaumaB mm S +230 S + 230 -
Leistungsaufnahme W 168 bis 192 144 bis 192 528 bis 840
Stromaufnahme A 14 bis 16 6 bis 8 22 bis 35
Einschaltdauer % 10 10 10
Umgebungstemperatur °C —10 bis +40 -10 bis +40 —10 bis +40
Schutzart IP 44 44 54

230V AC

Bezeichnung Einheit CAHM-31XX-A2 CAHM-35XX-A2

Spannung V AC 230 230

Spindeltyp - LN und LS LS

Maximale Nennkraft — Druck N 500 bis 2 600 5 000 bis 15 000

Maximale Nennkraft — Zug N 500 bis 2 600 5 000 bis 15 000

mgi"{,rgﬁl'zs%es"hw'”d'gke” mm/s 5 bis 50 2 bis 12

Hub mm 100 bis 700 100 bis 700

EinbaumaB mm S + 230 -

Leistungsaufnahme W 200 bis 230 700 bis 750

Stromaufnahme A 1 bis 11 3,3 bis 3,5

Einschaltdauer % 25 10 bis 15

Umgebungstemperatur °C —10 bis +40 -10 bis +40

Schutzart IP 54 54

3x400V AC

Bezeichnung Einheit CAHM-31XX-A4 CAHM-35XX-A4 CAHM-50XX-A4 CAHM-65XX-A4
Spannung V AC 3 x 400 3 x 400 3 x 400 3 x 400
Spindeltyp - LN und LS LS und BN BN BN
Maximale Nennkraft — Druck N 1 000 bis 4 500 10 000 bis 15 000 15 000 bis 30 000 18 000 bis 50 000
Maximale Nennkraft — Zug N 1 000 bis 4 500 10 000 bis 15 000 15 000 bis 30 000 18 000 bis 50 000
ke o Cesiel Ul mm/s 5 bis 50 2 bis 25 9 bis 45 9 bis 74
(bei Volllast)

Hub mm 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700 100 bis 700
Einbaumaf mm S +230 - S + 465 S + 446
Leistungsaufnahme W 210 bis 280 500 bis 920 1200 bis 1 650 1900 bis 3000
Stromaufnahme A 0,5 bis 0,6 1,4 bis 1,8 2,8 bis 3,5 3,6 bis 3,9
Einschaltdauer % 40 10 bis 25 10 10
Umgebungstemperatur °C -10 bis +40 -10 bis +40 -10 bis +40 -10 bis +40
Schutzart IP 54 54 54 54
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Leistungsdiagramme

CAHM-31 - DC Version

Motor: D1 - 12V DC
Geschwindigkeit [mm/s]

80
70
60
50
40
30
20
10
0

0 1000 2000 3000 4000
Last [N]

Geschwindigkeit/Last Diagramm
CAHM-31 - AC Version

Motor: A4 - 3x400 V AC
Geschwindigkeit [mm/s]

Motor: D2 - 24V DC
Geschwindigkeit [mm/s]
80 :

70
60
50
40
30
20
10

0 1000 2000 3000 4000

Last [N]
Geschwindigkeit/Last Diagramm

Motor: A2 - 230 V AC
Geschwindigkeit [mm/s]

60 60
50 50
40 40
30 30
20 20
10 e NNNLIE W S— 10 T ——
0 — 0 —_——
0O 1000 2000 3000 4000 5000 0 500 1000 1500 20002500 3000
Last [N] Last [N]
Geschwindigkeit/Last Diagramm Geschwindigkeit/Last Diagramm
—— CAHM 3110-LN CAHM 3130-LN —— CAHM 3110-LS CAHM 3150-LS
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CAHM-35 - DC Version
Motor: D2 -24V DC
LS - Trapezgewindespindel 20x4

Geschwindigkeit [mm/s]

D2 -24VDC
BN - Kugelgewindetrieb 25x10

Motor:

Geschwindigkeit [mm/s]

20
18
16 |-
14 |-
12 |
10 |-
8
6
4
2
0 : : H 0 : :
0 5 000 10 000 15000 0 5 000 10000 15000
Last [N] Last [N]
CAHM-35 - AC Version
Motor: A2 - 230 V AC Motor: A4 - 3x400 V AC Motor: A4 - 3x400 V AC
LS - Trapezgewindespindel 20x4 LS - Trapezgewindespindel 25x10 BN - Kugelgewindetrieb 25x10
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
14 35
12 30
10 25
8 20
6 15
4 10
2 5 :
0 ; ; 0 : : : 0 ; :
0 5000 10000 15000 0 5000 10000 15000 0 5000 10 000 15000
Last [N] Last [N] Last [N]
—— CAHM-3507 —— CAHM-3510 CAHM-3520 CAHM-3540

CAHM-50 - AC Version
Motor: A4 - 3x400 V AC
Geschwindigkeit [mm/s]

CAHM-65 - AC Version
Motor: A4 - 3x400 V AC

Geschwindigkeit [mm/s]
60 - 100 : :
90 :
50 H
40 70
60
30 50
%0 40
30
10 20
: 10
0 | 0 : H : : H
0 5000 10000 15000 20 000 25 000 30 000 0 10000 20000 30000 40000 50000
o . Last [N] Last [N]
Geschwindigkeit/Last Diagramm Geschwinigkeit/Last Diagramm
——— CAHM-5004 —— CAHM-5012 —— CAHM-6506 —— CAHM-6520
CAHM-5006 CAHM-5023 CAHM-6513 CAHM-6550
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CPMA

m——
Vorteile
+ Integrierte Universal-Stromversor-
gungseinheit mit Kabelflihrung in der
Teleskopséule
+ "Soft Start & Stop“-Funktion fir
Sanftanlauf/Sanftauslauf
+ Steckdosenleiste als Zubehdr
Normen ~.
+ zugelassen nach IEC 60601-1 .
Technische Daten
Bezeichnung Einheit CPMA1-1 CPMA1-2 CPMA2-2
Nenndrucklast (mit Selbsthemmung) N 1000 2000 2000
Nennzuglast N 0 0 0
Biegemoment (dynamisch) Nm Bis zu 1157 Bis zu 250" Bis zu 250"
Drehzahl (Volllast bis keine Last) mm/s 14 bis 15 11 bis 15 11 bis 15
Teleskopsaulen-Version # Schubrohr 2-fach 2-fach 2-fach
Hub mm 230 bis 400 230 bis 400 200 bis 400
EinbaumaB mm S + 160 S + 160 S + 160
Statische Belastung (Max) im Druckrichtung N 8 000 8 000 8 000
Statisches Biegemoment (Max) Nm 500 500 500
Spannung (Nennspannung) Vv 100-240 AC 50/60 Hz  100-240 AC 50/60 Hz 24 DC
Eingangsstrom (Nennstrom) A 1,5 1,6 5
Einschaltdauer: intermittierender Betrieb on/off 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 30 30 30
Schutzklasse - | | -
Ansteuerung - elektrisch elektrisch elektrisch
Gerduschpegel (Max) dB(A) 45 45 45
Gewicht kg 8zu 11 9zu 12 8zu 11
Standby-Leistung W 21 1,9 -

 Details siehe Querastdiagramme (Ls Seite 180)
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Mafzeichnung

\09‘5 £\

Hub +2

Einbaumal3 +2

Hub +160

76:5\

[

e

Anschlussdiagramm

24V DC
+

PE

Mehr Flexibilitat mit der Baureihe CPMA

Designoptionen

Eingebaut mit Auf3enrohr oben
Hygienisches und reinigungsfreundliches Design

Motorlage B Motorlage A

Eingebaut mit Auf3enrohr unten
Asthetischeres Design

Motorlage B Motorlage A

100-240 V AC
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Passende Produkte
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w w (7] [72] N N N N N N N N N N N N N N
CPMA1-1 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
CPMA1-2 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
CPMA2-2 ° ° ° °
(": Handschalter ®N: FuBschalter Tischschalter Steckerbox —(CE Anschlusskabel D—C]= abnehmbares Netzkabel
Anschliusse und Befestigungen
RJ45 LAN - Anschluss
133 121 | Stromanschluss
(4x M6) [ (4x M) [ (Klemmleiste)
@ = p\— f O,
Ao KNI OA X AN/l
#1020 ST G
LA Yo dd CiESha o
Ny / IS Al
E\@Q L/ [
93 — = — 81 —|A = Q< -
Do Ll Dolb© Oyt
T B IS
\V 5D N )7 © o
QUEL L] D RN
\ O O ‘ A\ AcHTUNG 611 mpm
Stromanschluss J | } ) /28 Nm
(Klemmleiste) RJ45 LAN - Anschluss  RJ45 Bedienteilanschluss I )
Schrauben M6

Festigkeitsklasse 8.8

Saule muss auf ebener und starrer Flache mit 4 Schrauben M6 mit einer Tiefe von 6 bis 11 mm in der Saule befestigt werden
Die Gesamtlange der Schraube muss auf die Héhe der Befestigung abgestimmt werden.

Querlastdiagramme

CPMA1-1
Last [N]

1000
900
800
700
600 ; ;
500 o1 Las:tbereigh
400
300
200
100

0 100 200 300
Lastabstand von
der Saulenmitte [mm]

CPMA1-2 and CPMA2-2
Last [N]

2 000
1800

1600 |-
1400 |-

1200
1000
800
600
400
200

Nt T

aler La

0 100 200 300

Lastabstand von
der Saulenmitte [mm]

Lastabstand bei voll ausgefahrener Séule in glinstigster Achse

Leistungsdiagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

0 1000 2 000
Last [N]

CPMA1-1
—— CPMA1-2, CPMA2-2
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Anschlussbox -
Eingange - ZDV

# —
i

Vorteile

+ Multifunktions-Plug-and-Play-Zube-

hor
+ Abnehmbares Netzkabel
» Auswechselbare Sicherungen
* LAN-Anschluss
+ Einfach zu bedienen
+ Kabelzugentlastung

Normen

+ |[EC 60601-1:2005 (3. Auflage)
konform

Anschlussbox -
Ausgange - ZDV

Vorteile

+ Multifunktions-Plug-and-Play-
Zubehdr

+ 3 IEC-Steckdosen

+ Auswechselbare Sicherungen

* Integrierte Montageplatte

* LAN-Anschluss

+ Einfach zu bedienen

Normen

- IEC 60601-1:2005 (3. Auflage)
konform

Passende Bedienteile

Saulen  Hand- FuB- Tisch- Anschluss- Steckbare An-
schalter schalter schalter leitung schlussleitung
o o
3 g g s
S % X% 8883888 8888838
> o o © DO EOWOWO WO WLOD
8 S S8 SNgqaq ogqaaq
= =) S8 O O r-r N OO ™I O© D
=z S § O WWWYO VWY WW O
Tay 2 & 35 233383 s3I
-eq T 9 (o T IITITST ST T ITITSTSS
R 5 S5 T LTLTTTOLLVLVLY
=== < ' ¥ X LIS <« C<ILC I <<
o oo T = = = X ¥ X X X X X X X X X X
OO0 uw 7] n » N NNNNN NNNNNN
ZDV-
348220- o o ° ° o o e o o o o o
002

Technische Daten

+ IEC-Eingang Netzsteckdose mit
Halterung

1 RJ45 flr Bediengerat

1 RJ45 fur LAN

+ 2 auswechselbare Sicherungen 8 A

+ Platte mit L6chern passend zur
CPMA

» Kann auf Innen- und AuBenrohr
befestigt werden

Passende Bedienteile

Maf3zeichnung

=

138

2055 —

161

Sdulen Hand- FuB- Tisch-  Anschluss- Steckbare An-
schal- schalter schal- leitung schlussleitung
ter ter
g B g
8 X XX 888888 83888853
: o o o DO HWLODWL OOIDWOWOWO
3 S O H KM EKAE
= S 883 OO rANVO ATV OD -
4 ; ;; <t VW W W o N v WwLw o

-aN QN ® S ST T TEET ST

[ =] (0] (7 R © O O O O O © O O O O O

29 o X i RFIFITT FrEER

Sss 2 S €8 <<<<<< ST

onoo T = = = ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥

OO0 i »n n 0 NNNNNN NNNNNRN

ZDV-

348221- o o ° ° o o

002

Technische Daten Maf3zeichnung

+ 3 IEC-Netzsteckdosen | \
+ 1 RJ45 fir Bediengerat ‘ ‘ ‘

. 58 4

« 1 RJ45 fur LAN 50] ——
+ 2 auswechselbare Sicherungen 8 A 215
* Integrierte Montageplatte mit 4 140 —
Léchern 9 mm Durchmesser F—120—
® &
+ 4 Schrauben zur Befestigung an der b o ? T
Saule CPMA
138 160 180
+ Kann auf Innen- und AuBenrohr b © J
befestigt werden Ky o
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Passende Bedienteile Maf3zeichnun
Montageplatte g
= ZPL Saulen 180
[ 160—
7 )
R T ® &
o - o «q 140 120
- - 5]
05 3 © o
5 & & (o o
ZPL ° ° ° 4\ 29
]
Vorteile Technische Daten
» Einfach zu bedienen » Kann auf Innen- und AuBenrohr be-

festigt werden

+ Montageplatte mit 4 Léchern 9 mm
Durchmesser

Hauptanschlussleitung und steckbare Anschlussleitung
- ZKA

Hauptanschlussleitung Hauptanschlussleitung
Saulen Anschlussbox
[ I
g8 8
o -
N (]
T 9 o« & &
- = o < <
s = = T 3
o o o a 3
(&) (&) (&) N N
Steckbare Anschlussleitung
ZKA-140449-2500 U ]
ZKA-140450-2500 ° o
ZKA-140451-2500 J o
ZKA-140452-2500 ] o
ZKA-140458-2500 ° o
ZKA-140460-2500 ] o

s Saulen Anschlussbox

. N N
Vorteile 8 8
[=] -
« Einfach zu bedienen Steckbare An- o~ q q
. . schlussleitung v & X =
+ Kennzeichnung durch ein Produkt- b < ) )
label = z -
() (3} N N
Normen
ZKA-140453-2500 ]
+ |IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon- ZKA-140454-2500 o
form ZKA-140455-2500 °
ZKA-140456-2500 ]
ZKA-140459-2500 °
ZKA-140461-2500 °
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Tischschalter Maf3zeichnung
- STK

ﬁtm@d

39 55,8 ‘

A%

434 ? 38
o/
Vorteile Passende Bedienteile
« Einfach und prazise
Séaulen Anschlussbox Bezeichnung L [mm]

« Stilvolles Design

(2] (2]
« Taktile Tasten mit Fingerfiihrung 8, 8 SALRES, Sl S () Sl
o - STKO01-UW3000-X100 1000
« 2-Farben-LED fiir Leistung und Sta- g &
) T g« % 3
tusriickmeldung g g g gl §:§
Normen o o a a a
O O O N N
+ IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon- STKO1- .. . .
form SW3000-X100 Technische Daten und
STKO1- o N o . 3 Bestellschlissel siehe Seite 184
UW3000-X100 und 185
Handschalter MaBzeichnung
— 500 300 510 154
( [
5| |
f=l 57
°J |

Vorteile Passende Bedienteile

+ Robustes ergonomisches Design

» Taktile Tasten S&ulen Anschlussbox

+ Leicht montierbarer Befestigungs-
haken

« 2-Farben-LED fir Leistung und Sta-

ZDV-348220-002
ZDV-348221-002

. - N N
tusriickmeldung - - A
< < <
Normen E E E
O O O Technische Daten und
+ IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon- EHA .. o o Bestellschliissel siehe Seite 184
form und 185
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FuBschaIter Vorteile Passende Bedienteile
+ Einfach zu bedienen
= STL + Ergonomische Gestaltung Sé&ulen Anschlussbox
Normen o o
8 8
+ IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) ° -
I o
konform - oo & &
- = « < <
L < < @ @
= = = > >
o o o [ [a)
O O O N N
STLO1 e o o ° °
Maf3zeichnung
105 40—
700 300 150— Q
f gy 192
224 @—‘ I M5 Position
¥ ;
@ x¢
Technische Daten der Schalter
Bezeichnung Einheit EHA4 STL STK
Max. Betriebskanéle n° 1 1 1
Betriebsleistung V DC/mA 5/20 5/20 5/20
Schutzart IP 67 x2 -
Farbe - Grau Grau und Anthrazit Grau
Anzeige LED 2 Farben flr Leistung _ LED 2 Farben fur Leistung
9 und Statusriickmeldung und Statusriickmeldung
Stecker - RJ45 RJ45 RJ45
Haken - mit Haken - -
Symbole - mit Auf/Ab Pfeilen mit Auf/Ab Pfeilen mit Auf/Ab Pfeilen
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Zubehor
Beschreibung Stecker Land Artikelnummer Bestellnummer
Netzkabel gerade 2,5 m Schuko Deutschland, Frankreich... ZKA-140449-2500 130015
Typ-L Italien ZKA-140450-2500 130016
British standard UK ZKA-140451-2500 130017
NEMA USA, Japan... ZKA-140452-2500 130018
SEV Schweiz ZKA-140458-2500 130256
AS 3112 Australien ZKA-140460-2500 130391
Abnehmbares Netzkabel gerade 2,5 m Schuko Deutschland, Frankreich... ZKA-140453-2500 130019
(zum Einstecken der Anschlussbox - Eingang) Typ-L Italien ZKA-140454-2500 130020
British standard UK ZKA-140455-2500 130021
NEMA USA, Japan... ZKA-140456-2500 130022
SEV Schweiz ZKA-140459-2500 130257
AS 3112 Australien ZKA-140461-2500 130392
Tischschalter mit LED, Kabel 0,5 m STK01-SW3000-X100 130025

Tischschalter mit LED, Kabel 1,0 m
Handschalter mit LED, Spiralkabel1,3 m
FuBschalter, Spiralkabel1,3 m

STK01-UW3000-X100 130026
EHA41-13NOON-000 131033
STLO1-GW1000-X100 131873
Montageplatte ZPL-348382 130024
Anschlussbox - Eingang: IEC, RJ45 LAN, RJ45 op.

Anschlussbox - Ausgang: 3xIEC, RJ45 LAN, RJ45 op.

ZDV-348220-002
ZDV-348221-002

130030
130032

Bestellschliissel

lelpmla] |- 2] [ | | [ [ |-[ofofo]
L1

Typ

Spannung
1 100-240 V AC 50/60 Hz
2 24V DC

Last

Druck
1 1000N
2 2 000N

Nur ftr AC-Ausfiihrung

Rohrsatz
2 2-teilig

Hubldnge
200 200 mm
230 230 mm
250 250 mm
300 300 mm
400 400 mm
--- Andere pro 10 mm ab 200 mm oder 230 mm bei AC-Ausfiihrung bis 400 mm

Nur bei DC-Ausfliihrung

Motorausrichtung "
A Motor im Innenrohr
B Motor im AuBenrohr

Ausrichtung des Bedienanschlusses
A motorseitig
B beidseitig

LAN-Kabeldurchfiihrung
0 Nein
1 LAN-Kabeldurchfihrung Nicht kompatibel mit beidseitiger Op-Geratedose

 Saule kann mit AuBenrohr oben oder unten platziert werden (Ls Seite 179)
B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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CPMB .

FUr die Sauglingspfiege

Vorteile

+ Integrierte Universal-Stromversor-
gungseinheit mit Kabelflihrung in der
Teleskopséule

+ "Soft Start & Stop“-Funktion fir
Sanftanlauf/Sanftauslauf

+ Steckdosenleiste als Zubehor
* Niedriger Gerduschpegel

Normen
* zugelassen nach |IEC 60601-1

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CPMB1-1 CPMB1-2 CPMB2-2
Nenndrucklast (mit Selbsthemmung) N 1000 2000 2 000
Nennzuglast N 0 0 0
Biegemoment (dynamisch) Nm Bis zu 115" Bis zu 250" Bis zu 250"
Drehzahl (Volllast bis keine Last) mm/s 14 bis 15 11 bis 15 11 bis 15
Teleskopsaulen-Version # Schubrohr 2-fach 2-fach 2-fach

Hub mm 230 zu 400 230 zu 400 200 zu 400
EinbaumaB mm S + 160 S + 160 S + 160
Statische Belastung (Max) im Druckrichtung N 8 000 8 000 8 000
Statisches Biegemoment (Max) Nm 500 500 500
Spannung (Nennspannung) Vv 100-240 AC 50/60 Hz 100-240 AC 50/60 Hz 24 DC
Eingangsstrom (Nennstrom) A 1,5 1,6 5
Einschaltdauer: intermittierender Betrieb on/off 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 30 30 30
Schutzklasse - | | -
Ansteuerung - elektrisch elektrisch elektrisch
Gerauschpegel (Max) dB(A) 45 45 45

Gewicht kg 8 zu 11 9zu 12 8 zu 11

 Details siehe Querastdiagramme (L Seite 188)
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Mafzeichnung

Hub +2

Einbaumal3 +2

Hub +160

76:5\

[

e

Anschlussdiagramm

24V DC

+

PE

Mehr Flexibilitat mit der Baureihe CPMB
Designoptionen

Eingebaut mit Auf3enrohr oben
Hygienisches und reinigungsfreundliches Design

Motorlage B Motorlage A

Eingebaut mit Auf3enrohr unten
Asthetischeres Design

Motorlage A Motorlage B

100-240 V AC
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Passende Produkte

o \I] #

a L

=

I

o

=

=
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1

o

(2]

1

o

>

£

o

1

=

n

e

= <

9 < - X
>< T = =
w w (7} (%)

CPMB1-1 . . .
CPMB1-2 . . .
CPMB2-2 o ° ° ° ®Z Handschalter *N: FuBschalter Tischschalter
Anschlisse und Befestigungen
133 121 | Stromanschluss
(4x M6) \ (4x M6) \ (Klemmleiste)
S 5 7 e SN TS ) S
QOO%@D&%“ 12 AOO a
N o 14 =S
93 — = U — 81 — S Q Qéﬁ* -
IR ¢ ] O UQ
= ' ()
N Géf@ . ',.(@
- S ¢ RN
© O X A\ AcHTUNG 6-11mm
Stromanschluss _ | | %8 Nm £
(Klemmleiste) RJ45 Bedienteilanschiuss o aben M6 e —

Festigkeitsklasse 8.8

Séaule muss auf ebener und starrer Flache mit 4 Schrauben M6 mit einer Tiefe von 6 bis 11 mm in der Sdule befestigt werden
Die Gesamtlange der Schraube muss auf die Hohe der Befestigung abgestimmt werden.

Querlastdiagramme Leistungsdiagramm
CPMB1-1 CPMB1-2 and CPMB2-2
Last [N] Last [N] Geschwindigkeit [mm/s]
T OO0 pueeeeeremeeeie et ; 2 000
900 RIS - : 1800
800 ... 1600 |-
700 1400 |-
600 |- : : 1200 |-
500 srLastbereh 1 000 aler La
400 ; 800
e | Unietasiberich o
100 | 200
0 ; ; H 0 : : : : : : : :
0 100 200 300 0 100 200 300 0 1000 2 000
Lastabstand von Lastabstand von Last [N]
der Saulenmitte [mm] der Saulenmitte [mm]

Lastabstand bei voll ausgefahrener Séule in glinstigster Achse

CPMA1-1
—— CPMA1-2, CPMA2-2
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Passende Bedienteile

Anschlussbox -

E H - Z DV Saulen Hand- FuB- Tisch- Anschluss- Steckbare An-
|ngange = schal- schalter schal- leitung schlussleitung
ter ter
o S 88
o ™ - T
ey g8 X X% gggggg gggsgss
e - z 3 S8 S888%3% 2888¢%¢%
Al S S S S8 0O Lddd dwbdD -
£ - e 2 ; ;; < O WY o N v wWwLwLw o
e, -aN QN O - - - - - - - - - - ¢
L 2 o o - (O] (7 =} o O O O O O O OO0 O O o
= End g - B TEIEIE :ET N
% = sss 3 S S8 <<t < I<<T<<
i, it ooQ T = FiE XXXYXXNYY ¥XY¥Y¥¥YXY
-sﬂq ; OO0 uw » mn NNNNNN NNNNNN
' Zpv-
348220- o o ° ° o o e o 0o 0 o o
002
Vorteile Technische Daten Maf3zeichnung
* Multifunktions-Plug-and-Play-Zube- + IEC-Eingang Netzsteckdose mit Hal-
hor terung 2055 —
+ Abnehmbares Netzkabel + 1 RJ45 fur Bediengerat &
+ Auswechselbare Sicherungen + 1 RJ45 fur LAN
* LAN-Anschluss « 2 auswechselbare Sicherungen 8 A 138 161
« Einfach zu bedienen + Platte mit L6chern passend zur
+ Kabelzugentlastung CPMA )

» Kann auf Innen- und AuBenrohr be-

Normen )
festigt werden

+ |IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon-
form

Anschlussbox - Passende Bedienteile
Ausgénge - ZDV Siulen Hand- FuB-  Tisch- Anschluss- Steckbare An-

schalter schalter schalter leitung schlussleitung
o 8 slg
3 % x%x 888888 888888
z 8 288 QAI88LQ SAJALL
o 8 8 o 1 1 C}l 1 1 1 1 1 1 1 N ‘}‘
4 z T 22 S350 D388 B5
AN & = == ST YIITSYT ISTSST TS
RN - (0] » D O O OO O o ©O O O O O o
- - QN ! 1 11 < ¢ T < ¢
Qoo by S S TTTTTT OTTTTTY
=22 < | ¥ ¥ L <« CICC<I
oo T [ == ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥X¥XY¥Y¥YX
OO0 u (%) n 0 NNNNNN NNNNNN
ZDV-
348221- o o ° ° o o
002
Vorteile Technische Daten MafBzeichnung
* Multifunktions-Plug-and-Play-Zube- » 3 IEC-Netzsteckdosen | l
hor - 1 RJ45 fiir Bediengerat i—' ; )
. _ . 58
3 IEC-Steckdosen « 1 RJ45 fiir LAN 52F
* Auswechselbare Sicherungen - 2 auswechselbare Sicherungen 8 A 015
* Integrierte Montageplatte * Integrierte Montageplatte mit 4 L&- T 140 —
+ LAN-Anschluss chern 9 mm Durchmesser gdﬁuoﬂé
+ Einfach zu bedienen + 4 Schrauben zur Befestigung an der b o ® ® T
Normen Sdule CPMA 138 160180
+ Kann auf Innen- und AuBenrohr be- ® l
+ |[EC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon- festigt werden | K ® | |

form }
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Passende Bedienteile Maf3zeichnun
Montageplatte g
- ZPL Hubsaulen 180
| 160
) b
. T ?® &
wglec. - o « 140 120
- - o
: % 3 ® N
S 6 & © o
4 @9
ZPL . . ° \
f
Vorteile Technische Daten
» Einfach zu bedienen « Kann auf Innen- und AuBenrohr be-

festigt werden

» Montageplatte mit 4 L6échern 9 mm
Durchmesser

Hauptanschlussleitung und steckbare Anschlussleitung
- ZKA

Hauptanschlussleitung Hauptanschlussleitung
Saulen Anschlussbox
N o
8 8
o -
N N
T 4 o« e &
- - 3 < <
< < < @ )
= = = > >
o o o o [=}
o (%) o N N
Steckbare Anschlussleitung
ZKA-140449-2500 o °
ZKA-140450-2500 o °
ZKA-140451-2500 ° °
ZKA-140452-2500 ° °
ZKA-140458-2500 ° U
ZKA-140460-2500 ° °

g Saulen Anschlussbox

. o o
Vorteile 8 8
o -
- Einfach zu bedienen Steckbare An- o q q
. ) schlussleitung - o & ® ©
» Kennzeichnung durch ein Produkt- b3 b3 < & o
label Z & 2 a 3
o o o N N
Normen
ZKA-140453-2500 (] °
+ IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon- ZKA-140454-2500 ° °
form ZKA-140455-2500 (] °
ZKA-140456-2500 (] (]
ZKA-140459-2500 o .
ZKA-140461-2500 (] °

190



Teleskopséaulen "tt

www.ott-antriebe . de

Tischschalter Maf3zeichnung
- STK

i
t
§\ 123

39 55,8

v/

*;4 : 38
o/
Vorteile Passende Bedienteile
» Einfach und prazise .
) ) Séaulen Anschlussbox Bezeichnung L [mm]
- Stilvolles Design o o
« Taktile Tasten mit Fingerfiihrung 8, 8 SO ELL ALt
o = STKO01-UW3000-X100 1000
+ 2-Farben-LED fir Leistung und Sta- 9 S
. T 9 9 © )
tusriickmeldung g § E §Ir, ;r?
Normen o o o a a
0O O O N N
+ IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon- STKO1- .. . .
form SW3000-X100 Technische Daten und
STKO1- e BN . ° A Bestellschllssel siehe Seite 192
UW3000-X100 und 193
Handschalter Mafzeichnung
— 500 300 510 154
1 o
5] |
=) 57
°J |
>/

232

Vorteile Passende Bedienteile

* Robustes ergonomisches Design

« Taktile Tasten Siulen Anschlussbox

+ Leicht montierbarer Befestigungsha-
ken

+ 2-Farben-LED fur Leistung und Sta-

ZDV-348220-002
ZDV-348221-002

- [
tusriickmeldung - .N'. N
m m M
Normen E E E
O O O Technische Daten und
+ IEC 60601-1:2005 (3. Auflage) kon- Bestellschliissel siehe Seite 192
EHA ° ° ° ° °
form und 193
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Antriebe und Antriebsysteme

Vorteile

Fuf3schalter
- STL

» Einfach zu bedienen

Passende Bedienteile

« Ergonomische Gestaltung Si3ulen Anschlussbox
.
e Normen & N
) _ f,"’l + |[EC 60601-1:2005 (3. Auflage) 2 ,c-_’
i S konform - o o & Y
: 7 i Ty 2 @
~ 2 SEs I BE
Wy o ; ) 1 1
e v o o o E E
O O O N N
STLO1 e o o ° °
MaBzeichnung
105 40— 076
700 300 150— O
gy 192
224 M5 Position
Technische Daten der Schalter
Beschreibung Einheit EHA4 STL STK
Max. Betriebskanile n° 1 1 1
Betriebsleistung V DC/mA 5/20 5/20 5/20
Schutzart IP 67 x2 -
Farbe - Grau Grau und Anthrazit Grau

LED 2 Farben flr Leistung _

Anzeige und Statusriickmeldung
Stecker - RJ45 RJ45
Haken = mit Haken -
Symbole - mit Auf/Ab Pfeilen -

LED 2 Farben fir Leistung
und Statusriickmeldung

RJ45
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Zubehor
Beschreibung Stecker Land Artikelnummer Bestellnummer
Netzkabel gerade 2,5 m Schuko Deutschland, Frankreich... ZKA-140449-2500 130015
Typ-L Italien ZKA-140450-2500 130016
British standard UK ZKA-140451-2500 130017
NEMA USA, Japan... ZKA-140452-2500 130018
SEV Schweiz ZKA-140458-2500 130256
AS 3112 Australien ZKA-140460-2500 130391
Abnehmbares Netzkabel gerade 2,5 m Schuko Deutschland, Frankreich... ZKA-140453-2500 130019
(zum Einstecken der Anschlussbox - Eingang) Typ-L Italien ZKA-140454-2500 130020
British standard UK ZKA-140455-2500 130021
NEMA USA, Japan... ZKA-140456-2500 130022
SEV Schweiz ZKA-140459-2500 130257
AS 3112 Australien ZKA-140461-2500 130392
Tischschalter mit LED, Kabel 0,5 m STK01-SW3000-X100 130025
Tischschalter mit LED, Kabel 1,0 m STKO01-UW3000-X100 130026
Handschalter mit LED, Spiralkabel 1,3 m EHA41-13NOON-000 131033
FuBschalter, Spiralkabel 1,3 m STLO1-GW1000-X100 131873
Montageplatte ZPL-348382 130024
Anschlussbox - Eingang: IEC, RJ45 LAN, RJ45 op. ZDV-348220-002 130030
Anschlussbox - Ausgang: 3xIEC, RJ45 LAN, RJ45 op. ZDV-348221-002 130032
Bestellschliissel
lc[pm[B] |-[ [2[ [ | [ [ [o]-[o]o]o]
L1
Typ
Spannung
1 100-240 V AC 50/60 Hz
2 24V DC
Last
Druck
1 1000 N Nur ftr AC-Ausfiihrung
2 2 000N
Rohrsatz
2 2-teilig
Hubldnge
200 200 mm Nur bei DC-Ausfliihrung
230 230 mm
250 250 mm
300 300 mm
400 400 mm
-—- Andere pro 10 mm ab 200 mm oder 230 mm bei AC-Ausfiihrung bis 400 mm

Motorausrichtung
A Motor im Innenrohr
B Motor im AuBenrohr

Ausrichtung des Bedienanschlu
A motorseitig
B beidseitig

 Saule kann mit AuBenrohr oben oder unten platziert werden (Ls Seite 179)
B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Antriebe und Antriebsysteme

CPMT

FUr medizinische Geréate

Vorteile

* Niedrige Einbauhdhe
* Hoher Hub
* Hohe Tragféahigkeit

» Hohe Sicherheit und Zuverlassigkeit

+ Flexibilitat im Design
Normen
+ [EC 60601-1:2005

+ ANSI/AAMI ES60601-1:2005

+ IEC 60601-1-2:2007

Technische Daten

Beschreibung Einheit CPMT1-1S CPMT1-1M CPMT1-2S CPMT1-2M
Nenndrucklast N 5000 5000 6 000 6 000
Nennzuglast N 4000 4000 4000 4000
Statische Belastung (Druck) N 15 000 15 000 15 000 15 000
Sicherheitsfaktor bei Nennlast? 4 4 4 4
Dynamisches Biegemoment Nm Bis zu 4509 Bis zu 1 2002 Bis zu 5502 Bis zu 1 4009
Statisches Biegemoment (max.) Nm 1000 3000 1000 3000
EinbaumaB mm Hub/2 + 120 mm Hub/2 + 240 mm Hub/2 + 120 mm Hub/2 + 240 mm
Hub (S) mm 400 bis 600 300 bis 600 400 bis 600 300 bis 600
Geschwindigkeit mm/s 14 bis 34 14 bis 34 12 bis 26 12 bis 26
Spannung VDC 24 bis 30 24 bis 30 24 bis 30 24 bis 30
Strom (Druck, max.) A 12 12 10 10

Strom (Zug, max.) A 10 10 7 7
Einschaltdauer on/off 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Umgebungstemperatur °C +10 zu +40 +10 zu +40 +10 zu +40 +10 zu +40
IP-Schutzklasse 20 20 20 20

Gewicht kg 16,5 bis 20 19 bis 23,5 16,5 bis 20 19 bis 23,5

" Entspricht der statischen Belastung gemaB IEC 60601-2-46:2010
2 Statischer Zugsicherheitsfaktor zur Vermeidung mechanischer Gefahrdung gemas IEC 60601-1:2005
3 Fur Einzelheiten siehe Diagramme zur Offset-Last (Ls Seite 195)
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MafBzeichnung

Einbaumal +2

4x M10/30
40 Nm

Optionen

o= e

Option S  Option M

DIN8 Stecker oder
offene Litzen flr flexible
Anschlussmdéglichkeiten

Passende Steuerungen und
Q~ .
N e Bedienelemente
\/>‘\63
4x M10/30 Steuerung
40 Nm 5 5 §
Max. Lange 8 ‘>’ 8
J 2300 mm CPMT N . B
ay Bedienelemente
EHA 3 ‘;‘- ° e o
STJ oy ° o o
STE

‘E Handschalter

" reduzierte Tragfahigkeit:

CPMT1-1 Bis zu 3 000 N
CPMT1-2 Bis zu 4 000 N

Anschlussdiagramm
24-30V DC
+ O
- O
5V+ o
GND o
A 1,5K@ []1.5
IF oy F 'ki" | o Hall A
» » Hall B
DIN8 Steckerpins | 147 2+4 NEGE |
| Endschalter Blau | Rot || Pink Griin
Grau Gelb

Antrieb

el

2-Hallsensor Signal

S
JUUL

®: FuBschalter

Tischschalter
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Querlastdiagramme
CPMT1-1S, -2S8 CPMT1-1M, -2M
Last [N] Last [N]
71000 g Lastversatz bei Maximalhub 7000 g Lastversatz bei Maximalhub
6 OOO .................. , ................ 6 OOO .................. . ................
5 OOO ................. 5 OOO ................... e : - :
rlast : : Uberlast
4000 N ............. : 4 000 |- ........ e H H
3 000 Idealer ......... \ 3000 | ................ .....
2 OOO ................... ............... 2 OOO ............ ........ :
: Uniterlastbeteich Idealer Lastbereich
1000 [ .............. : 1000 [ ................ H ;
: : ; ; i Unterlastbereich
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Lastabstand von der Saulenmitte [mm] Lastabstand von der Saulenmitte [mm]
—— CPMT1-1S —— CPMT1-2S CPMT1-2M CPMT1-1M
Geschwindigkeit/ Last-Diagramme
CPMT1-1 CPMT1-2
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
35 35
S
NL{V(\IJ
30 ~ 30
25 25
20 20
15 15
'10 ............ ........ 10 ............ ........
5 .................... 5 ............ ........
0

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Last [N]

Fiir medizinische Gerate

Stromaufnahme [A]
14

12

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Last [N]
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Montagehinweise Zusatzliche Anbringungsoptionen
M0 101 Optionale Gewinde am &uBeren 3
Rohrabschnitt kénnen fur zusétzliche i
© it
| T 7% © 'QT_ Befestigungsmoglichkeiten konfiguriert I| & [
T 101 l °8° 11l . werden. Bitte kontaktieren Sie Ewellix '
35 | r ] Innenroht fur weitere Einzelheiten. (Ls Seite 3).
¢ %
- o o= Grundplatte . \Wah| von GréBe und Position
Grundplatte M10 * Hohe Steifigkeit zur Unterstitzung
Montageplatte | | angebrachter Aktoren
(Zubehor)
\ AuBenrohr
Grundplatte

i

f

Die Saule muss mit 4 Schrauben M10 (Zubehor) bei einer
Einschraubtiefe von 25 bis 35 mm auf einer ebenen und festen
Oberflache befestigt werden.

Zubehor

Beschreibung Artikelnummer

Steuerung SCU (3 oder 6 Anschliisse) SCUXX-003XXX-000
Steuerung VCU (3 oder 5 Anschlisse) VCUXX-003XX0-000

Steuerung BCU (3 Anschlisse) BCUX3-XX3100-0000
FuBschalter STJ (1-3 Kanéle) STJOX-XXXXXX-XX00
Handschalter EHA3 (1-5 Kanale) EHA3X-23MXXN-000
Obere Montageplatte ZPL-290268
Untere Montageplatte ZPL-290265

Schraube (4/Platte) fur Montageplatte ZBE-510707
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Antriebe und Antriebsysteme

Bestellschliissel
[ele[T]+]-[ T To[ T [ [ ]-[o]o]c]
| I
Typ
Spannung
1 24-30V DC
Last
Druck (N) Zug (N)
1 5000 4000
2 6 000 4000
EinbaumaB
S Hub/2 + 120 mm
M Hub/2 + 240 mm
Hublange (mm)
300 300 mm Nur bei EinbaumaB M
350 350 mm Nur bei EinbaumaB M
400 400 mm
450 450 mm
500 500 mm
550 550 mm
600 600 mm
- Andere pro 10 mm von 300 mm (oder 400 mm flir EinbaumaB S) bis 600 mm
Elektrische Optionen

F 2-Hall Encoder, Endschalter

Kabel-Optionen

1 1 m DIN-Kabel
2 2,3 m DIN8-Kabel
3 2,3 m offene Litze

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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TFG

Telemag

Vorteile

 Druck- oder Zugkraft

+ Kompaktes Design

* Hohe Geschwindigkeit
* Kraftvoll

+ Plug and play
Normen

+ EN/IEC 606011
+ UL 606011

Technische Daten

Beschreibung Einheit TFG 50 TFG 90
Nennkraft — Druck N 2 500 2 500
Nennkraft - Zug N 2500 2500

Max. Querlast Nm Bis zu 500" Bis zu 500"
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 15 bis 19 15 bis 19
Hubséaule Rohrset 3-fach # Schubrohr 3-fach 3-fach

Hub mm 200 bis 700 200 bis 700
Einbaumaf mm S + 130 S + 130
Spannung V AC 120 230
Leistungsaufnahme w 160 160
Stromaufnahme A 1.8 1
Einschaltdauer intermittierender Betrieb  min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Einschaltdauer Kurzzeitbetrieb min. 3 3
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 30 30
Isolationsklasse - | |

Art der Ansteuerung - elektrisch elektrisch
Gewicht kg 8 bis 19 8 bis 19

 FUr Einzelheiten siehe Querlastungsdiagramme (L Seite 201)
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MafBzeichnung Anschlussdiagramm

120/230 V AC
L
N
PE

Bedienteil

00
00
0o

1xM10/16
35Nm

Einbaumaf3
Hub
+130 mm

Hinweis: Montageplatten sind nicht enthalten und
mussen separat bestellt werden.

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB
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Antriebe und Antriebsysteme

Leistungsdiagramm

Geschwindigkeit/Last Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s]

Strom/Last Diagramm

Strom/Last Diagramm [A]

20 3 pe R it
19
18
17
16
15
14
13
12 : : H H : 0 H H H H :
0 500 1000 1500 2000 2500 0 500 1000 1500 2000 2500
Last [N] Last [N]
— TFG 50 — TFG 90
Querlastdiagramme
200 mm Hub 300 mm Hub 400 mm Hub
Last [N] Last [N] Last [N]
2 500 2500 2500 e
2 OOO 2 OOO ........ ‘ ............ 2 OOO P PP
L Uberlast : Uberlast \ :
1 500 Idealer\‘ ............. \ ............. \ ............ 1 500 |dea| Br \‘ ............. \ ............. \ ............ 1 500 Idealeer ‘
1000 Lastoereichiy ! 1000 Lastbereich : 1000 Lastbereich: L
Slipstick 1 :: N\ : Slipstick Be
Bereich ™ :*, > S~
500 T dealer 500 500
, % Lastbereich
0 - 0 0

0 200 400 600 800 1000
Lastabstand von
der Saulenmitte [mm]

500 mm Hub
Last [N]
2 500

2 000

1500

1000

e

Idealer Lastbereich .
500

0

0 200 400 600 800 1000

Lastabstand von
der Saulenmitte [mm]
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0 200 400 600 800 1000
Lastabstand von
der Saulenmitte [mm]

600 mm Hub
Last [N]
2 500

2 000

1500

1000 G

|dealir Lasthersich i

500

0
0 200 400 600 800 1000

Lastabstand von
der Saulenmitte [mm)]

0 200 400 600 800 1000
Lastabstand von
der Saulenmitte [mm]

700 mm Hub
Last [N]

2 500 \ R
2 OOO .......... A

1500 .

1000 "%

|dealer Lastbereich\

500

0
0O 200 400 600 800 1000

Lastabstand von
der Saulenmitte [mm]
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Zubehor
Bezeichnung Bestellnummer

Obere Befestigungsplatte Bohrung 72 x 72 mm ZPL-333360 0124808
Untere Befestigungsplatte Bohrung 102,5 x 102,5 mm ZPL-264363 0124814
Befestigungsschraube flir obere Befestigungsplatte M10 x 25 (1 Schraube erforderlich) ZBE-510978 0125359
Befestigungsschraube fiir obere Befestigungsplatte M6 x 30 (4 Schrauben erforderlich) ZBE-510709 0125560
Befestigungsschraube fir untere Befestigungsplatte M6 x 30 (4 Schrauben erforderlich) ZBE-510709 0125560
Netzkabel SEV-Stecker, 3 000 mm, schwarz, 3 x 0,75 mm? ZKA-304345-3000 0128699
Netzkabel Schuko-Stecker, 3 000 mm, schwarz, 3 x 0,75 mm? ZKA-304346-3000 0121729
Netzkabel US-Stecker, 3 000 mm, schwarz, 3 x 0,75 mm? ZKA-304347-3000 0121762
Netzkabel britischer Standard-Stecker, 3 000 mm, schwarz, 3 x 0,75 mm? ZKA-304355-3000 0121755
Bestellschliissel

[r]Fle] Jof-[2[s] [ [ | [ | ]-[o]o]o]
Typ
Spannung
5 120 V AC (50/60 Hz)
9 230 V AC (50 Hz)
Hub [S]

200 200 mm
250 250 mm
300 300 mm
350 350 mm
400 400 mm
500 500 mm
700 700 mm

Option

000 Ohne Optionen

E__ Mit 2-Hall Impulsgeber, 14 Imp./9 mm Hub
_C_ Mit Netzkabel-Kabeldurchfiihrung (3xAWG16)

H Mit Handschalter-Kabeldurchflihrung (10xAWG28)
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Antriebe und Antriebsysteme

THG

Telemag Teleskopsaulen

Vorteile

+ Kompaktes Design
* Robust

Normen

+ EN/IEC 606011
+ UL 60601-1

Technische Daten

Beschreibung Einheit THG 10/11-BA THG 10/11-CA THG 10/11-BD  THG 10/11-CD
Nennkraft — Druck N 2000 1000 2000 1000
Nennkraft — Zug N 0 0 0 0

Max. Querlast Nm Bis zu 250" Bis zu 120" Bis zu 1 000" Bis zu 450"
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 5 bis 7 12 bis 15 5 bis 7 12 bis 15
Hubsé&ule Rohrset 3-fach # Schubrohr 2-fach 2-fach 3-fach 3-fach

Hub mm 200 bis 700 200 bis 700 200 bis 700 200 bis 700
EinbaumaB mm S + 270 S + 270 S + 180 S + 180
Spannung VDC 24 24 24 24
Leistungsaufnahme W 120 120 120 120
Stromaufnahme A 5 5 5 5
Einschaltdauer intermittierender Betrieb ~ min. 1 min./9 min 1 min./9 min 1 min./9 min 1 min./9 min
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 30 30 30 30
Isolationsklasse - SELV SELV SELV SELV

Art der Ansteuerung - elektrisch elektrisch elektrisch elektrisch
Gewicht kg 8 bis 14 8 bis 14 8 bis 14 8 bis 14

" Fir Einzelheiten siehe Querlastungsdiagramme (Ls Seite 205)
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Maf3zeichnung

2-fach 3-fach

| AxM6/25
b g
4AxM6/25 a
BN ONm
Hinweis: Montageplatten sind nicht
8o enthalten und missen separat
bestellt werden.
Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB
Anschlussdiagramm™® Passende Steuerungen und
Bedienelemente
24V DG Steuerung
+ O
- O
5V+ o -
1T > o 2 2
GND© [X) 'Y O 0o o @
J% 4&: 1,5K[1[11,5K » > o =
?\ """ [-\--- ‘ Ha” é THG e o o o
. al
» » gtlgcske Bedienelemente
[1+7] 2+ SEEEN EHAT = .
Blau Rot EHA3 “E ° ° °
F— et —— STF oy °
| ‘ STJ e o o
\ Hall-Sensor Signale \
\ M sininin \ STA .
| JUUL || STE 3 . E
| Antrieb \
————— e —— — — - {E‘ Handschalter ®N: FuBschalter Tischschalter

 Nur gultig mit THG11 THG10 muss an einer BCU, SCU oder VCU-Steuerung betrieben
werden.
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Leistungsdiagramm

Geschwindigkeit/Last Diagramm
Geschwindigkeit (mm/s)

16

Strom/Last Diagramm

Stromaufnahme (A)

Sicherheitsfaktor
unter Last

Sicherheitsfaktor (Spindelknickung)

6 24 ~.. .................
12 45 . S S N
8 3 B T2 e S S PO PSPPI SO PSPPI POS
4 1’5 B | N ; J ..................
0 : : : 0 : : : 0 : : :
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000 0 250 500 750 1000
Last (N) Last (N) Hub (mm)
1) Sicherheitsfaktor = 4
— THG...B. — THG...C. B/Tr 15x5 C/Tr 12,5x5
Querlastdiagramme

Querlastdiagramm THG...BD

Last [N]

2000 : ...... pre :
: Ubejrlastbeé'eich

1 500 SR .............. E—

1000 | o fo

s00 | /A WA

Untérlastbéreich

0 ; ; :
0 200 400 600 800 1000
Lastabstand von der Saulenmitte [mm]

Querlastdiagramm THG...CD
Last [N]

1000

800 |-\

600

200 |- .....

200

L%Jntefrlastibere:mh

0 L
0 100 200 300 400500 600 700 800
Lastabstand von der Saulenmitte [mm]

Querlastdiagramm THG...BA/ CA
Last [N]

2000 g
Uberlastbereich :

1500 o :
Idéaler
1000

500 Lastbere|ch ...... ...... ...........

Ué]terlaistberefich

0

0 50 100 150 200 250 300
Lastabstand von der Saulenmitte [mm)]

Stroke: —— 200 —— 300 400

500 — 600 — 700

— THG...BA —— THG...CA
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Zubehor

Bezeichnung

Bestellnummer

Obere Befestigungsplatte fiir 2-fach Teleskoprohr SPL-264265 0125688
Untere Befestigungsplatte fur 2-fach Teleskoprohr SMT-264363 0124814
Obere Befestigungsplatte fiir 3-fach Teleskoprohr SPL-264265 0125688
Untere Befestigungsplatte fur 3-fach Teleskoprohr SPL-264237 0125623
Schrauben (4/Platte) fur die Befestigungsplatte, 2-fach ZBE-510707 0125622
Befestigungsplatte, 3-fach ZBE-510707 0125360
Bestellschliissel

[v[ufal4] J-L [ [ [ | |-[o]o]o]
Typ
Spannung
0 24V DC
1 24V DC mit integrierter Stromabschaltung
Last
B 2000N
C 1000 N

Teleskoprohr

A Teleskoprohr 2-fach
D Teleskoprohr 3-fach
Hub (S)

2 200 mm

3 300 mm

4 400 mm

5 500 mm

6 600 mm

7 700 mm

Kabel / Stecker

Gerades Kabel, 1,0 m / Klinkenstecker
Gerades Kabel, 2,3 m / Klinkenstecker
Spiralisiertes Kabel, 0,6 m / Klinkenstecker
Gerades Kabel, 1,0 m / DIN8 Stecker
Gerades Kabel, 2,3 m / DIN8 Stecker
Spiralisiertes Kabel, 0,6 m / DIN8 Stecker

WA wW>N =

Optionen
Ohne Optionen

Kabeldurchfihrung, 1-Hall Impulsgeber

2-Hall Impulsgeber, Kabel mit DIN8 Stecker

OGMmMmoOOW>»Oo

Kabeldurchfiihrung, Potentiometer (nur 3-fach Teleskoprohr)

1-Hall Impulsgeber, 8 Impulse pro Umdrehung, Kabel mit Klinkenstecker
Potentiometer, 1 kQ, 2 Watt, 0,25 % Linearitat, 10-Gang (nur 3-fach Teleskoprohr)
Kabeldurchfihrung, 5 x 0,75 mm2, oben +160 mm, unten +800 mm

Kabeldurchfiihrung, 2-Hall Impulsgeber, Kabel mit DIN8 Stecker

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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TLC

Telemag Teleskopsaulen

Vorteile

 Druck- oder Zugkraft
» Hohe Querlastung

* Ruhig

+ Kraftvoll

+ Plug and play
Normen

+ EN/IEC 606011
+ UL 606011

Technische Daten

Beschreibung Einheit TLC 12ZWAS TLC 12ZWAK TLC 12ZWDS TLC 12ZWDK
Nennkraft — Druck N 4 000 4 000 4 000 4 000
Nennkraft — Zug N 4000 4000 4000 4000
Max. Querlast Nm Bis zu 630" Bis zu 630" Bis zu 2 100" Bis zu2 100"
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) 120VAC mm/s 16 bis 22 16 bis 22 16 bis 22 16 bis 22

230 VAC mm/s 11 bis 17 11 bis 17 11 bis 17 11 bis 17
Hubs&aule Rohrset 3-fach # Schubrohr 2-fach 2-fach 3-fach 3-fach
Hub mm 100 bis 700 100 bis 700 255 bis 700 255 bis 700
EinbaumaB (Druck Variante) mm S+ 175 S+ 175 S +60 S +60
EinbaumaB (Zug Variante) mm S+ 185 S+ 185 S+70 S+70
Spannung V AC 120 oder 230 120 oder 230 120 oder 230 120 oder 230
Leistungsaufnahme 120VAC W 1200 1200 1200 1200

230VAC W 890 890 890 890
Stromaufnahme 120VAC A 10 10 10 10

230VAC A 41 41 41 41
Einschaltdauer intermittierender Betrieb 120 V AC min. 0,8 min./37 min. 0,8 min./37 min. 0,8 min./37 min. 0,8 min./37 min.

230 VAC min. 1 min./37 min. 1 min./37 min. 1 min./37 min. 1 min./37 min.
Einschaltdauer Kurzzeitbetrieb 120 VAC min. 1,2 1,2 1,2 1,2

230 VAC min. 2 2 2 2
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 20/30 20/30 20/30 20/30
Isolationsklasse - | | | |
Art der Ansteuerung - elektrisch pneumatisch elektrisch pneumatisch
Gewicht kg 15,2-24,5 15,2-24,5 18,3-30,5 18,3-30,5

 Fur Einzelheiten siehe Querlastungsdiagramme (Ls Seite 210)
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MafBzeichnung

2-fach

4xM10x30
EinbaumaB ©
+2 @b(
N
Typenschild
Hilfsplatte ﬁ/ 4xM10x30

Anschlussdiagramm
Elektrisch
120-230 V AC
L L
N N
PE s PE

Hinweis: Montageplatten sind
nicht enthalten und missen
separat bestellt werden.

Legende:
S =Hub
L = EinbaumaB

Passende Steuerungen
und Bedienelemente

D 2xT6,3 A max

Pneumatisch
L
N
PE__o

2xT6,3 A max |||

W, f

O o =

z o &
TLC pneumatisch* e o o

* integrierte Steuerung
-
(: Handschalter
®N: FuBschalter

Tischschalter
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Leistungsdiagramm Sicherheitsfaktor unter Last

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s] Sicherheitsfaktor (Spindelknickung)

i : 18 é
30 SRS S 16 :
E : 14 Tt 516 2,5
12 {i.2XEs
20 10 '
8
6
4
2
0 H H H ; 0 : : :
0 1000 2000 3000 4000 0 200 400 600 800 1000
Last [N] Hub [mm]
—— 120 V AC Version —— 230 V AC Version " Sicherheitsfaktor = 4
Querlastdiagramme
Querlastdiagramm 2-fach Querlastdiagramm 3-fach
Last [N] Last [N]
4000 4000 : ¥
: Ubgrlastaereigh Ubierlastbeireich
3000 |- — : 3000 : :
5000 |t T, - 2000 | ................ .............
astbereich /i | Idealer : : '
i : Lastbereich
1000 1000 e
0 erlastbereich o , Unterlastbereich
0 200 300 400 0 200 400 600 800 1000

Lastabstand von der Saulenmitte [mm] Lastabstand von der Saulenmitte [mm]

300 — 400 — 500 600 — 700
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Zubehor
Bezeichnung Bestellnr
Obere Befestigungsplatte fur 2-fach Teleskoprohr ZPL-290268 0125624
Untere Befestigungsplatte flr 2-fach Teleskoprohr ZPL-290351 0125625
Obere Befestigungsplatte fiir 3-fach Teleskoprohr ZPL-290268 0125624
Untere Befestigungsplatte fir 3-fach Teleskoprohr ZPL-290265 0125623
Befestigungsschraube (4/Platte) fir Befestigungsplatte ZBE-510707 0125360
Stecker AC Telemag 3-polig ZEL-265518 0124866
Stecker AC Telemag 5-polig ZEL-265519 0124864
Bestellschliissel
[(v[efelq]2] [w] [ [ [ |-[ [o] |
C
Typ
Last
z 4 000N
Teleskoprohr
A Teleskoprohr 2x
B Teleskoprohr 3x
Steuerung
S Elektrische Steuerung
K Pneumatische Steuerung
N Niederspannungsansteuerung
Spannung
- 230 V AC/50 Hz (keine Eingabe)
2U 120 V AC/60 Hz
Ausfiihrung
0 Druck
1 Kundenspezifisch
3 Zug
Hub [S]
1 100 mm, nur fur 2-fach Teleskoprohr, Druck
1 255 mm, nur fur 3-fach Teleskoprohr, Druck
2 200 mm, nur fur 2-fach Teleskoprohr 2x
3 300 mm
4 400 mm
5 500 mm
6 600 mm
7 700 mm

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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TLG

Telemag Teleskopsaulen

Vorteile

+ Hohe Querlastung
* Kraftvoll

Normen

+ EN/IEC 606011
+ UL 60601-1

Technische Daten

Bezeichnung Einheit TLG 10/11-A TLG 10-B TLG 10/11-C
Nennkraft — Druck N 4000 2500 1500
Nennkraft — Zug N 0 0 0

Max. Querlast Nm Bis zu 2 800" Biszu 1 750" Bis zu 950"
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 10 bis 14 13 bis 17 25 bis 33
Hubsé&ule Rohrset 3-fach # Schubrohr 2 oder 3-fach 2 oder 3-fach 2 oder 3-fach
Hub mm 200 bis 700 200 bis 700 200 bis 700
EinbaumaB mm S + 180 S + 180 S + 180
Spannung VvV DC 24 24 24
Leistungsaufnahme W 156 156 156
Stromaufnahme A 6 6 6
Einschaltdauer intermittierender Betrieb ~ min. 1 min./9 min 1 min./9 min 1 min./9 min
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 30 30 30
Isolationsklasse - SELV SELV SELV

Art der Ansteuerung - elektrisch elektrisch elektrisch
Gewicht kg 15 bis 30 15 bis 30 15 bis 30

Y Fur Einzelheiten siehe Querlastungsdiagramme (Ls Seite 214)
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MafBzeichnung

>
4 x M10/30 i
i i/ 40 Nm
g it 3X> R >
. SNSERD=
Einbaumal | SN e! - £y
- \\_—;_/ EII”IbiLZJmaB \

6/
Pe o)

36(,1\1/20/30 Hinweis: Montageplatten sind
nicht enthalten und missen

separat bestellt werden.

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB
Anschlussdiagramm Passende Steuerungen und
Bedienelemente
DIN Stecker - 24 V DC
i Steuerung
5V+ PRPY
GND H
o sk sk
T" "\ST"_')\‘H Hall A 2 2 2 3
. Hall B B S Q =
DINS Stecke:
[17 | 214 3568 \ TLG SH © Wel ¢
Blau | Rot Bedienelemente
= — L ‘ EHA 1 =
} m Hall-Sensoren Signale } “— °
| \Mj | EHA 3 ": e o o
| | <
| JUUL | STF o .
| Antrieb | -
‘ - ——— STJ e o o
Klinkenstecker - 24 V DC STA °
N . . STE e o o
A AN J ‘:: Handschalter ®N: FuBschalter Tischschalter

Antrieb

" Nur gultig mit TLG11 TLG10 muss an einer BCU, MCU, SCU oder VCU-Steuerung
betrieben werden.
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Antriebe und Antriebsysteme

Leistungsdiagramm

Geschwindigkeit/Last Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s]

Strom/Last Diagramm

Sicherheitsfaktor unter Last

Stromaufnahme [A] Sicherheitsfaktor
40 7 20
6
30 15 |-
5 5
. : : .........
20 10 H b
8 .
2 5 o NN
L R R s s St S N el TN
A [ ; A/Kri1d x4 ¢
0 : H : H : H : 0 H : : : : : 0 H : : 3 : : :
0 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000 0 250 500 750 1000
Last [N] Last [N] Hub [mm)]
—A —B C " Sicherheitsfaktor = 4
Querlastdiagramme
Querlastdiagramm TLG...AD Querlastdiagramm TLG...BD Querlastdiagramm TLG...CD
Last [N] Last [N] Last [N]
4 000 : 2 500 : : : 1500 g o s
. | | Uberlastberéich X stberéich | N\ | Uboerlastbereich
" 2000 |- N3 IR SR ; : ; :
3000 R {
NS Hub Hib ¢ 1000} i
NS 1500 ! 1000 :
2000 Idealer
Lestoereich f 1000 S
1 000 : : : . : 500 |- .............. ........ LA ...........
500 |- b B z ;
0 nt:erlasitberefich 0 Unterlasitberefich @Jnterléstbeireich

400 800 1200
200 600 1000 1400

Lastabstand von der Saulenmitte [mm)]

400 800 1200
200 600 1000 1400
Lastabstand von der Saulenmitte [mm]

0

0 200 400 600 800 10001 200

Lastabstand von der Saulenmitte [mm]

Hub: — 200 — 300 400

500 — 600 — 700

Querlastdiagramm TLG...AA/BA/CA

Last [N]
4000
3500 [Nt :
3000 |-
2 500
2 000
1500 |
1000 |

500

Unterlastbereich

0 100 200 300 400
50 1560 2560 350

Lastabstand von der Saulenmitte [mm)]
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Zubehor
Bezeichnung Bestellnr
Obere Befestigungsplatte, 2-fach ZPL-290268 0125624
Untere Befestigungsplatte, 2-fach ZPL-290351 0125625
Obere Befestigungsplatte, 3-fach ZPL-290268 0125624
Untere Befestigungsplatte, 3-fach ZPL-290265 0125623
Befestigungsschraube (4/Platte) fir Befestigungsplatte ~ ZBE-510707 0125360
Bestellschlussel
(Tlcfef[1] J-[ [ [ [ [ J-[o]o]o]

Typ

Spannung

0 24V DC

1 24V DC mit integrierter Stromabschaltung (nur fiir 4 000 N und 1 500 N Version)
Last

A 4 000N

B 2500N

C 1500 N

Teleskoprohr

A 2-fach Teleskoprohr

D 3-fach Teleskoprohr

Hub [S]

2 200 mm

3 300 mm

4 400 mm

5 500 mm

6 600 mm

7 700 mm

abel / Stecker
Gerades Kabel, 1,0 m / Klinkenstecker
Gerades Kabel, 2,3 m / Klinkenstecker
Spiralisiertes Kabel, 0,6 m / Klinkenstecker
Gerades Kabel, 1,0 m / DIN8 Stecker
Gerades Kabel, 2,3 m, DIN8 Stecker
Spiralisiertes Kabel, 0,6 m, DIN8 Stecker

Ohne Optionen

1-Hall Impulsgeber, 8 Impulse pro Umdrehung, Kabel mit Klinkenstecker
Potentiometer, 1 kQ, 2 Watt, 0,25 % Linearitat, 10 Umdrehungen
Kabeldurchfuhrung, 54 0,75 mm2, oben +160 mm, unten +800 mm
Kabeldurchflhrung, 1-Hall Impulsgeber

Kabeldurchflihrung, Potentiometer

2-Hall Impulsgeber, Kabel mit DIN8 Stecker

Kabeldurchfiihrung, 2-Hall Impulsgeber, Kabel mit DIN8 Stecker

K
1
2
A
3
4
B
Optionen
0
A
B
C
D
E
F

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Antriebe und Antriebsysteme

TLT

Telemag Teleskopsaulen

Vorteile

« Sehr kleines Einbaumaf
+ Kraftvoll

Normen

+ EN/IEC 606011
+ UL 60601-1

Technische Daten

Beschreibung Einheit TLT10-A1 TLT10-A2 TLT10-B1 TLT10-C1 TLT10-C2
Nennkraft — Druck N 3000 4 000 2000 1000 2 000
Nennkraft - Zug N 0 0 0 0 0

Max. Querlast Nm Bis zu 400" Biszu 1 000" Biszu250" Bis zu 110" Bis zu 480"
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 11 bis 16 13 bis 19 13 bis 19 25 bis 36 25 bis 42
Hubsaule Rohrset # Schubrohr 3-fach 3-fach 3-fach 3-fach 3-fach

Hub mm 300 bis 700 300 bis 700 300 bis 700 300 bis 700 300 bis 700
EinbaumaB mm 05xS+170 05xS+240 05xS+170 05xS+170 0,5xS+240
Spannung VDC 24 24 24 24 24
Leistungsaufnahme W 168 168 192 192 216
Stromaufnahme A 2x3,5 2x3,5 2x4,5 2x45 2x45
'IcErlir;zchaltdauer R min. 1 min./9 min 1 min./9 min 1 min./9 min 1 min./9 min 1 min./9 min
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 40 40 40 40 40
Isolationsklasse - SELV SELV SELV SELV SELV

Art der Ansteuerung - elektrisch elektrisch elektrisch elektrisch elektrisch
Gewicht kg 15 bis 30 15 bis 30 15 bis 30 15 bis 30 15 bis 30

 Fir Einzelheiten siehe Querlastungsdiagramme (L Seite 217)
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MafBzeichnung

Hilfsplatte

@22 @20

Einbaumafi

+4

(oﬁne
Montageplatten)

Hilfsplatte

30 mm tief

Hinweis: Montageplatten sind nicht enthalten und muissen

separat bestellt werden.

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB

Anschlussdiagramm Passende Steuerungen und
DIN Stecker 24 V DC Bedienelemente
+
(35r\\1/5 Tt ™ Steuerung
e X (X ] 0
] 1] | 1,5K 1,5K b 1] | 1,6K 1,6K
Ay ‘\T_\: } Hall A 4% ‘% i Hall A
DINS Hall B | DINS Hall B
Stecker Stecker D> O D =
[+7] 2+ afs[e[e] | (7] 2+ afsfele] | o B g
Blau Rot Blau Rot TLT ° ° ° °
1 T v T T =1 1IIl 1 Bedienelement
edienelemente
\ Hall-Sensoren Signale| [ m Hall-Sensoren Signale }
\ M [ QA/ | EHA 1 *= °
| JUUL | JUUL | | EeHAs g2 o o o
| Antrieb | Antrieb ‘ =
L B o STF oy °
Klinkenstecker 24 V DC STJ e o o
! STA .
5V.
GNE STE (] [ °

" Nur gultig mit TLG11 TLG10 muss an einer BCU, MCU, SCU oder VCU-Steuerung betrieben

werden.

‘E‘ Handschalter

®§: FuBschalter

Tischschalter
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Antriebe und Antriebsysteme

Leistungsdiagramm

Geschwindigkeit/Last Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

Strom/Last Diagramm

Stromaufnahme [A]

S
0 ; ; :
0 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000
Last [N] Last [N]
— Al — Bt Cc1
Geschwindigkeit/Last Diagramm Strom/Last Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s] Stromaufnahme [A]
50 50
45 4.5
40 4,0
35 3,5
30 3,0
25 | 2,5
20 2,0
15 1,5 I/
10 1,0
5 0,5
O H H H O H H H
0 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000
Last [N] Last [N]
— A2 — C2
Querlastdiagramme
Querlastdiagramm A1, B1, C1 Querlastdiagramm A2, C2
Last [N] Last [N]
3000 : P —— 4000 : S —— R— %
2800 |\ H : 500 B H
gigg """""" : Uberlastbersich Ubsrlastbergich
2200 \\ : 3000 i
2000 : e~ 2500 : ;
1800 : : ; : Ideale feich——
1600 H ! 1\ 2 000 facesereeeenemioeenrien e i
1400 | i P~ Y : ; : :
1200 ¥ La“tberei? e f g 1500 [
1000 2w > 7/ — ‘ : :
800 : ¢ / d L LU R S R p
600 d ‘ :
20(‘)3 """ e U Untérlastbereich o . Unterlastbereich
0 50 100 150 200 250 300 0 100 200 300 400 500

Lastabstand von der Saulenmitte [mm]

Last [N]

— TLT1 A1  — TLT1 B-1 TLT1 C-1

— TLT1 A-2 — TLT1C-2
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Zubehor
Bezeichnung Bestellnr
Obere Befestigungsplatte ZPL-290268 0125624
Untere Befestigungsplatte ZPL-290265 0125623
Befestigungsschraube (4/Platte) fir Befestigungsplatte ZBE-510707 0125360
Bestellschliissel
(rfefwf+] J-L 1 [ [ | |-[ofo]o]

Typ

Spannung

0 24\ DC

1 24 V DC mit integrierter Stromabschaltung (nur fir A2 und C2)

Last / Geschwindigkeit

A2 4 000N

Al 3 000N

B1 2000N/19 zu 13 mm/s
Cc2 2 000 N/ 42 zu 25 mm/s
C1 1 000N

Hub [S]

3 300 mm

4 400 mm

5 500 mm

6 600 mm™

7 700 mm?"

Kabel / Stecker

Gerades Kabel, 1,0 m / Klinkenstecker
Gerades Kabel, 2,3 m / Klinkenstecker
Spiralisiertes Kabel, 0,6 m / Klinkenstecker
Gerades Kabel, 1,0 m / DIN8 Stecker
Gerades Kabel, 2,3 m / DIN8 Stecker
Spiralisiertes Kabel, 0,6 m / DIN8 Stecker

(oo I AT S R

Optionen
Ohne Optionen

Kabeldurchflihrung, 1-Hall Impulsgeber
2-Hall Impulsgeber, Kabel mit DIN8 Stecker

MO O >»Oo

' Reduzierter Sicherheitsfaktor

1-Hall Impulsgeber, 8 Impulse pro Umdrehung, Kabel mit Klinkenstecker
Kabeldurchfuhrung, 341,5 mm2, oben +160 mm, unten +800 mm

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Antriebe und Antriebsysteme

TXG

Telesmart Teleskopséaulen

Vorteile

+ Plug and play
« Kraftvoll und schnell
« Asthetisches Design

Normen

+ EN/IEC 606011
+ UL 60601-1

Technische Daten

Beschreibung Einheit TXG1 TXG4/5 TXG8/9
Nennkraft — Druck N 1500 1500 1500
Nennkraft — Zug N 0 0 0

Max. Querlast Nm Bis zu 210" Bis zu 210" Bis zu 210"
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 17 bis 23 17 bis 23 17 bis 23
Hubsaule Rohrset 3-fach # Schubrohr 2-fach 2-fach 2-fach

Hub mm 200 bis 600 200 bis 600 200 bis 600
EinbaumaB mm S + 180 S + 180 S + 180
Spannung - 24V DC 120V AC 230 VAC
Leistungsaufnahme W - N/A N/A
Stromaufnahme A 5 1,8 0,9
Einschaltdauer intermittierender Betrieb min. 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Einschaltdauer Kurzzeitbetrieb min. - N/A N/A
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40 +10 bis +40
Schutzart IP 30 30 30
Isolationsklasse - SELV 11/(1)2) 11/(1)2)

Art der Ansteuerung - elektrisch elektrisch elektrisch
Gewicht kg 8 bis 13 9 bis 14 9 bis 14

" Fir Einzelheiten siehe Querlastungsdiagramme (Ls Seite 222)
2 Obligatorisch fiir die Kabeldurchfiihrungsoption
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Maf3zeichnung

Hub +2

4xM6x40 DIN 7 500

beinhaltet
EinbaumaB +2

(ohne Montageplatten) "

4xM6x40 DIN 7 500 beinhaltet

Hilfsplatte

Anschlussdiagramm

24V DC

+ o

Schwarz

120/230 V AC

L

N

PE

@

i’f*f*‘()***‘(}**‘( 777777 ‘()’77—;
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
- |

Hinweis: Montageplatten sind nicht enthalten und muissent
separat bestellt werden.

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB

Passende Steuerungen und

Bedienelemente
Steuerung
-
Q
o
=
o
(&)

TXG 10 °

Bedienelemente

EHA ‘g-

HSM °

HSF o

-
“= Handschalter

®N: FuBschalter

Tischschalter

221



"tt Antriebe und Antriebsysteme

www.ott-antriebe . de

Leistungsdiagramm Querlastdiagramm Sicherheitsfaktor unter
Last
Geschwindigkeit/Last Diagramm
Geschwindigkeit [mm/s] Last [N] Sicherheitsfaktor (Spindelknickung)
o5 : 1 600 5 ; ; 20 : !
T 1400 \\ Ué)erlastbereich E \
T ; i :
20 \ 1200 f : 15
15 1000 N
Idealer Lastbereich  ——w-_1__ A\
800 / 10 X
10 600 \\
400 — z ) S N T S
5 |_—  Unterlastbereich
200 :
0 : ; 0 : 0 : : : I
0 500 1000 1500 0 75 150 225 300 0 150 300 450 600
Last [N] Lastabstand von der Saulenmitte [mm] Hub [mm]
Zubehor
Netzkabel Stecker Land Bestelilnr Anmerkung
Gerades Kabel 3,5 Euro General M/0121730 2-polig
Gerades Kabel 3,5 Schuko DE M/0121760 3-polig
Gerades Kabel 3,5 UL USA M/0121757 2-polig/ 3-polig
Gerades Kabel 3,5 Britischer Standard UK M/0121761 2-polig/ 3-polig

Obere oder untere Befestigungsplatte

M/0124874

Bemerkung: Befestigungsschrauben liegen dem TXG bei.

222



Teleskopséaulen

www.ott-antriebe . de

[o]o]

lo]-ofol | 11

Bestellschliissel
[T[x]g]
Typ
Spannung
1 24 V DC (Slave Aktuator)
4 120 V AC, 50/60 Hz, Schutzklasse Il
5 120 V AC, 50/60 Hz, Schutzklasse | (zwingend fiir Option Netzkabeldurchfiihrung)
8 230 V AC, 50 Hz, Schutzklasse Il
9 230 V AC, 50 Hz, Schutzklasse | (zwingend fur Option Netzkabeldurchfiihrung)
Farbe
5 Farblos eloxiert
Optionen
000 Ohne Optionen
EYX Bedienanschl. Durchfiihrung
EYF Netzkabeldurchfiihrung
EYS Bedienanschl. Durchfiihrung, Netzkabeldurchfiihrung
2AA Kabeldurchflihrung, Netz und Steuerkabel
EXG AnschluB TXG-BCU/VCU
KKK Kundenspezifisch

Hub (S) / EinbaumaB (L=S + 180 oder L= S + 160 mm) L=S + 180 L=S + 160
L=S+180 L=S+ 160

200
300
400
500
600

4CY
4DY
4EY
4FY
4GY

200 mm
300 mm
400 mm
500 mm
600 mm

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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FRE

Teleskopsédule FUhrungsrohreinheit

Vorteile

+ Attraktives Design
« Stabil
» Universaleinsatz

Maf3zeichnung
B B
, ! T T
1T [ | I
i

N A
| TN ol
FT || }m e
1’“ “i ‘1 L] ruf | jUT
Pl FF%%? H ‘ H
. 1. il

D I \ |

1Bl | INEEN |

20| RDR 2271 11| |

e i ‘ ‘
iEaNg T “1e
K | ‘ T | |
\ \ \
| \ ‘
\ | |
| | |
| | |
\ | |
\ \

20 I |
= 1k i
o

1A
]
[72+0,3 1 Ms ‘
i
(1850,2 [1146+0,45
A I | } M10
A _M10
[123,7+0,4 |
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Typ Anzahl Profildimensionen in mm EinbaumaB in mm
2-fach 3-fach 76x76 85x85 97x97 113 x 113 129x 129 146 x 146 163 x 163
FRE-A085 Hub + 138
FRE-A113 Hub + 148
FRE-A146 e Hub + 168
FRE-D097 (] Hub + 38
FRE-D129 Hub + 53
FRE-D163 Hub + 53
FRE-B097 N/A
FRE-B129 N/A
FRE-B163 N/A
FRE-E113 N/A

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix

Bestellschliissel

Typ

(FIRIE]-[L [ [ [ J-LI T ] 17]]-[ofo]o]
[ | ] [ ] [ I L

Anzahl Fiihrungsrohre

2-fach Rohrset/Dimension gréBtes Rohr

A085 85 x 85 mm
A113 113 x 113 mm
A146 146 x 146 mm
B097 97 x 97 mm
B129 129 x 129 mm
B163 163 x 163 mm
3-fach Rohrset/Dimension groBtes Rohr
D097 97 x 97 mm
D129 129 x 129 mm
D163 163 x 163 mm
E113 113 x 113 mm
E146 146 x 146 mm
V_ 4-fach Rohrset (auf Anfrage)
F_ 5-fach Rohrset (auf Anfrage)
S_ 6-fach Rohrset (auf Anfrage)
Z_ 7-fach Rohrset (auf Anfrage)
Farbe
5 Farblos eloxiert
6 Schwarz eloxiert
Optionen
000 Ohne Optionen
MCM  Mit Abdeckrahmen
MCN  Zugausfihrung
2EA Zugausfihrung, mit Abdeckrahmen
Hub
20 200 mm
30 300 mm
40 400 mm
50 500 mm
60 600 mm
70 700 mm

Andere Hublange

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Inhalt
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SCU 236
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SEM . 248
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BCU

Steuerung

Vorteile

+ Kompakte Steuerung fur drei Antriebe
+ Einfehlersicherheit

+ Uberlastungs- und Ubertemperaturschutz
+ Approbiert flir medizinische Anwendungen
« Einfach zu reinigen

* Tiefer Energieverbrauch im Ruhezustand

Technische Daten

Bezeichnung Einheit BCU5 BCU 8
Motoren Anschliisse (DIN8) # 3 8
Bedienelement Anschllisse (HD15) # 1 1

Akku Anschlisse # 0 0
Endschalter Anschliisse # 0 0
Einfehlersicherheit Ja/Nein Ja Ja
Inkrementaldrehgeber Verarbeitung Ja/Nein Nein Nein
Eingangsspannung V AC 120 230
Frequenz Hz 60 50
Eingangsstrom (max) A 2,5 1,3
Leistungsaufnahme im Bereitschaftszustand W 1,2 1,5
Ausgangsspannung VDC 24 24
Ausgangsstrom (nenn.) A 7 7
Einschaltdauer (intermittierend) min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Einschaltdauer (kurzzeitig) min. 2 2
Umgebungstemperatur °C 0 bis +40 0 bis +40
Luftfeuchte % 5 bis 85 5 bis 85
Schutzklasse IP x 4 x 4
Zulassungen IEC 60601-1(ed.3) IEC 60601-1(ed.3)
Gewicht kg 2,3 2,3
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MaBzeichnung Anschlussdiagramm
191
Anischt ohne Steckerverriegelung
7 N
Option fur Erdung ||
125 || 2/ 1
147,5 i /A
161 Netzkabel 17
Anschluss fur 3 Antriebe W
Anschluss Handschalter

Passende Steuerungen und Bedienelemente

Aktuatoren Teleskopsaulen Bedienelemente

—_ W A\ ?

o 14 1

a . 8 o L

> & a ®

< [a) - »

N - <

~ E N

< < 9 S = o

S 8 2 T S < o — .

< wWw se g L =2 T B e 2 E * o I

3 $ 885 8¢ 95 ¢g &g i3eek

o O 22 = = w = = = - o [ w o (7 (7
BCUS5 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° . ° °
BCU8 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]

= Handschalter ®=N: FuBschalter Tischschalter
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Bestellschliissel
(Blulc| [3]-[ | [3[1][ofo]-[o]o]o]0]

BCU Steuerung
Spannung
5 120 V AC, 60 Hz, Schutzklasse |
8 230V AC, 50 Hz, Schutzklasse Il
Netzkabel
2J Schutzklasse Il, gerades Kabel 3,5 m, Eurostecker (2-polig) (fir Spannungstyp 8)
2H Schutzklasse Il, gerades Kabel 3,5 m, Britischerstecker (2-polig) (fir Spannungstyp 8)
2L Schutzklasse |, gerades Kabel 3,5 m, UL Stecker (3-polig) (fir Spannungstyp 5)

) Blelp| | |-[ | | [o]o]o|-[ [o]o]o]
JEDE BCU BENOTIGT EINE BCP L L
BCU Parameterisierung
Funktionalitat
11 Alle Kanéle einzeln
21 Kanal 2+1
30 Alle Kanale gleichzeitig
T1 Trendelenburg
Motoren
A CALA 36A (24V DC), ECO2, ECO3, ECO4, ECO5 3,7A Antrieb 1 -
(o] CARE 33A, TLT10", TXG10 (EXG) 4,7 A Antrieb 2 -
E TFG10, ECO6, ECO8, ECO9 57A Antrieb 3 -
M MAX10, MAX30, THG10, TLG10 6,7 A
R RU20, RU21, RU22 8,5A
D MD22, MD23 8,5A
S CPMT1-12 8,5A
T CPMT1-22 8,5A
Soft Start/Stopp
0 Hart
3 Mittel
6 Soft (auf Anfrage)

W TLT ist ein zweimotoriger Antrieb. Fir simultanen Betrieb, empfehlen wir die Parametrierung BCP21-CC...
2 Reduzierte Hubleistung: CPMT-1 bis zu 3 000 N, CPMT1-2 bis zu 4 000 N
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Steuerung

Vorteile

+ Kompakte Steuerung fur funf Antriebe

* Einfehlersicherheit

+ Uberlastungs- und Ubertemperaturschutz
+ Approbiert fir medizinische Anwendungen
« Einfach zu reinigen

* Tiefer Energieverbrauch im Ruhezustand

Technische Daten

Bezeichnung Einheit VCU5 VCu 8 VCU 9
Motoren Anschlisse (DIN8) # 3 oder 5 3 oder 5 3 oder 5
Bedienelement Anschliisse (HD15) # 2 2 2
Akku Anschlisse (DSub9) # 1 1 1
Endschalter Anschliss (HD15) # 2 2 2
Einfehlersicherheit Ja/Nein Ja Ja Ja
Inkrementaldrehgeber Verarbeitung Ja/Nein Nein Nein Nein
Eingangsspannung V AC 120 230 230
Frequenz Hz 60 50 50
Eingangsstrom (max) A 2,5resp. 6,5 1,3 resp. 3,3 1,3 resp. 3,3
Leistungsaufnahme im Bereitschaftszustand W 2,6 resp. 3,9 2,6 resp. 3,9 2,6 resp. 3,9
Ausgangsspannung VvV DC 24 24 24
Ausgangsstrom (nenn.) A 7 resp. 18 7 resp. 18 7 resp. 18
Einschaltdauer (intermittierend) min. 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Einschaltdauer (kurzzeitig) min. 2 2 2
Umgebungstemperatur °C +5 bis +40 +5 bis +40 +5 bis +40
Luftfeuchte % 5 bis 85 5 bis 85 5 bis 85
Schutzklasse IP x 4 x 4 x 4
Zulassungen EN/UL EN 606011 EN 60601-1 EN 60601-1
UL 606011 UL 606011 UL 606011
Gewicht ohne Akku kg 2,4 resp. 3,8 2,4 resp. 3,8 2,4 resp. 3,8
Gewicht mit Akku kg 5,4 resp. 8,8 5,4 resp. 8,8 5,4 resp. 8,8
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Betriebsspannungsanzeige (LED)

Passende Steuerungen und Bedienelemente

Aktuatoren Teleskopsaulen Bedienelemente

—_— W W\ P

o g 1

a . 8 & A I f
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< la) e n:_ x
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T £ 8 3 3 8 ¢ 85 ¢ g 3 g ¢

(&) O 22 « (4 = w = = = = = w o (%) (%)
VCU 5 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° . ° ° °
VCU 8 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
VCU 9 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° °

“:: Handschalter *N: FuBschalter Tischschalter

Anschlussdiagramm

Bis zu 5 Anschlisse mit

DIN8 Stecker
/ 410
4 5 6
1. Zwei Anschlisse fir Bedienelemente HD15
2. Endschalter HD15
3. Zusatzlicher Platz zur Montage
4. Datenschild Software
5. Netzanschluss
6. Anschluss fur Akku D-Sub 9 (optional)
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Pinning vom HD15 Endschalter

Funktion Pin Litzenfarbe (ZKA-160627-2500) Anschlussdiagramm
= o m _ 2’9

24V DC (iiblich) 13,579 \é\/lzllfs/Gelb, Weiss/Griin, Grau-Rosa, Schwarz, ; 4

Schalter 1 2 Braun-Griin H

Schalter 2 4 Rot-Blue 6 m 10

NC 6,8,10,11,12,14 Violett, Rot, Rosa, Grau, Gelb, Braun 11 15

20-40 V DC, max. 50 mA 13 Griin D=20

GND 15 WeiB s1
Pin1  O———P—0" O_l
Pin2 © -
Pin3 O—p—0 o—l
Pin4 o

Zubehor

Bezeichnung Stecker Bezeichnung Bestellnr

Netzkabel, 2-polig Euro ZKA-160608-3500 M/0105726

Netzkabel, 3-polig Schuko ZKA-160637-3500 M/0118821

Netzkabel, 3-polig SEV ZKA-160638-3500 M/0118822

Netzkabel, 3-polig UL ZKA-160639-3500 M/0105588

Netzkabel, 3-polig UK ZKA-160609-3500 M/0105631

Netzkabel, 3-polig UL, Krankenhausstandard ZKA-160640-3500 M/0118823

Unterbau Akku 2,7 Ah ZBA-160208-0400 M/0118806

Adapter fur 4,5 Ah Akku ZBA-160207-1000 M/0121266

Externer Akku 4,5 Ah ZBA-160209 M/0119846
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Bestellschliissel

VCU Steuerung

Spannung

5
8
9

Anzahl Kanale

3
5

Optionen 1

1
2

Transformator

1
3

(v]cfu] | |-[o]of3] |

[o]-[o]o]o]

120 V AC, 60 Hz, Schutzklasse |
230V AC, 50 Hz, Schutzklasse Il
230V AC, 50 Hz, Schutzklasse IlI

3 Kanéle
5 Kanale

Ohne Optionen (nur fir VCUx3)
Mit Akku Vorbereitung

7 A Transformator
18 A Transformator (nur fiir 5-Kanal Version)

JEDE VCU BENOTIGT EINE VCP

VCU Parametrisierung

Funktionalitat

11
21
22
30
4
50
T

Antriebe

cox=mo>»

Softstart
0
3

vlele] | J-[ |

[o]o]o]

Alle Kanale einzeln

2 Kanéle gleichzeitig + 1 oder 3 einzeln

2 + 2 Kandle gleichzeitig + 1 einzeln

Alle Kanéle gleichzeitig, nur 3-Kanal Version

4 Kanéle gleichzeitig + 1 einzeln, nur 5-Kanal Version

Alle Kanéle gleichzeitig, nur 5-Kanal Version
Trendelenburg (2 Kanéle) + 1 oder 3 einzeln

A CALA 36A (24V DC), ECO2, ECO3, ECO4, ECO5

CARE 33A, TLT101), TXG10 (EXG)
TFG10, ECO6, ECO7, ECO8, ECO9
MAX10, MAX30, TLG10, THG10
RU20, RU21, RU22

MD22, MD23

RU23, RU24, RU25

3,7A
4,7 A
57A
6,7 A
8,56A
8,56A
1,7A

Aktuator 1 -
Aktuator 2
Aktuator 3
Aktuator 4
Aktuator 5

[ [ [ Jo]-]
L 7

-2

Hart, Start 0 ms, Stopp 0 ms
Mittel, Start 400 ms, Stopp 200 ms

Die SCU-L6sung bietet viel mehr Méglichkeiten als die in den Typenschlisseln angegebenen

Bitte fragen Sie nach weiteren Funktionen wie "virtuelle Endschalter", "

" Der TLT ist ein zweimotoriger Antrieb. Fur simultanen Betrieb, empfehlen wir die Parametrierung VCP21-CC

2 bei VCUx3: Null einsetzen

)

externe Endschalter" usw.
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SCU

Steuerung

Vorteile

+ Kompakte Steuerung fur sechs Antriebe

 Einfehlersicherheit

+ Inkremental Drehgeber Verarbeitung

« Uberlastungs- und Ubertemperaturschutz

+ Approbiert fiir medizinische Anwendungen

+ Einfach zu reinigen

* Tiefer Energieverbrauch im Ruhezustand
+ Bedienbar Uber RS232 Schnittstelle

Technische Daten

Bezeichnung Einheit SCU 1 SCU5 SCuU9
Motoren Anschliisse (DIN8) # 6 3 oder 6 3 oder 6
Bedienelement Anschliisse (HD15) # 3 3 3
Akku Anschlisse (DSub9) # 1 1 1
Endschalter Anschliss (HD15) # 4 4 4
Einfehlersicherheit Ja/Nein Ja Ja Ja
Inkrementaldrehgeber Verarbeitung Ja/Nein Ja Ja Ja
Eingangsspannung Vv 24 DC 120 AC 230 AC
Frequenz Hz N/A 60 50
Eingangsstrom (max.) A 30 6,5 B8
Standby Leistung w 0,8 4,3 4,3
Ausgangsspannung VvV DC 24 24 24
Ausgangsstrom (nenn.) A 30 18 18
Einschaltdauer (intermittierend) min. 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Einschaltdauer (kurzzeitig) min. 2 2 2
Umgebungstemperatur °C +5 bis +40 +5 bis +40 +5 bis +40
Luftfeuchte % 5 bis 85 5 bis 85 5 bis 85
Schutzklasse IP x 4 x 4 x 4
Zulassungen EN/UL EN 60601-1 EN 60601-1 EN 606011
UL 606011 UL 60601-1 UL 606011
Gewicht ohne Akku kg 1,2 3,8 3,8
Gewicht mit Akku kg 4,2 6,8 6,8
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Anschlussdiagramm
365
[a=:
! ° N\
\ D{”
I L = = =L
38
360

Betriebsspannungsanzeige (LED)

Passende Steuerungen und Bedienelemente

Aktuatoren Teleskopsaulen Bedienelemente
\\l' \\l'
s 8§ 4 e
=4 -
a T x 5o
= § § £ 383
e 2 2 g i g
= o S o
5% 5 § x &8 % & & © % 2 I
© Q =) ) < e O = [©) I < - w
== £ ©® = @@ S FE F R E i o bh &
SCU 1 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
SCU5 ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
scug [ [ ] [ ] [ ] [ [ ] [ ] [ [ ] [ ] [ [ ] [ ] [ ]
®Z Handschalter ®=N: FuBschalter Tischschalter
Anschlussdiagramm
1 2 3

ﬂ%lﬂeﬁﬂﬁ@
|
|
|
|
NN
=
L
T

b

Bis zu 5 Anschlisse mit
DIN8 Stecker

Drei Anschlisse fur Bedienelemente HD15
Endschalter HD15

Zusatzlicher Platz zur Montage
Datenschild Software

Netzanschluss

Anschluss fir Akku D-Sub 9 (optional)
Datenlibertragungsschnittstelle (optional)

NGRS
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Pinning vom HD15 Endschalter

Funktion Pin Litzenfarbe (ZKA-160627-2500) Anschlussdiagramm
Schalter 1 2 Braun/Grin
Schalter 2 4 Rot/ Blau
Schalter 3 6 Violet
Schalter 4 8 Rot
24V DC (com) 1,3,5,7 Weiss/Gelb, Weiss/Grlin, Grau/Rosa,
Schwarz

. s1
Optionale externe Spannungsversorgung Pin 1 O—H_O/
fiir Binar Ausgange 9 Blau 29 Bino O
Binar Ausgang 1 (22-40 V DC/1 A) 10 Rosa 1 Pin 3 ) 52
Binéréusgapg 2 (22"-40 VDC/1 A 11 Grau 6 @ 10 bind o
GND fiir Binar Ausgange 12 Gelb ‘d ‘ =
20-24 V DC, max. 50 mA 13 Griin 1] 15 Pin5  O———p—=0 o]
5V DC getaktet 14 Braun D=20 Piné O ”
GND 15 Weiss Pin 7 o—>|—o/o—|

Pin 8 O

Zubehor
Bezeichnung Stecker Bezeichnung Bestellnr
Netzkabel, 3 polig Schuko ZKA-160637-3500 0118821
Netzkabel, 3-polig SEV ZKA-160638-3500 0118822
Netzkabel, 3-polig UL ZKA-160639-3500 0105588
Netzkabel, 3-polig UK ZKA-160609-3500 0105631
Netzkabel, 3-polig UL, Krankenhausstandard ZKA-160640-3500 0118823
Unterbau Akku 2,7 Ah ZBA-160208-0400 0118806
Adapter fiir 4,5 Ah Akku ZBA-160207-1000 0126155
Externer Akku 4,5 Ah ZBA-160209 0126154
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Bestellschliissel
[STelu] T ]-[olo[s[ I 1 ]-[olelo]0]
SCU Steuerung
Spannung
1 24V DC (nur fur 6-Kanal Version)
5 120 V AC, 60 Hz, Schutzklasse |
9 230V AC, 50 Hz, Schutzklasse |
Anzahl Kanale
3 3 Kanéle
6 6 Kanale
Akku
1 Ohne (nur fir SCU16)
2 Mit Akku Vorbereitung
3 Tischakku 2,7 Ah Batterie montiert
Transformator
0 Ohne (nur fur SCU16)
3 Standard (AC Version)
Interface
0 Ohne RS232
1 Mit RS232 (nur fir 6-Kanal Version)
) slelpl [ |-LI [ [[1]]-[[o]o]o]
JEDE SCU BENOTIGT EINE SCP N
SCU Parameterization
Funktionalitat
11 Alle Kanéle einzeln
21 Kanal 2+1(+1+1+1)
22 Sechs (6) Kanal Version 2+2+1+1
30 Drei (3) Kanal Version, alle Kanale synchron
31 Sechs (6) Kanal Version 3+1+1+1
41 Sechs (6) Kanal Version 4+1+1
60 Sechs (6) Kanal Version, alle Kanéle synchron
T1 Trendelenburg T+1 (+1+1)
Antriebe
A ECO4F, ECO5F 3,7A Aktuator 1 -
C TLT 10" 4,7 A Aktuator2 -
E TFG10, ECO8F, ECO9F 57A Aktuator 3 -
MAX10, MAX30, TLG10, )
M THG10 6,7 A Aktuator 4 -2
R RU20, RU21, RU22 8,5A Aktuator 5 -2
D MD22, MD23 8,5A Aktuator 6 -2
V) RU23, RU24, RU25 11,7A
S CPMT1-1 1,7A
T CPMT1-2 10,2 A
Softstart
0 Hart
3 Mittel
6 Soft (auf Anfrage)

Die SCU Steuerung bietet erheblich mehr Moglichkeiten als in diesem Typenschliissel angegeben. Bitte wenden Sie sich
an Ewellix.

" Die TLT Saule ist ein zweimotoriger Antrieb. Fir simultanen Betrieb, empfehlen wir die Parametrierung SCP21-CC
2 bei SCUx3: Null einsetzen
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MCU

Steuerung

Vorteile

+ Geeignet fir mobile Anwendungen

+ LED Anzeige bei schwachem Ladezustand der
Batterie

« Zusatzliches akustisches Signal bei sehr
schwacher Batterie

Technische Daten

Bezeichnung Einheit MCU
Motoren Anschlisse # 2
Bedienelement Anschlisse # 1
Akku Anschliisse # 1
Endschalter Anschliss # 0
Einfehlersicherheit Ja/Nein Nein
Inkrementaldrehgeber Verarbeitung Ja/Nein Nein
Eingangsspannung V DC 28
Frequenz Hz N/A
Eingangsstrom (max.) A 0,5
Leistungsaufnahme im Bereitschaftszustand W N/A
Ausgangsspannung VvV DC 24
Ausgangsstrom (max.) A 9,5
Einschaltdauer (intermittierend) min. 1 min./9 min.
Einschaltdauer (kurzzeitig) min. N/A
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40
Luftfeuchte % 85
Schutzklasse IP ™4
Zulassungen EN/UL EN 60601-1/EN 60601-1-2/
UL 2601/EN ISO 10535
Gewicht kg 4,9
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MafBzeichnung
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Passende Steuerungen und Bedienelemente

Aktuatoren Teleskopsaulen Bedienelemente
Wl
v f
(O]
<
x 2 3 =
(O]
S < o zr S T Rk £
= = w = = w (7 (%)
MCU . ° ° ° ° ° ° °
(E Handschalter *N: FuBschalter Tischschalter

Anschlussdiagramm

DC Bedienelement  Motor 1 Motor 2
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Zubehor
Beschreibung Stecker Bezeichnung Bestellnummer
Batterie 4,5 Ah ZBA-142211 0100667
Netzteil Euro ZDV-142378-2500 0132841
Netzteil UL ZDV-142381-2500 0132843
Netzteil UK ZDV-142380-4000 0132842
Wandladestation ZLA-142221 0126159
Werkzeug flr Stecker ZWS-140375 0125322
Bestellschlussel

M[c[u] [1] |-[ofo] [3] [ [ |-[ofo]o]o]

L1

Type

Anzahl Kanéle

1 1 Kanal

2 2 Kanal

Optionen

000 Abschaltstrom 6 A

EXP Abschaltstrom 9 A

EYE Abschaltstrom 6 A, Notabsenkung, 1 Kanal

2AT Abschaltstrom 9 A, Notabsenkung, 1 Kanal

EYR Individuelle Stromabsch. 6 A (nur flir 2-Kanal Version)
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COMPACT

Steuereinheit

Vorteile

+ Synchronisierung von bis zu 3 Aktuatoren mdglich

+ Bis zu 4 Speicherpléatze (abhangig von gewahltem
Handschalter)

+ VerknUpfung von bis zu 4 Steuerungen

* Verbesserter Bewegungskomfort

+ Verstellbarer Fahrbereich und Stopp Positionen
+ Bereich mit niedriger Geschwindigkeit

* Hocheffizientes Schaltnetzteil

- Niedriger Standby-Stromverbrauch, geringe
Feldemission

Technische Daten

Bezeichnung Einheit COMPACT
Motoren Anschlisse (DIN8) # 8
Bedienelement Anschllsse (DIN7) # 1
Akku Anschlisse # 0
Endschalter Anschliisse # 1
(LogicConnector DATA)
Einfehlersicherheit Ja/Nein Nein
Inkrementaldrehgeber Verarbeitung Ja/Nein Ja
Eingangsspannung/ Frequenz V AC/Hz EU: 207 - 254,4 /50
US: 90 -127 / 50-60
Nennspannung/ Frequenz V AC/Hz EU: 230/ 50
US: 120/ 60
Eingangsstrom (max.)
120V AC A 10
230V AC A )
Leistungsaufnahme im Bereitschaftszustand W 0,5
Ausgangsspannung (Nenn) VvV DC 24
Ausgangsstrom Summe (max.) A 15
Ausgangsstrom pro Kanal (max.) A 8
Umgebungstemperatur °C 0 bis +30
Luftfeuchte % 5 bis 85
Schutzart P 20
Schutzklasse - |
EN 60335-1/
Zulassungen EN/UL UL 60950-1
Gewicht kg 0,5
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MaBzeichnung
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Passende Steuerungen und Bedienelemente

Teleskopsaulen

Bedienelemente

(a]
T
o
=
5 o
i <
= 9 =
[a] \ <
5 2 i
] [a] a
) =) 5 9 =
< O &5 o S5 = U
s = ¢ % 3 & o
= = = - = I I
COMPACT ° ° ° ° ° ° °
®= Handschalter *N: FuBschalter Tischschalter
Schaltzyklen
Hochleistungszyklus 20 s Auf 19 A@20V, 380 W
20 s Ab 7A@33V, 231 W
Pause 9 min

Normal-Zyklus 1/9 30 s Auf
30sAb
Pause

Normal-Zyklus 2/18 2 min Lauf:
Pause:

15A @24V, 360 W
7A@33V,231W
9 min

7A@33V,231 W
18 min

oOTTOnwN =

Motor 1 (M1)

Motor 2 (M2)

Motor 3 (M3)

Handschalter (HS)

Netzkabelanschluss

Funktionserde

LogicConnector fir Sensoren und Kaskadierung
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Tischschalter

Beschreibung

Bezeichnung

Bestellnummer

Extra einfacher Tischschalter (auf/ab)
Schreibtischschalter mit Display fur 2

Motorgruppen (auf/ab und Speicher) Schreibtischschalter mit Smart-

Touch-Display (auf/ab und Speicher)

HSM-OD-2-LD
HSF-MDF-4M4-LD

TOUCH-UD-MDF-4M2-LD

123247
123246

131740

Zubehor

Beschreibung

Bezeichnung

Bestellnummer

Netzkabel gerade
Netzkabel gerade
Netzkabel gerade

Spiralkabel

Spiralkabel

Offene Litze fir Logicdata
Verbindungskabel an Steuerung

LOG-CBL-PWK
LOG-CBL-PWK-UK
LOG-CBL-PWK-US-SJT

LOG-CBL-HT-SYNC-500
LOG-CBL-HT-SYNC-1500
LOG-CBL-HT-LC-DATA-Y
LOG-CBL-HT-MOLEX-RJ45

131665
131825
131666

131678
132061
132062
132063

Bestellschliissel

[c[o[m[PTaTc]T] - [€] - [3]-
e -— ,

Typ

Anzahl der verwendeten Motoren (optional, je nach Parameter)

3 Motoren (keine zuséatzliche Bezeichnung erforderlich)

-fNf-L [ ] -0 1]
[ [

2 2 Motoren

1 1 Motor

Aktuator-Typ

TMA TMA10

TMD TMD10

TFG TFG10

TXG TXG10

Spannung

us 120 VAC, 60 Hz, Klasse |
EU 230 VAC, 50 Hz, Klasse |
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SEM

Steuerung

Vorteile

» Steuert bis zu 4 Aktoren

+ Geeignet fur Hauspflege- und Pflege-

betten

Technische Daten

Bezeichnung Einheit SEM1
Motoranschlisse # 4
Anschlusse fur Bediengerate # 1
Eingangsspannung/Frequenz V AC 230/50 HZ

V AC 120/60 HZ
Ausgangsspannung V DC 24
Ausgangsstrom (max.) A (DC) 5
Einschaltdauer min. 1 min./9 min.
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40
Schutzart IP x 4
Zulassungen UL UL60601-1 (1. Edition)
Gewicht kg 1,8
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MaBzeichnung Passende Steuerungen
und Bedienelemente
117
Aktoren Bedienteile
H
\\"
116 ) ‘»
146 | s -
m (o] w
O I
w L
SEM1 ° °

70 ng

102 26 42

Anschlussdiagramm

i

- :=={}¥,§\\M

Schalteranschluss

43 2
NS
N4

Anschluss flir 4 Antriebe

‘:: Handschalter
®N: Fussschalter

Tischschalter
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Bestellschliissel

Typ

s|E[m

[1] ]-|

\_|_l

Anzahl der Kanéle
2 2 Kanéle
4 4 Kanéle

Spannung / Frequenz

1 230V / 50Hz

2 120V / 60Hz

Netzstecker

1 2-poliger Netzstecker, Schutzklasse Il (Euro-Norm)
2 2-poliger Netzstecker, Schutzklasse Il (britischer Standard)
3 2-poliger Netzstecker, Schutzklasse Il (US)

B 3-poliger Netzstecker, Schutzklasse | (Schuko)

E 3-poliger Netzstecker, Schutzklasse | (US) Farben
Schwarz

A Schwarz

B Grau RAL 7035

Optionen, elektrisch

0 Keine
Befestigung
0 Huckepack auf Ecomag
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Inhalt
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CAES

Handschalter

Vorteile

* Robustes ergonomisches Design
* Folientastatur
+ Eindeutig markierte Tasten

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAES 31C
Max. Anzahl Funkionen n° 1
Betriebsleistung V DC/mA 30/33
Schutzart IP 54

Farbe - Schwarz
Maf3zeichnung

Einfahren (Antrieb)

149 | 1500 -50
‘ 30-5 -
5\3 |
Ausfahren (Antrieb)
Kabel Nr. 2 (Allgemein)

[ : i =
%7 /TJjKaba NF. 1 (Vorwérts) , /

Kabel Nr. 3 (Rlckwarts)
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Passende Steuerung

Steuerungen

CAEV 110/220

CAED 3-24R
CAED 5-24R
CAED 9-24R

CAES 31C

Anschlussdiagramm

Bestellschliissel

CAES 31C (Kein Stecker, 2 Tasten)
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Antriebe und Antriebsysteme

EHAT1

Handschalter

Vorteile

* Robustes ergonomisches Design

« Spurbare Schaltpunkte der Tasten
+ Eindeutige Markierungen

+ Einfache Montage des Halteblgels

Technische Daten

Bezeichnung Einheit EHA 1
Max. Anzahl Funkionen n° 2
Betriebsleistung V DC/mA 12/50
Schutzart IP 67
Farbe - Grau
Maf3zeichnung

DSUB 9

~{p
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Passende Steuerung und Teleskophubsaulen

Antriebe Steuerungen
N~
X o=
< o
= =
EHA1 ° °
Zubehor
Beschreibung Bezeichnung

Bestellnummer

Selbstklebender Befestigungbligel ZBG-145361-000

0125538

Bestellschliissel

[E[R]Afa] |-[ [1] |

| IN]-[ofo]o]
-

Typ

Anzahl Kanale

1 1 Kanal
2 2 Kanal

Befestigungsbiigel

1 Mit Bligel montiert
2 Bugel separat mitgeliefert

Kabel / Stecker

B Spiralisiertes Kabel, 1,3 m/2,5 m / D-sub Stecker 9-polig

Gerades Kabel 2,5 m (D-sub Stecker 9-polig)

C
D Spiralisiertes Kabel, 1,0 m/2,0 m (D-sub Stecker 9-polig)
F Spiralisiertes Kabel, 2,5 m/3,5 m / D-sub Stecker 9-polig

Symbole

00 Ohne

10 1 Kanal Kopf

20 2 Kanéle Pfeil auf/ab
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EHA3

Handschalter

Vorteile

* Robustes ergonomisches Design

« Spurbare Schaltpunkte der Tasten
+ Eindeutige Markierungen

+ Einfache Montage des Halteblgels

Technische Daten

Bezeichnung Einheit EHA 3

Max. Anzahl Funkionen n° 5
Betriebsleistung V DC/mA 12/50
Schutzart IP 67

Farbe - Grau

Kabel: spiralisiert - D-sub 15-pin

Maf3zeichnung

Hohe Dichte
D-Sub 15

15x42
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Passende Steuerung und Teleskophubséulen

Teleskopsdulen Steuerungen

2 S - ) -3 © © o 1) ©
0] 0] = 2 2 = =) = 2 =
s e (] (6] o o o [§] (6] (&)
= - (7] (7] (7] > > > o 1]
EHAS3 ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
Zubehor
Beschreibung Bezeichnung Bestellnummer
Selbstklebender Befestigungbiigel ~ZBG-145361-000 0125538
Bestellschliissel
[E[n[Af3] |-[2]3[m] [ [N|-[o]o]o]
L 7 LT
Typ |

Anzahl Kanaéle

1 1 Kanale

2 2 Kanale

3 3 Kanéle

4 4 Kanale

5 5 Kanéle

A 1 Kanal mit 3 Memorypositionen (nur fir SCU)

B 2 Kanéle mit 3 Memorypositionen (nur fir SCU)

C 3 Kanéle mit 3 Memorypositionen (nur fir SCU)

Symbole

00 Ohne

10 1 Kanal: 2 Ebene von oben Pfeil auf/ab

11 Kopf

12 FuB

13 Niveau

14 Anti-Trendelenburg

20 2 Kanale: 1-2 Ebene von oben Pfeil auf/ab

21 Kopf/FuB

22 Kopf/Niveau

23 Niveau/Kopf

29 Niveau/Anti-Trendelenburg
30 3 Kanale: 1-3 Ebene von oben Pfeil auf/ab

31 Kopf/FuB/Niveau

32 Niveau/Kopf/FuB3

39 Niveau/Anti-Trendelenburg/Kopf
40 4 Kanale: 1-4 Ebene von oben Pfeil auf/ab

47 Niveau/Anti-Trendelenburg/Kopf/FuB3
50 5 Kanale: 1-5 Ebene von oben Pfeil auf/ab

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhéltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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EHE1

Handschalter

Vorteile

» Einfach und prazie
* Flexible Bedienung
» Ergonomisches Design

Technische Daten

Bezeichnung Einheit EHE 1

Max. Anzahl Funkionen n° 2
Betriebsleistung V DC/mA 38/50
Schutzart IP x 67

Farbe - Grau

Kabel: spiralisiert 1,1m/ 2,5m - FCC Stecker
Maf3zeichnung

FCC Stecker / I

Hinweis: Blgel am Schalter montiert.
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Passende Steuerung und Teleskophubséulen

Teleskopsaulen Steuerungen

TXG 4"
TXG 5"
TXG 8"
TXG 9"
SEM1 2
SEM1 4

EHE1

" Nur mit FCC Stecker

Zubehor
Beschreibung Bezeichnung Bestellnummer
Befestigungbugel ZBG-145361-000 0125538
Bestellschliissel
[e[n][e[4] |-[1]B[1] | [B]-[ofo]o0]
L1
Typ

Anzahl Kanale

1 1 Kanal

2 2 Kanale

Symbole

10 1 Kanal Pfeil auf/ab
20 2 Kanale Pfeil auf/ab
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HSM, HSF, HSU

Tischschalter

Vorteile

+ Einfach und prazise
» Elegantes Design

» Verschiedene Funktionen

Technische Daten

Bezeichnung Einheit HSM-OD-2-LD HSF-MDF-4M4-LD HSU-OD-2-FCC
Max. Anzahl Funkionen n° 1 1 oder 2 1
Betriebsleistung V DC/mA 5/50 5/50 5/50
Schutzart IP 32 32 32
Farbe - Schwarz Schwarz Schwarz
Maf3zeichnung
42
85) k21a‘
) ‘ 50
A | Bll=
15 \
4|
i 0 |i7s]
‘ 27 l2g5
458 *f \
HSM-0OD-2-LD
l— 21— 36—
110,2 72
105.2 136
L H[ 1001 | HSU-OD-2-FCC
H ] H 63 i 7
27
H H D H H ﬁ 119 | J
o o1 r
— [
<1~ @
MOoooo0 ™ |
129
9.6]
l l,
HSF-MDF-4M4-LD HSU-OD-2-FCC
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Passende Steuerung und Teleskophubséaulen

Teleskopsaulen Steuerungen

:

:

2 g

HSM-OD-2-LD N

HSF-MDF-4M4-LD °
HSU-OD-2-FCC °

Bestellschliissel

HSM-OD-2-LD (DIN7 Stecker)
HSF-MDF-4M4-LD (DIN7 Stecker)
HSU-OD-2-FCC (FCC Stecker, nur fiir TXG)
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PHC

Pneumatischer Handschalter

Vorteile

+ Einfach und prazise
« Bedienung mit Luft (keine Elektriztat)
» Ergonomisches Design

Technische Daten

Bezeichnung Einheit PHC
Max. Anzahl Funkionen n° 4
Betriebsleistung V DC/mA N/A
Schutzart IP 66
Farbe - Grau

Maf3zeichnung

59— F— 39—

160 Do

%9
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Passende Antriebe und Teleskopsaulen

Antriebe Teleskopsaulen

TLC pneumatisch
TGC pneumatisch
THC pneumatisch

MAX 7
MAX 7

PHC

Bestellschliissel

PHC 1 - 130517 (1 Kanal mit Pfeilen auf/ab, ohne Bugel)

PHC 2 - 130625 (2 Kanale mit Pfeilen auf/ab, ohne Bligel)
PHC 3 - 130756 (3 Kanéle mit Pfeilen auf/ab, ohne Buigel)
PHC 4 - 130955 (4 Kanale mit Pfeilen auf/ab, ohne Bligel)

Andere Symbole/ mit Buigel auf Anfrage
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PFP

Pneumatischer Fufdschalter

Vorteile

* Robustes ergonomisches Design
« Einfach und prazise
+ Bedienung mit Luft (keine Elektriztat)

Technische Daten

Bezeichnung Einheit PFP 1K PFP 1
Einheit n° 1 1

Max. Anzahl Funkionen V DC/ mA N/A N/A
Betriebsleistung IP 21 21
Schutzart - Grau Anthrazit
Farbe

Maf3zeichnung

106

195

211

PFP 1K-130652 PFP 1-121545
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Passende Antriebe und Teleskopsaulen

Antriebe Teleskopsaulen

] K= s

= - -

© © ©

£ £ £

5 E =

[ Q [3]

5 ~ s & &

< < 9 3 £

= = - - -
PFP ° ° o ° °

Bestellschliissel

PFP 1K - 130652
PFP 1121545

Andere Varianten auf Anfrage.
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ST

Fuf3schalter

Vorteile

+ Einfach und prazise
» Ergonomisches Design
+ Verschiedene AnschluBstecker

Technische Daten

Bezeichnung Einheit ST

Max. Anzahl Funkionen n° 3
Betriebsleistung V DC/mA 12/50
Schutzart IP x5

Farbe - Blau/anthrazit
Maf3zeichnung

D-Sub 9 Stecker

HD15 Stecker

FCC Stecker

268



Bedienelemente

www.ott-antriebe. de

Passende Antriebe und Zubehor

Teleskopsaulen Antriebe Steuerungen
o

g g

8 I ~ - [t} o 0 © o 0 ©

2 2 3 3 3 o 3 3 3 3 0

= [~ = (7] (7] (7] > > > [} I} =
STJ ° ° ° ° ° ° ° ° °
STF ° U ©
" Nur mit FCC Stecker
Zubehor
Beschreibung Bezeichnung Bestellnummer
GummiftiBe (100 Stk.) ZBE-135310 0102879
Pfeil nach oben ZKL-135309-0001 0124871
Pfeil nach unten ZKL-135309-0002 0124870
Bestellschliissel

(sit] [of J-L I [ [ [[]-[[]-[ofo]
LT

Typ
Produktgruppe
F Klassiker, D-Sub9 oder FCC Stecker

J

Anzahl Kanéle

1
2
3

Kabel / Stecker

Standard, Einfehlersicherheit, HD15 Stecker

Ein (1) Kanal
Zwei (2) Kanéle
Drei (3) Kanéle

LU Spiralisiertes Kabel 1,3-2,5 m / D-sub Stecker

LW  Spiralisiertes Kabel 1,3-2,5 m / HD15 Stecker

ouU Gerades Kabel 2,5 m / D-sub Stecker

ov Gerades Kabel 2,5 m / FCC Stecker (nur fir STFO1 und STF02)
OW  Gerades Kabel 2,5 m / HD15 Stecker

Farbe

1 Anthrazit

4 Blau

Optionen

000 Ohne Optionen

MAY Mit GummifliBen montiert

Symbole

X1
37

Pfeil auf/ab (auf jedem Tasten-Paar), 1-3 Kanale
Pfeil auf/ab, M/1, 2/3 (3 Memoryfunktionen) nur fir STJ03

269



www.ott-antriebe. de

Antriebe und Antriebsysteme

ST

Tischschalter

Vorteile

» Einfach und prazise
* Elegantes Design
* Memory Positionen

Technische Daten

[ PEm0 O

Bezeichnung Einheit ST
Max. Anzahl Funkionen n° 3
Betriebsleistung V DC/mA 12/50
Schutzart IP x 0
Farbe - Schwarz
Maf3zeichnung
62 62
— L L , >4 x
ENE iy 8 ©° 0]
/ 11,5
LU 20\ LJ 20[
104 107,5
| % | jess [0 % o
o[@°@|m D] EREIERE]
| T l x
146 149,5
| 138 | \20 138 \20
ol@°Om 0o B}y @ elw 0] of
i | i
STA gerade STA 90° abgewinkelt
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Passende Antriebe und Zubehor

Teleskopsaulen” Antriebe" Steuerungen
@

g 2

2 J ~ - ) -3 0 © ) 1) ©

e g 3 2 3 3 3 3 3 3 3 @8

= - = (7] 7] (7] > > > [} 0 =
STA . ° °
STE ° ° ° ° ° ° ° ° °
" mit integrierten Steuerungen
2 Nur mit FCC Stecker
Bestellschliissel

(sit] [of |-[ [ [e] [ [ J-[ [ |-[o]o]
LT

Typ
Produktgruppe

A Klassiker, D-Sub9 oder FCC Stecker
E Standard, HD15 Stecker

Anzahl Kandle

1 Ein (1) Kanal
2 Zwei (2) Kanéle
3 Drei (3) Kanale

Kabel / Stecker

0U  Gerades Kabel 2,5 m / D-sub Stecker
WV  Gerades Kabel 1,5 m / FCC Stecker
OW  Gerades Kabel 2,5 m / HD15 Stecker

Optionen

000 Ohne Optionen
MAU Mit GummifiiBen montiert

Symbole

X1 Pfeil auf/ab (auf jedem Tasten-Paar), 1-3 Kanéle
37 Pfeil auf/ab, M/1, 2/3 (3 Memoryfunktionen) nur fir STJ03
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STK

Tischschalter

Vorteile

+ Einfach und prazise
» Elegantes Design
* Taktile Tasten mit Fingerfihrung

+ 2-farbige LED-Anzeige flr Strom-
und Rickmeldungsstatus

Technische Daten

F i i b

Bezeichnung Einheit STK
Max. Anzahl Kanéle n° 1
Betriebsleistung V DC/mA 12/50
Farbe - Grau
Anzeige - 2-farbige LED-Anzeige fir Strom- und Rickmeldungsstatus
Stecker - RJ45
Symbole - mit Pfeilen auf/ab
Maf3zeichnung

66,7 |

Inl S

T T = I
12,3
208 39 555

|

€

L [mm]

STKO01-SW3000-X100 STKO01-UW3000-X100

500 1000
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Passende Antriebe und Zubehor

Teleskopsaulen Anschlussboxen
N (3]
g &
o A
S 8
T q 2 ® @
- - 5] S g
s S s I I
o o o E 3
(8] (&) (&) N N
STK01-SW3000-x100 ° ° ° ° °
STKO01-UW3000-x100 ° ° ° ° °
Bestellschliissel
Beschreibung Artikelnummer Bestellnummer
Tischschalter mit LED, Kabel 0,5m STKO01-SW3000-x100 130025
Tischschalter mit LED, Kabel 1 m STK01-UW3000-x100 130026
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CAJH1

Vorteile

* Robustes, elegantes und ergonomis-
ches Design mit LED

« 2 Positionen fiir den Haltebtigel

+ Vorbereitet fur individuelle Beklebung

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAJH1

Max. Anzahl Kanale n° 5
Betriebsleistung V DC/mA 12/50
Schutzart IP x 4

Farbe - Grau

Kabel: spiralisiert 1,3 m/2,5 m - 0-sub 15-pin
Maf3zeichnung

Stecker mit hoher Dichte

Schnitt A-A
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Passende Antriebe und Zubehor

Teleskopsaulen Steuerungen
(=} =}
s o 3 5 8 s s 3 8 s
2 2 o 0 0 ] 0 o 0 o
= = (7} 72} n > > > m o
CAJH1 ° ° ° ° ° ° ° ° ° °
Zubehor
Beschreibung Artikelnummer Bestellnummer
Biigel mit Clip ZBG-145361-000 M/0125538
Bestellschliissel
IfIAIJIHITI-III III | [A]4]
Typ |

Anzahl der Kanédle/Symbole

100 1 Kanal
1A0

1A1

1B1

200 2 Kanéle
2A0

2A1

2B1

300 3 Kanéle
3A0

3A1

3B1

400 4 Kanéle
4A0

4B1

500 5 Kanale
5A0

5B1

Befestigung

Keine Symbole

Pfeil nach auf/ab

Pfeil nach auf/ab / mit 3 Speicherpositionen
kundenspezifisch

Keine Symbole

Pfeil nach oben/unten

Pfeil auf/ab / mit 3 Speicherpositionen
kundenspezifisch

Keine Symbole

Pfeil nach auf/ab

Pfeil auf/ab / mit 3 Speicherpositionen
kundenspezifisch

Keine Symbole

Pfeil nach oben/unten
kundenspezifisch

Keine Symbole

Pfeil nach oben/unten
kundenspezifisch

0 ohne Bugel

1 Bugel montiert

Logo

0 kein

1 Logo nach Kundenspezifikation

Kabel

A D-Sub 15p Spiralkabel 1,3 m/2,3m

Schutzklasse

4 IPX4
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PAM

Pneumatischer Tischschalter

Vorteile

« Bedienung mit Luft (keine Elektriztat)
* Elegantes Design

Technische Daten

Bezeichnung Einheit PAM -130256
Max. Anzahl Funkionen n° 1
Betriebsleistung V DC/ mA N/A
Schutzart IP N/A
Luftschlauch - Gerade, 1,50 m
Farbe - Anthrazit
Maf3zeichnung Passende Steuerungen und Zubehor
62 | Antriebe Steuerungen
- 7 = < e
OO = "0
s s -~ & : |&
] | | 3 g g ¢
s || = = = 2 =
81 24— PAM ° ° ° [ (]
e
| @ | L — T
[ ! |
lis 7 % :
[ U 45
_ 15
Bestellschliissel
PAM-130256
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CAMT

Linearaktuator fur
Operationstische / Gynstuhle

Vorteile

- Spielfreier Lauf
+ Einfache Installation
+ Kompaktes Design

Standards

- IEC/UL 60601-1 (Edition 3.1)
- IEC/UL 60601-1-2 (Edition 4)

Technische Daten

Bezeichnung Einheit CAMT20
Nenndrucklast N 6 000
Nennzuglast N 6 000
Statische Belastung (Druck/Zug) " N 13200
Sicherheitsfaktor bei Nennlast 22 - 4
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) % mm/s 5 bis 6,5
Hub mm 50 bis 250
Spannung VvV DC 24
Stromaufnahme A 10
Einschaltdauer % 10 (1/9 min.)
Umgebungstemperatur °C +10 bis +40
IP Schutzklasse - IP20
Gerauschpegel (Max) dB <55
Gewicht Kg 5,8

" Statische Sicherheit nach IEG/UL...

2 Sicherheitsfaktor gegen mechanische Gefahrdungen nach IEC/UL 60601-2-46

3 abhangig vom Hub, Last in Druck Richtung verringert, Details siehe Diagramm Sicherheitsfaktor
4 Geschwindigkeit mit 24VDC, hoher mit SCU, siehe Diagramm Last/Geschwindigkeit

9 Fiir Hub 250mm, ohne Zubehoér
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Vorteile

Spielfrei- extra komfortabel

Spuren Sie die reibungslose Bewegung, des CAMT. Im
Gegensatz zu herkémmlichen Aktuatoren, die ritteln wenn
sich die Lastrichtung andert, behalt CAMT die Bewegung
reibungslos durch den gesamten Prozess bei

(L Diagramm 1).

Einfache Installation

Der Aktuator ist dank des neuen Designs mit extra vorderer
und hinterer Befestigung einfach zu installieren
(L Abb. 1 und 2).

Kompaktes Design- perfekte

Systemintegration

Das kompakte Design vereinfacht die Systemintegration. Er
kann als einzelner Aktuator oder in Kombination mit anderen
Antrieben (CAMT oder Hubs&ule) verwendet werden, um
eine kombinierte Bewegung zu erzeugen (Ls Abb. 3).

Diagramm 1
Spiel [mm]
+1 Axialspiel der
Stendard-Aktuatoren. i......
o 1 TTT T T dhd
Spielfreier GAMT
Yoo
-1
Druck 0 Zug
—— CAMT Aktuator —— Standard Aktuator

 Aktuator - Lebensdauer von 10 Jahren in einer typischen medizinischen Anwendung,
mit 60 000 Zyklen bei einer durchschnittlichen Belastung von 3 000 N und einem
durchschnittlichen Hub von 100 mm.
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Abb. 1
Vordere Anbindung spielfrei

Abb. 2
Hintere Anbindung spielfrei

Abb. 3

Module ftir OP Tische/Gyn Stiihle
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MafB3zeichnung

Gabelkopfanbindung (CAMT20-xxxxx-00L-AA-AFx-000)

@12H7 5®

(Versatz*)

L+2

(EinbaumaB)

161,6

@20 H7 %5~

1 DOF Anbindung (CAMT20-xxxxx-00x-BB-AFx-000)

Einbaumap:
L = Hub (S) + Versatz (X) + 104
* Standard Versatz = 36

e

kurzes Schutzrohr

L2 42,5 2x@ 11
(Einbauman)
‘ f
49,1
= 77{.},7‘{ 81 785 | |
i 40 l
i |
e 29,4‘
Versatz*
6x11
30 & ? <2 -
; °
S y ! 1 . 1802
******* W*fﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂf*f# 135 152
@ L
[143 i
& &
L34 34 © ©
85 K ©
o o
langes Schutzrohr
EinbaumagB:

L = Hub (S) + Versatz (X) + 50 (langes Schutzrohr)
L = Versatz (X) + 150 (kurzes Schutzrohr)

*Standard Versatz = 30
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2 DOF Anbindung (CAMT20-xxxxx-00x-CC-AFx-000)

(Hub) (EinbaumaB)
30 {
1T
i § _— ~€§~ 81
{\,%,J
40 l
|
Versatz*
6x G111
35 -
| i S
| SRR
| €] [©AN l
138 ,,é ffffffffffffffffffffffff - -+ 135 152
| ° /
ND43
1 © o ©
L34»«34»
85—
o o
o o
EinbaumalB:
langes Schutzrohr kurzes Schutzrohr

L = Hub (S) + Versatz (X) + 50 (langes Schutzrohr)
L = Versatz (X) + 150 (kurzes Schutzrohr)
*Standard Versatz = 60

Bewegungswinkel der vorderen und hinteren Anbindung

1 DOF

282



neue Losungen fir die Medizintechnik

www.ott-antriebe . de

Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit-Kraft Diagramm

Geschwindigkeit [mm/s]

10
S
. \V\c\ _—
U/
) GU —
24vpc: T

4

2

0
0O 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Last [N]

Sicherheitsfaktor

Druckkraftverringerung durch den Sicherheitsfaktor S=4
(IEC/UL 60601-1)

Strom-Kraft Diagramm

Stromverbrauch [A]

24V DC
12

11
10
8

o N A~ O

0O 1000 2000 38000 4000 5000 6000
Last [N]

Sicher Zug- und Druckkréfte bei Sicherheitsfaktor S=2.2
(IEC/UL 60601-2-46)

Last [N] Last [N]

7 000 7000
6 000 6 000
B 000 Jrdobins e e N 5000
4000 4000
3000 3000
2 000 2 000
1000 1000

0 0

0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hub [mm] Hub [mm]

—— Gabelkopfanbindung —— 2 DOF Anbindung, mit langem Schutzrohr "

1 DOF Anbindung, mit langem Schutzrohr V2

fur alle CAMT Varianten

" keine Lastreduktion bei kurzem Schutzrohr
2 keine Lastreduzierung bei 1DOF-U Biigel
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Hintere Anbindung -Varianten

00

Standard Bligel (1 DOF und 2 DOF)

Moégliche Steuerungen / Zubehor

Steuerungen
n (]

- [Te] (=] To] © [+

5 > > 2223 3

O O O O O O m m

w »n o > > > x *
CAMT e o o e o o o o
Betriebsschalter
EHA 3 (E e o o o o o o o
STJ oy e © o o o o o o
STE e o o o o o o o

(’: Handschalter

Reduziert auf 4kN

®N: FuBschalter

Steckerverbindungen

Stecker P1: DIN-8 Stecker

P1
2:1

Tischschalter

00

U Bugel (1 DOF)

90°

Anschluf3diagramm
24V DC
Vi o .~
GNDO I
JL 4 JL J 1,5K[] []1,5K
Tl'&;i"j l'@{ ‘ﬂHaIIA
Hall B
[147] 244 3|s[e[s] |
r A
| |
| |
| |
(™ || JUUu
! I JuUUL

offene Litze

BRI
BN

P2
21

~—3

2

Stecker P2: Molex Mini-fit Jr. 6-polig

Stecker P1 Farbe Sektion Funktion Stecker P2
1+7 Blau AWG 16 —an, + aus 4
2+4 Rot AWG 16 +an, - aus 1
3 Pink AWG 24 +5V 2
5 Grau AWG 24 Erde 5
6 Gelb AWG 24 Hall-Sensor Signal 1 3
8 Grin AWG 24 Hall-Sensor Signal 2 6
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|-L 1]
| E—

| |-[A]F]

Bestellschliissel
[clalm[T[2]o]-[ | | [ |
L T L
Typ
Kraft
2 6 000N
Spannung
0 24 \VDC
Hub
050 50 mm
100 100 mm
150 150 mm
200 200 mm
250 250 mm
XXX kundenspezifisch 10 mm Schritte
Lange zwischen vorderer Anbindung und Getriebe, "Offset X siehe Zeichnung) —

00 Standard
XX kundenspezifisch 10 mm Schritte

Lange des Schutzrohres

00S Kurz (kUrzeste Lange)
ooL Lang (Trapezpindel bedeckt im eingefahrenen Zustand)
XXX kundenspezifisch 10 mm Schritte

Vordere Befestigung

A Gelenk D12H7 Bohrung
B 1 DOF
C 2 DOF
D Gelenk D8 H7 Bohrung

Hintere Befestigung

Hinterer Gabelkopf D20 H7 Bohrung 0° (nur mit langem Schutzrohr)
1 DOF 0°B

2DOF 0°C

Hinterer Gabelkopf D20 H7 90° (nur mit langem Schutzrohr)

1 DOF-180° E

1 DOF U-Bugelbefestigung 0° F

1 DOF U-Bugelbefestigung 90° G
1 DOF U-Bligelbefestigung 180° H
2 DOF- 180°

TIOTMMmMOOW>

Mechanische Optionen

A Sicherheitsmutter

Elektrische Optionen

F Endschalter

Kabeloptionen

A 1 m gerade/DIN 8 Stecker
B 2,3 m gerade/DIN 8 Stecker
C 2,3 m gerade/offene Litze

0 ohne Kabel

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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Glossar

Absolute Bewegung

Aktuator

Axiallast

Eine Bewegung, die von einer festen absoluten Nullposition referenziert wird.

Ein Aktuator ist ein Gerat, das fir das Bewegen oder Steuern eines Mechanismus oder eines Systems
verantwortlich ist, der auch als Zylinder, elektromechanischer Zylinder oder Linearantrieb bezeichnet
wird.

Last, bei der die Kraft in beliebiger Richtung entlang der Achse des Antriebs (Lagers) wirkt.

Beschleunigung

Bewegungsprofil

Birstenloser Gleich-

Die Geschwindigkeitsénderung als Funktion der Zeit von einer niedrigeren Geschwindigkeit zu einer
hoheren Geschwindigkeit.

Eine Methode zur Beschreibung einer Bewegung in Bezug auf Zeit, Position und Geschwindigkeit.
Typischerweise wird die Geschwindigkeit charakterisiert als eine Funktion der Zeit oder Entfernung,
die zu einem dreieckigen oder trapezférmigen Profil fihrt.

Synchronmotoren, die tber einen Wechselrichter mit Gleichstrom versorgt werden der ein AC-Signal

strommotor zum Antrieb des Motors erzeugen.

Buchse Eine zylindrische Hiilse, die in ein Maschinenteil eingesetzt wird, um die Reibung zwischen
beweglichen Teilen zu verringern.

Drehmoment Ein MaB fur die Winkelkraft, die eine Drehbewegung erzeugt.

Dynamische Tragzahl

Konstante, mit der die Lebensdauer eines Gewindetriebs berechnet wird. Der Wert fir die dynamische
Tragzahl stellt die Belastung dar, unter der 90% einer ausreichend groBen Anzahl identischer
Gewindetriebe eine Standzeit von einer Million Umdrehungenerreichen kénnen.

Einheiten (metrisch)

Einschaltdauer

Elektrozylinder

Elektromechanis-
cher Zylinder

Elektrode

Eloxierung

Endschalter

Ein Dezimalsystem von Gewichten und MaBeinheiten basierend auf Kilogramm und Meter.

Das Verhaltnis von Motor-Einschaltzeit und Gesamtzykluszeit innerhalb eines bestimmten
Betriebszyklus.

Ein in sich geschlossenes System, das die Drehbewegung (von einem Motor) in eine lineare
Bewegung umwandelt.

Ein in sich geschlossenes System, das die Drehbewegung (von einem Motor) in eine lineare
Bewegung umwandelt

Der Teil einer WiderstandsschweiBzange, der den Hochspannungsstrompfad zu den zu
verschweienden Teilen herstellt.

Ein chemischer Prozess, bei dem das Metall elektrolytisch in einem chemischen Bad behandelt wird,
um einen Schutzfilm aus Aluminiumoxid mit einer sehr glatten Oberflache aufzubringen.

Ein Schalter, der durch einen Teil einer Maschine oder Ausristung betatigt wird, um den damit
verbundenen Stromkreis zu schlieBen.

FuBbefestigung

Montageplatten, die an der Vorderseite und am Ende eines Zylinders befestigt sind, um den Zylinder
parallel auf eine Flache zu montieren.

Genauigkeit

Gewicht

Eine absolute Messung, die den Unterschied zwischen erwarteter und tatsachlicher Position
bestimmt.

ist die durch die Wirkung eines Schwerefeldes verursachte Kraft auf einen Koérper.
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Gleichwertige,
dynamische,
axiale Belastung

Last von konstanten GroBe Uber einen vollen Bewegungszyklus, der den gleichen Einfluss auf die
Lebensdauer der Lineareinheit hat wie die tatséchliche, schwankende Last.

Gleitspindel Eine Spindel, die eine Gewindeschraubkonstruktion (z. B. mit trapezférmigem Gewinde) mit
Gleitflachen zwischen der Spindel und der Mutter verwendet.
H
Hall-Effekt-Sensor Ein magnetisch gesteuerter Transistorschalter, der Gleichstrom steuert. Er hat keine beweglichen Teile
und eine theoretisch unbegrenzte Kontaktlebensdauer.
Haltekraft Maximale externe Kraft, die auf einen stillstehenden Aktuator ausgelibt werden kann, ohne dass eine
lineare Bewegung verursacht wird. Diese Kraft wird
Ublicherweise durch das Haltemoment einer am Motor anliegenden elektromechanischen Bremse
vorgegeben.
Hubldnge Der lineare Abstand, um den das Schubrohr eines Zylinders aus- oder eingefahren werden kann.
|
IP Die Schutzart gibt die Eignung von elektrischen Betriebsmitteln fiir verschiedene
Umgebungsbedingungen an, zusatzlich den Schutz von Menschen gegen potentielle Gefahrdung bei
deren Benutzung nach DIN EN 60529.
K
Keilnut Eine axial angeordnete Nut langs einer Welle, entlang der sich ein Keil befinden kann.
Kraft Die Aktion eines Koérpers auf einen anderen, die dazu fihrt, den Bewegungszustand dieses Kérpers
zu verandern. Typischerweise beschrieben
in Bezug auf GréBe, Richtung und Angriffspunkt.
Konfigurator (Produkt)  System bzw. Software das automatisch alle Produktdaten wie 3D-CAD-Daten, Zeichnungen,
Stiicklisten, und Grafiken zusammengestellter Antriebe erzeugt.
Kontinuierliches Ist das Drehmoment, das der Motor kontinuierlich und ohne zeitliche Begrenzung liefern kann.
Drehmoment
Kugellager Eine Stltzvorrichtung, mit Kugeln als rollenden Elementen, die eine reibungsarme Bewegung
zwischen zwei gegeneinander belastete Flachen ermdglicht.
Kugelgewindetrieb Ein (KGT) ist ein Schraubgetriebe mit zwischen Schraube und Mutter eingefiigten Kugeln in meist
mehreren Kreislaufen angeornet sind. Er dient der Umsetzung einer Drehbewegung in eine
Langsbewegung oder umgekehrt.
L
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Lager

Lebensdauer

Lineare Geschwindigkeit
Max. lineare
Geschwindigkeit

Leistung

Luftfeuchtigkeit (relativ)

Eine Stltzvorrichtung, die eine reibungsarme Bewegung zwischen zwei gegeneinander belastete
Flachen ermdglicht.

Die nominelle Lebensdauer wird ausgedriickt durch die Anzahl der Umdrehungen (oder die Anzahl der
Betriebsstunden bei konstanter Geschwindigkeit), die von 90% einer ausreichend groBen Anzahl
identischer Gewindetriebe zuvor erreicht oder Uberschritten wurde bis erste Anzeichen von
Materialermtdung deutlich werden.

Die lineare Geschwindigkeit ist die Anderung der Position als Funktion der Zeit.

Maximale lineare Geschwindigkeit, die eine Lineareinheit oder ein Zylinder erreichen kdnnen, ohne
das mechanische System zu beschadigen. Begrenzende Faktoren kénnen das Umwalzsystem der
Kugeln oder Rollen oder die Warmeableitung bei der Verwendung von Gleitspindeln. Wenn der Motor
am Zylinder schneller drehen kdnnte, muss dieser in sein maximalen Drehzahl begrenzt werden.

Wie viel Arbeit in einer bestimmten Zeit verrichtet wird.
Die Luftfeuchtigkeit bezeichnet den Anteil des Wasserdampfs am Gasgemisch der Luft. Es wird

normalerweise als Prozentsatz ausgedriickt. Bei jeder Temperatur es ist die Menge an Wasserdampf
in der Luft geteilt durch die Sattigungsmenge.
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M
Masse Die Menge an Materie, die ein Objekt enthalt.
Maximales Drehmoment das maximale Drehmoment, das ein Motor fir kurze Zeit (Spitze) bereitstellen kann, ohne dabei
mechanisch beschadigt zu werden oder zu Uberhitzen.
Moment Drehkréfte, die auf eine lineare Achse wirken, die typischerweise als Gieren, Nicken und Rollen
ausgedriickt werden.
Motor Ein Gerét, das elektrische Energie in mechanische Energie umwandelt.
N
Naherungssensor Ein Gerat zum Erfassen einer Position eines Aktuators oder einer Anwendung. N&herungssensoren
liefern entweder ein HIGH oder ein LOW
Signal an ein Gerat wie beispielsweise eine SPS.
(o]
0O-Ring Ein Ring aus synthetischem Gummi mit einem kreisférmigen Querschnitt, der als Dichtung oder
Abstreifer verwendet wird.
P
Positioniergenauigkeit Ist die maximale Abweichung zwischen der tatsachlichen Position und der Zielposition, wie in VDI /
9 9 DGQ 3441 festgelegt.
R
Radiale Belastung Last, bei der die Kraft senkrecht zur Achse des Antriebs wirkt.
Resolver Ein Feedback-Gerét, das aus einem Stator und einem Rotor besteht und dem Antrieb Positions- und
Geschwindigkeitsinformationen fiir die Motorkommutierung liefert.
Reibung Der Bewegungswiderstand zweier Oberflachen, die in direktem Kontakt stehen.
RMS Root Mean Square (RMS) steht fur: Quadratisches Mittel. das quadratische Mittel in der
Elektrotechnik.
Rollengewindetrieb Eine Schraubenanordnung, die eine Mutter mit gefihrten Stahlrollen enthélt, die sich um die
Spindelachse drehen (Planetenrollen).
S

Schragkugellager

Spindelsystem

Spitzenkraft

SPS (programmierbar
Logikcontroller)

Stabzylinder

Steigung

Servomotor

Stirnradgetriebe

Strom

Statische Axialkraft

Steifigkeit

Schragkugellager haben Laufbahnen in den inneren und auBeren Ringen, die relativ zueinander und
gegenlaufig zur Lagerachse verschoben sind. Dies bedeutet, dass sie fir kombinierte Lasten
ausgelegt sind, d.h. gleichzeitig wirkende radiale und axiale Belastungen.

ein System das eine Drehbewegung in eine lineare Bewegung umwandelt.
Die Spitzenkraft ist die maximale Kraft, die ein Aktuator fiir eine kurze Zeit (Spitze) driicken oder
ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch beschédigt wird oder Uberhitzt.

Ein industrieller Digitalcomputer, der Maschinen und Prozesse durch kontinuierliche Uberwachung
Analoger und Digitaler Eingange steuert.

Ein Zylinder der zur Kraftlibertragung eine Kolbenstange verwendet.

Beschreibt den axialen Abstand einer Mutter auf einem Gewinde bei einer vollen Umdrehung der
Spindel oder der Mutter.

Ein Motor, der in Systemen mit geschlossenem Regelkreis verwendet wird, bei denen eine
Rickmeldung zur Steuerung der Geschwindigkeit, der Position oder des Drehmoments Motors
verwendet wird.

Ist ein Getriebe oder ein Getriebesystem mit radialen Zahnradern parallel zur Achse.
Als Strom bezeichnet flieBende elektrische Ladung in einer Leitung.
Maximale Axialkraft, die nur auf eine Lineareinheit ausgelbt werden kann, wenn sie sich nicht bewegt.

ist eine GroéBe in der Technischen Mechanik. Sie beschreibt den Widerstand eines Kérpers gegen
elastische Verformung durch eine Kraft oder ein Moment.
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Thermische Belastung

Tragheit

Die thermische Belastung beschreibt die Kraft, die der Antrieb dauerhaft ohne Uberhitzung ausiiben
kann. Die Thermische Belastung wird durch eine Formel in Bezug auf wechselnde Lastbedingungen
Uber verschiedene Zeitphasen eines vollen Bewegungszyklus berechnet.

Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsénderung widersteht. Es ist abh&ngig von der Masse
und Form des Objekts. Je gréBer die Masse eines Objekts ist, desto gréBer ist seine Tragheit und
desto mehr Kraft ist notwendig, um es zu beschleunigen und abzubremsen.

Umkehrspiel

Ein Fehler bei der Positionierung, der durch die Umkehrung der Fahrtrichtung verursacht wird. Es wird
durch ein Spiel zwischen den Elementen des mechanischen Systems verursacht.

Volt

Verzégerung

Differenz des elektrischen Potentials zwischen zwei Punkten.

Die Anderung der Geschwindigkeit als eine Funktion der Zeit, die von einer héheren Geschwindigkeit
zu einer niedrigeren Geschwindigkeit geht.

Wirkungsgrad

Watt

Wiederholbarkeit

Verhéltnis von Ausgangsleistung zu Startposition.
Eine Einheit der Leistung oder einer Menge Arbeit die verrichtet wird. Die Verlustleistung die durch
einen 1-Ohm-Widerstand mit einem Ampere Strom verbraucht wird als ein Watt definiert.

Die Fahigkeit eines Positionierungssystems, wahrend des Betriebs zu einer exakten Position
zurtickzukehren (aus der gleichen Richtung, mit der gleichen Last und Geschwindigkeit).

Zyklus

Zykluszeit

Zylinder

Eine komplette Bewegung eines Aktuators von der Startposition liber Zwischenpositionen und wieder
zurlick zur Startposition.

Zeit fur einen vollstadndigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des nachsten
Zyklus.

Eine mechanische Vorrichtung, die eine lineare Kraft erzeugt, um eine lineare Hin- und Herbewegung
zu erreichen. Es gibt drei verschiedene Arten: pneumatisch, hydraulisch und elektromechanisch (oder
elektrisch). Die ersten beiden erzeugen die Kraft aus koprimierten Medien (Gas oder Flissigkeit),
wahrend letztere eine mechanische Vorrichtung (Gewindespindel) verwenden, um eine rotatative
Eingangsbewegung in eine lineare Bewegung zu transformieren.

Ubersetzungsverhiltnis

Uberhitzung

Dies bezieht sich auf die Ubertragung und Umwandlung von Bewegungen, lineare Geschwindigkeiten,
Drehzahlen, Krafte und Drehmomente in einen Getriebemechanismus. Das Ubersetzungsverhéltnis
(auch als Untersetzungsverhaltnis bezeichnet) ist das Verhaltnis zwischen der Eingangs- und der
Ausgangsvariable, z.B. das Verhdltnis von Eingangsgeschwindigkeit zu Ausgangsgeschwindigkeit.

Die Warme in einem System wird gréBtenteils an die Umgebungsluft abgegeben. Die Abgabe kann
durch Bellftung beschleunigt werden. .
Falls die Verlustleistung niedriger als die Warmeerzeugung ist, findet eine Uberhitzung statt.
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Zeichenerklarung

A
a m/s? Beschleunigung Die Geschwindigkeitsdnderung als Funktion der Zeit von einer niedrigeren Geschwindigkeit zu
einer héheren Geschwindigkeit.
a,. m/s?® Maximale Die maximal zulassige Anderung der Geschwindigkeit als Funktion der Zeit von einer
Beschleunigung niedrigeren Geschwindigkeit zu einer hdheren Geschwindigkeit. Eine Uberschreitung dieses
Wert kann zu Schaden fihren.
C
C kN  Dynamische Konstante, die verwendet wird, um die Lebensdauer eines Kugel- oder Rollengewindetriebes
Tragkraft zu berechnen. Der Wert fiir die dynamische Tragzahl stellt die Belastung dar, unter der 90%
einer ausreichend groBen Anzahl identischer Spindeln eine Lebensdauer
von einer Million Umdehungen erreichen kénnen.
D
D %  Einschaltdauer des Das Verhiltnis von aktiver Zeit bei Volllast und Gesamtzykluszeit innerhalb eines gegebenen
Zylinders Betriebszyklus.
D, %  Einschaltdauer Das Verhaltnis von aktiver Zeit und Gesamtzykluszeit innerhalb eines gegebenen
der Lineareinheit  Betriebszyklus.
wew MM Spindelgewinde- Beschreibt den AuBendurchmesser des Spindelgewindes.
durchmesser
E
n %  Wirkungsgrad Verhéltnis von Ausgangsleistung zu Eingangsleistung.
N %  Wirkungsgrad der Verhéltnis der Ausgangsleistung zur Eingangsleistung der Lineareinheit.
Lineareinheit
F
F N Kraft Die Wirkung eines Kérpers auf einen anderen, die ihn dazu bringt, den Bewegungszustand
(Zylinder) oder dieses Korpers zu verandern. Typischerweise beschrieben in Bezug auf GréBe, Richtung und
Last (Anwendung) Angriffspunkt. Die Kraft bezeichnet die Leistungsfahigkeit des Zylinders, wahrend die Last auf
die Masse oder das Gewicht einer Anwendung bezogen ist, die in axialer Richtung auf das
Schubrohr einwirkt.
Famax N Maximale Dynamik Maximale axiale Druck- oder Zuglast, die benétigt wird, um die Anforderungen der
Axiallast der Anwendung zu erfiillen.
Anwendung
F, N Kontinuierliche Die kontinuierliche Kraft bei maximaler Geschwindigkeit beschreibt die Kraft, mit der sich der
Kraft bei Héchst-  Zylinder maximal dauerhaft bewegen kann ohne zu tberhitzen.
geschwindigkeit
Feo N Haltekraft Die Haltekraft beschreibt die Kraft, die der Zylinder (auch Motor) dauerhaft halten kann, ohne
zu Uberhitzen und ohne eine Bremse zu benutzen.
Foont Kontinuierliche Eine Kurve, die die kontinuierliche Kraft darstellt, mit der sich ein Aktuator dauerhaft maximal
Kraft Kurve bewegen kann, ist linear zulassig Geschwindigkeit, ohne Uberhitzung.
Froi kN  Haltekraft der Beschreibt die maximale Axiallast, die die Bremse (optionale Motorbremse) halten kann, wenn
Bremse der Motor abgeschalten ist.
Dieser Wert darf die maximale Axialkraft des Zylinders nicht Gberschreiten.
F N Aquivalent dy- Last von konstanter GroBe Uber einen vollen Bewegungszyklus, der den gleichen Einfluss auf
namisch axiale die Lebensdauer der Lineareinheit hat Wie die tatséchlich schwankende Last.
Belastung
F oax N Maximale dynamis- Die maximale dynamische Axialkraft beschreibt die maximale Kraft, die ein elektrischer
che, axiale Kraft Zylinder bei Bewegungen liefern kann ohne Teile zu beschadigen. Die Beschleunigung /
Verzégerung von Massen muss berucksichtigt werden.
F N max. statisch Maximale Axialkraft, die auf eine Lineareinheit wirken darf, wenn sie sich nicht bewegt.

axial Kraft
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Fp N Spitzenkraft Die Spitzenkraft beschreibt die maximale Kraft, die der Zylinder fir eine kurze Zeit driicken
oder ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstért wird oder Uberhitzt. Die Dauer der
héngt von der Temperatur des Systems ab dem die Spitzenkraft wirkt.

FpO N Haltekraft Die Spitzenkraft bei der Geschwindigkeit Null ist die maximale Kraft, die der Zylinder flr eine
kurze Zeit halten kann, ohne eine Bremse zu verwenden.

Eine Kurve, die die kontinuierliche Kraft darstellt, die ein Aktuator fir eine kurze Zeit drlicken
Kurve der oder ziehen kann, ohne dass dieser mechanisch zerstért wird oder Uberhitzt.
F . Die Dauer der Spitzenkraft hangt von der Temperatur des Systems ab wenn die Spitzenkraft
peak Spitzenkraft - :
ausgeldst wird.
1
i # Getriebeiiber- Beschreibt den Faktor zwischen der Anzahl der Umdrehungen des Eingangszahnrads
setzung dividiert durch die Anzahl der Umdrehungen des Ausgangszahnrades. Eine Untersetzung von
2 bedeutet, dass der Ausgang des Getriebes (Lineareinheitsseite) mit halber Geschwindigkeit
im Vergleich zum Eingang des Getriebes (Motorseite) dreht. Die Verwendung einer
Untersetzung erlaubt den Einsatz kleinerer Motoren mit weniger Drehmoment, um die gleiche
Kraft, aber mit geringerer Geschwindigkeit zu leisten.

| A Nennstrom Ist der Nennstromverbrauch des Motors.

locar A Spitzenstrom Ist die maximale Stromaufnahme des Motors flr kurze Zeit.

IP Schutzklasse Internationaler Schutz (auch Ingress Protection) beschreibt den Schutz eines Produkts mit
zwei Ziffern. Der erste Ziffer beschreibt den Schutz gegen Staub, die zweite gegen Wasser. Je
héher der Wert, desto besser Schutz.

J
J 10 Tragheit Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsanderung widersteht. Es ist abh&ngig von
kgm? der Masse und Form des Objekts. Je groBer die Masse eines Objekts ist, desto groBer ist
seine Tragheit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen.
Da ein elektrischer Zylinder in verschiedenen Langen erhaltlich ist, wird die Tragheit
typischerweise fir den Hub 0 angegeben, gefolgt von einem Tragheitswert AJ pro zuséatzliche
100 mm Hub.
oae 107 Tragheit der Eigenschaft eines Objekts, das einer Bewegungsédnderung widersteht. Es ist abhangig von
kgm? Bremse der Masse und Form des Objekts. Das Je groBer die Masse eines Objekts ist, desto gréBer ist
seine Tragheit und desto mehr Kraft ist notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen.
Da die Bremse in der Regel eine Option ist, muss dieser Wert zum Tragheitsmoment des
elektrischen Zylinders addiert werden.
Ju 10 Tragheit der Eigenschaft eines Objekts, das einer Anderung der Bewegung widersteht. Es ist abhéngig
kgm? Lineareinheit von der Masse und Form des Objekts.
Je groBer die Masse eines Objekts ist, desto gréBer ist seine Tréagheit und desto mehr Kraft ist
notwendig, um zu beschleunigen und abzubremsen.
Da die Lineareinheit in verschiedenen Langen erhaltlich ist, wird die Tragheit typischerweise
fur den Hub 0 angegeben, gefolgt von einem Tragheitswert AJ pro zuséatzliche 100 mm Hub.
L

Logse km Lebensdauer Wegstrecke in km, die von 90% einer ausreichend groBen Gruppe scheinbar identischer

Zylinder erwartet erreicht oder Uberschritten wird.
M

m kg Gewicht Schwerkraft wirkt auf einen Kérper. Bestimmt wird das Gewicht durch Multiplikation der
Masse des Objekts mit der Erdbeschleunigung.

Am kg Gewichts- Da Elektrozylinder in verschiedenen Langen erhéltlich sind, wird das Gewicht typischerweise

differenz fir Hub 0 angegeben, gefolgt von einer Gewichtsangabe Am pro zusatzliche 100 mm Hub.

M. kg Gewicht der Ver- Das Gewicht der optionalen Verdrehsicherung muss zum Gewicht des Zylinders addiert

drehsicherung werden.

Myae K9 Gewicht der Das Gewicht der optionalen Bremse muss zum Gewicht des Zylinders addiert werden.

Bremse
m, kg Gewicht der Da die Lineareinheit in verschiedenen Langen erhaltlich ist, wird das Gewicht typischerweise
Lineareinheit fur Hub 0 angegeben, gefolgt von einer Gewichtsangabe Am pro zusétzliche 100 mm Hub.

M Nm Drehmoment Ein MaB der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgelibt wird, um eine Drehbewegung zu
erzeugen.

M Nm Erforderliches Ein MaB firr die kontinuierliche Winkelkraft (Drehmoment), die ein Motor ohne Uberhitzung
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amax NM Erforderliches Maximale Winkelkraft (Drehmoment) eines Motors, die erforderlich ist, damit der Zylinder die
maximales maximale Last aus der Anwendung resultierend schieben oder ziehen kann.
Drehmoment
des Motors
M. Nm Maximales Das maximale Drehmoment ist die obere Begrenzung des Drehmoments. Ein Uberschreiten
Drehmoment dieses Wertes kann zu Schéaden fihren.
N
Die Anzahl der Bewegungszyklen, die ein Zylinder wahrend der erwarteten Lebensdauer in
Moyctes # Anzahl der Zyklen der Anwendung unbeschadet Uberstehen muss.
Noax 1/min  Max Drehzahl Beschreibt die maximal zuldssige Anzahl von vollen Umdrehungen einer Achse. Ein
Uberschreiten dieses Wertes kann zu Schaden fiihren.
P
P W Nennleistung Nennleistung des Motors, Produkt aus der Nennspannung und dem Nennstrom.
Pegrew MM Spindelsteigung Beschreibt den axialen Abstand, um den sich eine Mutter bei einer vollen Umdrehung der
Spindel oder der Mutter auf einer Spindel bewegt.
R
R Q Widerstand Der elektrische Widerstand eines Bauteils gibt an, wie stark der elektrische Strom in ihm
behindert wird.
S
s mm Hub Der lineare Abstand, den das Schubrohr eines Zylinders aus- oder einfahren kann.
S, mm Interner Uberhub Zusatzhub, der nicht zur angegebenen Hublange des Zylinders gehért. Er wird verwendet, um
die zu verhindern das die Mutter, mechanisch in der Endlage beschadigt wird.
Spackiasn MM Umkehrspiel Axiales Spiel, das das Zylinder Schubrohr hat, ohne die Spindel selbst dabei zu drehen. Es
entspricht dem Spiel entlang der inneren Teile des Zylinders.
Seycle m Zuriickgelegte Zurlckgelegte Entfernung eines Schubrohrs fiir einen vollstdndigen Bewegungszyklus vom
Strecke pro Be-  Start bis zum néchsten Start in beide Richtungen.
wegungszyklus
S nax mm Maximaler Hub  Der maximale Hub beschreibt die mechanische Begrenzung, die ein Zylinder aus- oder
einfahren kann. Begrenzende Faktoren sind Seitenlasten (Knicken), Geschwindigkeit
(Aufschwingen der Spindel innen), Einschrankungen im Herstellungsprozess (Harteverfahen).
T
t s Zeit Zeit in Sekunden, die fir eine bestimmte Aktivitat bendtigt wird.
toyee s Zykluszeit Zeit furr einen vollstdndigen Bewegungszyklus vom Beginn des Zyklus bis zum Beginn des
néachsten Zyklus.
t h Bendétigte Leb- Die Lebensdauer eines Zylinders in Stunden, die benétigt wird, um eine Anwendung ohne
ensdauer in Std. Beschéadigung wahrend der erwarteten bzw. vorgegebenen Lebensdauer der Anwendung.
T Nm Drehmoment Ein MaB der Winkelkraft, die auf eine lineare Achse ausgetibt wird, um eine Drehbewegung zu
erzeugen.
anbientC Umgebung- Temperatur der Umgebung um das Objekt herum.
stemperatur
U
] \ Nennspannung Ist die vom Elektromotor benétigte Versorgungsspannung.
Vv
v m/s Lineare Die lineare Geschwindigkeit ist die Anderung der Position als Funktion der Zeit.
Geschwindigkeit
Vo mm/s Max. Linearg- Die maximale Lineargeschwindigkeit, eine Lineareinheit oder ein Zylinder kann erreicht
eschwindigkeit  werden, ohne das mechanische System zu beschéadigen. Begrenzung Faktoren kénnen das
Umwalzsystem der Kugeln oder Rollen oder die Warmeableitung bei der Verwendung von Blei
sein Schrauben oder andere. Wenn der Motor des Zylinders schneller drehen kénnte, muss er
begrenzt werden.
\% mm/s Min. Linearg- Minimale Lineargeschwindigkeit eines LEMC-ein Zylinders, mit einstellbarem Asynchronmotor

eschwindigkeit

die durch den integrierte Frequenzumrichter vorgegeben ist.
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