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1 Ubersicht Achspositioniersysteme

z-Achse: Modul 160/15

PA-CONTROL servoTEC

2-Achs-Positioniersystem AL 2/11 Da_ten: 3-Achs-Positioniersystem FP 3/3 Da_ten:
Seite 5 Seite 8
x-Achse: Modul 160/15 Zeichnung: x-Achse: Modul 80/15 PA Zeichnung:
y-Achse: Modul 160/15 Seite 12 y-Achse: Modul 160/15 Seite 15
z-Achse: Modul 90/15
PA-CONTROL servoTEC
PA-CONTROL servoTEC
2-Achs-Positioniersystem AL 2/12 Dajten: 3-Achs-Positioniersystem FP 3/4 Daf[en:
Seite 6 Seitel0
x-Achse: Modul 160/15 Zeichnung: x-Achse: Modul 80/15 PA Zeichnung:
2-Achse: Modul 90/15 Seite 13 y-Achse: Modul 80/15 + zusatzliche | =& 10
Fuhrung
z-Achse: Modul 90/15
PA-CONTROL servoTEC
PA-CONTROL servoTEC
2-Achs-Positioniersystem FP 2/6 Da_ten:
Seite 7
Seite 14
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2 Zweiachs-Positioniersysteme

2.1 Zweiachs-Positioniersystem AL 2/11

Lieferumfang:

X-Y Positioniersystem Modul 160 [X] und Modul 160[Y]

X-Achse (Modul 160/15):
Riemengetriebe i = 1:1

Planetengetriebe i = 5:1

AC-Servomotor: 6SM45-L-3000

(Vorschubskonstante = 28 mm/U)

Y-Achse (Modul 160/15):
Riemengetriebe i = 1:1

Planetengetriebe i = 5:1

AC-Servomotor 6SM45-M-3000

(Vorschubskonstante = 28 mm/U)

Durchgehende, ungebohrte Spannprofile zur Befestigung des Positioniersystems auf lhre

Montageflache

Steuerung: PA-CONTROL servoTEC mit Leistungsverstarker LV-servoTEC

Verdrahtung mit 3m Kabel

Programmiersoftware WINPAC

Optional:

Energiefiihrungssystem fir X- und Y - Achse

Servomotoren mit Bremse
Technische Daten:

max. Verfahrbereich

max. Last
Wiederholgenauigkeit
kurze Verfahrzeiten
Beispiel

: X - Achse = 2000 mm
1Y - Achse = 400 mm

: 20 Kg an der Y- Achse
1+ 0,05 mm / Achse
: siehe Tabelle

: X-Achse mit Hub 2000mm
: Y-Achse mit Hub 400mm
: 20 Kg Last am Schlitten der Y-Achse

Verfahrweg der X-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: XAchse [s] 0,7 1,0 1,4 1,7
Verfahrweg der Y-Achse [mm] 100 200 300 400
Verfahrzeit: Y-Achse [s] 0,3 0,4 0,5 0,6

Haben Sie andere Anforderungen? Nehmen Sie Kontakt mit uns auf!
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2.2 Zweiachs-Positioniersystem AL 2/12

Lieferumfang:

X-Z Positioniersystem aus Modul 160 [X] und Modul 90/15 [Z]

X-Achse (Modul 160/15):
Riemengetriebe i = 1:1
Planetengetriebe i = 5:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000

(Vorschubskonstante= 28 mm/U)

Z-Achse (Modul 90/15):
Planetengetriebe i = 5:1
AC- Servomotor: 6SM45-L-3000-G

(Vorschubskonstante= 28 mm/U)

Durchgehende, ungebohrte Spannprofile zur Befestigung des Positioniersystems auf lhre
Montageflache

Steuerung: PA-CONTROL servoTEC mit Leistungsverstéarker LV -servoTEC
Verdrahtung mit 3m Kabel
Programmiersoftware WINPAC

Optional:

Energiefuhrungssystem fir X- und Z - Achse
Servomotoren mit Bremse

Technische Daten:

: X - Achse = 2000 mm
: Z - Achse = 800 mm
: 15 Kg auf dem Schlitten der Z - Achse

1+ 0,05 mm / Achse

max. Verfahrbereich

max. Last
Wiederholgenauigkeit
: siehe Tabelle

: X-Achse mit Hub 2000 mm
: Z-Achse mit Hub 800 mm
: 15 Kg Last an der ZAchse

kurze Verfahrzeiten

Beispiel

Verfahrweg der X-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: XAchse [s] 0,6 1,0 1,3 1,7
Verfahrweg der Z-Achse [mm] 200 400 600 800
Verfahrzeit: Z-Achse [s] 0,5 0,7 0,9 1,1

Haben Sie andere Anforderungen? Nehmen Sie Kontakt mit uns auf!
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2.3 Zweiachs-Positioniersystem FP 2/6

Lieferumfang:

X-Y Positioniersystem aus Modul 80/15 PA [X] und Modul 160/15 [Y]
X-Achse (Modul 80/15 PA):

Y-Achse (Modul 160/15):

Optional:

Riemengetriebe i = 1:1
Planetengetriebe i = 8:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000
(Vorschubskonstante = 17,5 mm/U),

Riemengetriebe i = 1:1

Planetengetriebe i = 5:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000

(Vorschubskonstante = 28 mm/U)

Durchgehende, ungebohrte Spannprofile zur Befestigung des Positioniersystems auf lhre
Montageflache

Steuerung: PA-CONTROL servoTEC mit Leistungsverstarker LV -servoTEC
Verdrahtung mit 3 m Kabel
Programmiersoftware WINPAC

Energiefiihrungssystem fur X- und Y-Achse
Servomotoren mit Bremse

Technische Daten:

: X-Achse = 2000 mm
1 Y-Achse = 2000 mm

: 30 Kg an der Y-Achse
1+ 0,05 mm / Achse
: siehe Tabelle

: X-Achse mit Hub = 2000 mm
: Y-Achse mit Hub = 2000 mm
: 30 Kg Last an der Y-Achse

max. Verfahrbereich:

max. Last
Wiederholgenauigkeit
kurze Verfahrzeiten
Beispiel

Verfahrweg der X-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: XAchse [s] 0,8 1,4 2,0 2,5
Verfahrweg der Y-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: Y-Achse [s] 0,6 1,0 1,3 1,7

Haben Sie andere Anforderungen? Nehmen Sie Kontakt mit uns auf!
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3 Dreiachs-Positioniersysteme

3.1 Dreiachs-Positioniersystem FP 3/3

Lieferumfang:
X-Y-Z-Positioniersystem aus Modul 80/15 PA [X], Modul 160/15 [Y] und Modul 90/15 [Z]
X-Achse (Modul 80/15 PA)

Riemengetriebe i = 1:1

Planetengetriebe i = 8:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000

(Vorschubskonstante = 17,5 mm/U)
Y-Achse (Modul 160/15)
Riemengetriebe i = 1:1

Planetengetriebe i = 5:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000

(Vorschubskonstante = 28 mm/U)

Z-Achse (Modul 90/15)

Planetengetriebe i = 5:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000-G

(Vorschubskonstante = 28 mm/U)

Durchgehende, ungebohrte Spannprofile zur Befestigung des Positioniersystems auf lhre
Montageflache
Steuerung: PA-CONTROL servoTEC und 2 Stiick Leistungs verstarker LV-servoTEC

Verdrahtung mit 3 m Kabel
Programmiersoftware WINPAC
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Optional:

Energiefiihrungssystem fir X-, Y- und Z-Achse
Servomotoren mit Bremse

Technische Daten:
max. Verfahrbereich : X-Achse = 2000 mm

: Y-Achse = 2000 mm
. Z-Achse = 600 mm

max. Last : 10 Kg an der Z - Achse
Wiederholgenauigkeit  : £ 0,05 mm / Achse

kurze Verfahrzeiten : siehe Tabelle

Beispiel : X-Achse mit Hub = 2000 mm

: Y-Achse mit Hub = 2000 mm
: Z-Achse mit Hub = 600 mm

: Last 10 Kg an dem Schlitten der Z-Achse

Verfahrweg der X-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: XAchse [s] 0,8 1,4 1,9 2,5
Verfahrweg der Y-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: Y-Achse [s] 0,6 1,0 1,4 1,7
Verfahrweg der Z-Achse [mm] 150 300 450 600
Verfahrzeit: Z-Achse [s] 0,35 0,5 0,6 0,7

Haben Sie andere Anforderungen? Nehmen Sie Kontakt mit uns auf!
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3.2 Dreiachs-Positioniersystem FP 3/4

Lieferumfang:
X-Y-Z Positioniersy stem aus Modul 80/15 PA [X], Modul 80/15 sowie zusatzlicher
Fuhrung [Y] und Modul 90/15 [Z]
X-Achse (Modul 80/15 PA)
Riemengetriebe i = 1:1
Planetengetriebe i = 8:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000
(Vorschubskonstante = 17,5 mm/U)
Y-Achse (Modul 80/15 mit zusatzlicher Fiihrung)
Riemengetriebe i = 1:1
Planetengetriebe i = 5:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000

(Vorschubskonstante = 28 mm/U)
Z-Achse (Modul 90/15)
Riemengetriebe i = 1:1

Planetengetriebe i = 5:1
AC-Servomotor: 6SM45-L-3000-G

(Vorschubskonstante = 28 mm/U)
Durchgehende, ungebohrte Spannprofile zur Befestigung des Positioniersystems auf lhre
Montageflache

Steuerung: PA-CONTROL servoTEC und 2 Stiick Leistungsverstarker LV-servoTEC

Verdrahtung mit 3 m Kabel
Programmiersoftware WINPAC
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Optional:

Energiefiihrungssystem fir X-, Y- und Z-Achse
Servomotoren mit Bremse

Technische Daten:

max. Verfahrbereich : X-Achse = 2000 mm
: Y-Achse = 2000 mm
: Z-Achse = 800 mm

max. Last : 15 Kg an der ZAchse
Wiederholgenauigkeit : £ 0,05 mm/ Achse

kurze Verfahrzeiten : siehe Tabelle

Beispiel : X-Achse mit Hub = 2000 mm

. Y-Achse mit Hub = 2000 mm

: Z-Achse mit Hub = 800 mm
: 15 Kg Last an der ZAchse

Verfahrweg der X-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: XAchse [s] 0,8 1,4 2,1 2,6
Verfahrweg der Y-Achse [mm] 500 1000 1500 2000
Verfahrzeit: Y-Achse [s] 0,7 1,1 1,4 1,7
Verfahrweg der Z-Achse [mm] 200 400 600 800
Verfahrzeit: Z-Achse [s] 0,5 0,7 0,9 1,1

Haben Sie andere Anforderungen? Nehmen Sie Kontakt mit uns auf!
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4 Zeichnungen

4.1 Zweiachs-Positioniersystem AL 2/11
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42  Zweiachs-Positioniersystem AL 2/12
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4.3 Zweiachs-Positioniersystem FP 2/6

Motor-Typ: 6SM45 mit PL90
Motor-Typ: 6SM45 mit PL90

Modul80/15
Modul 160/15

Y-Achse:

X-Achse:

max. ca. 160
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4.4  Dreiachs-Positioniersystem FP 3/3
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Dreiachs-Positioniersystem FP 3/ 4
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