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Dokumentierte Motoren — AL38xx

Linear Servomotor Geschwindigkeit |Spitzenkraft fiir 3 s Dauerkraft Spitzenstrom

(maximal) luftgekiihlt luftgekiihlt
AL3803-0000-000x 2,7 m/s Fr=700N Fo=141N l,=5,6A
AL3803-0001-000x 6,6 m/s Fr=700N Fa=141N l.=13,9A
AL3806-0000-000x 2,7 m/s Fr=1400 N F.o=282N le=11,3A
AL3806-0001-000x 6,6 m/s Fr=1400 N F.o=282N l. =28,0A
AL3809-0000-000x 2,7 m/s Fr=2100 N F.=423N l,= 16,9 A
AL3809-0001-000x 6,6 m/s Fr-=2100 N F.a=423N l.=42,0A
AL3812-0000-000x 2,7 m/s F-=2800 N F.. =564 N la =22,6 A
AL3812-0001-000x 6,6 m/s F-=2800 N F., =564 N l. = 56,0 A
AL3818-0000-000x 2,7m/s Fr=4200 N F..=846 N l.=34,0A
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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs- und
Automatisierungstechnik, das mit den geltenden nationalen Normen vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme der Komponenten ist die Beachtung der Dokumentation und der
nachfolgenden Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig.

Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
verdffentliche Dokumentation zu verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen Produkte
alle Sicherheitsanforderungen, einschliel3lich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen
und Normen erfillt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch standig weiter
entwickelt.

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankiindigung zu Gberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation konnen keine Anspriiche auf
Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, EtherCAT®, EtherCAT P®, Safety over EtherCAT®, TwinSAFE®, XFC®und XTS® sind
eingetragene und lizenzierte Marken der Beckhoff Automation GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder Kennzeichen durch Dritte kann
zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen fiihren.

Patente

Die EtherCAT Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente:

EP1590927, EP1789857, DE102004044764, DE102007017835

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

Die TwinCAT Technologie ist patentrechtlich geschiitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente:

EP0851348, US6167425 mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen
anderen Landern.

——
EtherCAT.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizenziert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

AL3800 Version: 3.6 7
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1.2 Ausgabestande der Dokumentation

Dokumentenursprung

Diese Dokumentation ist in deutscher Sprache verfasst. Alle weiteren Sprachen werden von dem deutschen
Original abgeleitet.

Produkteigenschaften

Gliltig sind immer nur die Produkteigenschaften, die in der jeweils aktuellen Anwenderdokumentation
angegeben sind. Weitere Informationen, die auf den Produktseiten der Beckhoff Homepage, in E-Mails oder
sonstigen Publikationen angegeben werden, sind nicht maf3geblich.

Ausgabe Bemerkung
3.6 Kapitelliberarbeitung:
Anschluss der Motoren mit fliegenden Adern 8.2; NTC-Spezifikation 8.5.2
3.5 Kapiteliiberarbeitung:
Entsorgung 4.4
3.4 Neues Kapitel:
EG-Konformitatserklarung 2.1; MaRRzeichnung AL38xx 10.2.1
3.3 Kapiteliiberarbeitung:
1.0 Vorwort; 3.0 Sicherheit
3.2 Kapiteliiberarbeitung:
8.2
3.1 Kapiteliiberarbeitung:
10.2
3.0 Komplette Uberarbeitung
21 Version vom Februar 2005
1.3 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die eisenlosen Linear-Servomotoren der Baureihe AL38xx sind frei von Cogging und somit insbesondere als
Antrieb fur Achsen mit geringen Massen oder hohen Anspriichen an den Gleichlauf wie in Maschinen der
Halbleiterindustrie konzipiert.

Der in die Motorwicklungen eingebaute Thermoschutzkontakt muss ausgewertet und Uberwacht werden.

Vorsicht Verletzungsgefahr!

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher. Bei Ausfall des Antriebssys-
tems ist der Maschinenbauer dafiir verantwortlich, dass die angeschlossenen Motoren und
die Maschine in einen sicheren Zustand gebracht werden.

Die Linear-Servomotoren der Baureihe AL38xx werden ausschliellich als Komponenten in elektrische
Anlagen oder Maschinen eingebaut und dirfen nur als integrierte Komponenten der Anlage oder Maschine
in Betrieb genommen werden.

Die Motoren durfen nur unter Beruicksichtigung der in dieser Dokumentation definierten
Umgebungsbedingungen betrieben werden.

8 Version: 3.6 AL3800
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2 Richtlinien und Normen

A VORSICHT

Gefahr fiir Personen, Umwelt oder Gerate

Linear-Servomotoren der Baureihe AL38xx sind keine Produkte im Sinne der EG-Maschinenrichtlinie. Die
bestimmungsgemalie Verwendung der Linear-Servomotoren in Maschinen oder Anlagen ist solange unter-
sagt, bis der Maschinen- oder Anlagenbauer die CE-Konformitat der gesamten Maschine oder Anlage be-
statigt.

2.1 EG-Konformitatserklarung

@® Bereitstellung der EU — Konformitatserklarung:

Die Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, stellt Ihnen gerne EU - Konformitatserklarungen und
Herstellererklarungen zu allen Produkten auf Anfrage an: info@beckhoff.com zur Verfligung.

AL3800 Version: 3.6 9
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3 Sicherheit

3.1 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise und Erklarungen!
Produktspezifische Sicherheitshinweise finden Sie auf den folgenden Seiten oder in den Bereichen Montage,
Verdrahtung, Inbetriebnahme usw.

Haftungsausschluss

Die gesamten Komponenten werden je nach Anwendungsbestimmungen in bestimmten Hard- und Software-
Konfigurationen ausgeliefert. Anderungen der Hard- oder Software-Konfiguration, die ber die
dokumentierten Moglichkeiten hinausgehen, sind unzuldssig und bewirken den Haftungsausschluss der
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

Erklarung der Symbole

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Symbole mit einem nebenstehenden
Sicherheitshinweis oder Hinweistext verwendet. Die Sicherheitshinweise sind aufmerksam zu lesen und
unbedingt zu befolgen!

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Gefahr fur
Leben und Gesundheit von Personen!

‘

Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht Gefahr fir Leben und Ge-
sundheit von Personen!

A VORSICHT

Schadigung von Personen!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kbnnen Personen geschadigt wer-
den!

HINWEIS

Schadigung von Umwelt oder Geraten

Wenn der Hinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kbnnen Umwelt oder Gerate geschadigt wer-
den.

® Tipp oder Fingerzeig
1 Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die zum besseren Verstandnis beitragen.

UL-Hinweis
c @ US | Dieses Symbol kennzeichnet wichtige Informationen beziiglich der UL-Zulassung.

10 Version: 3.6 AL3800
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3.2 Spezielle Sicherheitshinweise zum AL38xx

Die Sicherheitshinweise dienen der Gefahrenabwehr und sind bei Installation, Inbetriebnahme, Produktion,
Stoérungsbeseitigung, Wartung und Versuchs- oder Testaufstellungen unbedingt zu beriicksichtigen.

Die Linear-Servomotoren der Baureihe AL3xxx sind nicht eigenstandig lauffahig und werden immer in eine
Maschine oder Anlage eingebaut. Nach dem Einbau mussen die vom Maschinenbauer zusétzlich erstellten
Dokumentationen und Sicherheitshinweise gelesen und berlicksichtigt werden.

Akute Verletzungsgefahr durch hohe elektrische Spannung!

* Der fahrlassige , unsachgemafie Umgang mit dem Linear-Servomotor sowie die Umge-
hung der Sicherheitseinrichtungen kénnen zu Kérperverletzungen durch elektrischen
Schlag bis zum Tod fuhren.

» Es ist sicherzustellen, dass der feste Anschluss des Schutzleiters ordnungsgemaf
durchgefihrt wurde.

» Der Maschinenhersteller muss eine Gefahrenanalyse fir die Maschine erstellen und ge-
eignete MalRnahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Schaden an
Personen oder Gegenstanden fihren kénnen.

* Leistungsanschlisse kdnnen Spannung fiihren, auch wenn sich der Motor nicht bewegt.
Lésen Sie die elektrischen Anschlisse der Motoren nie unter Spannung. In unglinstigen
Fallen kénnen Lichtbogen entstehen und Personen und Kontakte schadigen.

» Bei Arbeiten an elektrischen Teilen mit einer Spannung > 50 V ist der Linear-Servomotor
vom Servoverstarker zu trennen und gegen Wiedereinschalten zu sichern.

» Die Zwischenkreisspannung des Servoverstarkers kann tber 890 V. betragen. Vor
dem Berthren stromflihrender Klemmen ist die Entladung der Zwischenkreis-Kondensa-
toren abzuwarten. Die gemessene Spannung zwischen den Klemmen DC+ und DC-
(X02) muss unter 50 V. abgesunken sein.

Akute Verletzungsgefahr durch heiRe Oberflachen!

 Die Oberflachentemperatur kann Gber 50 °C betragen, somit besteht Verbrennungsge-
fahr.

« Das Gehéause darf wahrend oder kurz nach dem Betrieb nicht bertihrt werden.

« Lassen Sie den Linear-Servomotor mindestens 15 Minuten nach dem Abschalten ab-
kdhlen.

 Prifen Sie mit einem Thermometer, ob die Oberflache ausreichend abgekuhlt ist.

HINWEIS

Gefahr fiir Umwelt oder Gerate

* Lesen Sie dieses Handbuch vor dem Gebrauch des Linear-Servomotors sorgféltig durch und achten Sie
besonders auf alle angegebenen Sicherheitshinweise. Bei unverstéandlichen Passagen informieren Sie
umgehend das zustandige Vertriebsbiro und unterlassen Sie die Arbeiten an dem Linear-Servomotor.

» An diesem Gerat darf nur ausgebildetes, qualifiziertes Elektro-Fachpersonal arbeiten, welches zudem
sehr gute Kenntnisse der Antriebstechnik besitzt.

» Halten Sie bei der Installation unbedingt die klimatischen Bedingungen ein. Weitere Informationen siehe
Kapitel Technische Daten und Mechanische Installation.

» Wird ein Linear-Servomotor in eine Maschine eingebaut, so ist die Inbetriebnahme solange untersagt,
bis sichergestellt ist, dass die Maschine der neuesten Fassung der EG-Maschinenrichtlinie entspricht.
Hierzu mussen samtliche harmonisierten Normen und Verordnungen eingehalten werden, die notwendig
sind, um diese Richtlinie in nationales Recht zu tberfluhren.

AL3800 Version: 3.6 1
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HINWEIS
Schaden am Gerat durch unsachgemafe Behandlung

Behandeln Sie die Komponenten des Linear-Servomotors sachgemal sowohl im verpackten als auch im
ausgepackten Zustand. Insbesondere sind die Magnetjoche empfindlich. Lassen Sie die Magnetjoche nie
auf den Boden fallen.

HINWEIS

Schaden an den Magneten bei hoheren Temperaturen

Die Magnete sollten keinen Temperaturen tber 70°C ausgesetzt sein. Die Magnete kdnnen sich bei hdhe-
ren Temperaturen entmagnetisieren.

A VORSICHT
Magnetische Anziehungskrifte konnen zu Schaden fiihren

» Die Magnetplatten wirken mit starken Anziehungskraften auf alle weichmagnetischen Gegenstande, wie
z. B. Eisen. Diese Krafte kbnnen nicht mit der Hand kontrolliert werden. Sie kdnnen ernsthafte Verlet-
zungen verursachen.

 Bringen Sie keine weichmagnetischen Gegenstande naher als 10 cm an die Magnetseite der Magnet-
platten heran.

» Die Magnetjoche kdnnen beim Zusammenbau gegenseitigen Anziehungskraften unterworfen sein. Die
Magnete des Magnetjochs kénnen von der Abschlussplatte eines anliegenden Magnetjochs beschadigt
werden.

‘

Schaden durch Stromausfall

Der Linear-Servomotor wird durch einen Servoverstarker angetrieben. Im Falle eines Stromausfalls oder ei-
nes schwerwiegenden Fehlers kann dies automatisch zu einem freien Anlauf des Motors filhren. Sehen Sie
mechanische Schutzvorrichtungen vor, um den Motor oder Ihre Maschine in diesem Falle vor Schaden zu
bewahren.

12 Version: 3.6 AL3800
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4 Handhabung

4.1 Transport

Klimaklasse: 2K3 nach EN 60721

Transport-Temperatur: -25°C - +70°C, max. 20 K/Stunde schwankend
Transport-Luftfeuchtigkeit: relative Feuchte 5% - 95%, nicht kondensierend

Der Linear-Servomotor darf nur von qualifiziertem Fachpersonal in der Originalverpackung des Herstellers
transportiert werden.

Uberpriifen Sie bei beschadigter Verpackung den Motor auf sichtbare Schaden. Informieren Sie den
Transporteur und gegebenenfalls den Hersteller.

4.2 Lagerung

Klimaklasse: 2K3 nach EN 60721

Lagertemperatur: -25 °C - +70 °C, max. 20 K/Stunde schwankend
Luftfeuchtigkeit: relative Feuchte 5% - 95%, nicht kondensierend
Lagerdauer: ohne Einschrankung

Nur in der Originalverpackung des Herstellers lagern

4.3 Wartung / Reinigung

* Wartung und Reinigung sind ausschlieRlich von qualifiziertem Fachpersonal durchzufiihren.
+ Durch das Offnen der Motoren verlieren Sie einen eventuellen Gewahrleistungsanspruch.
» Zur Gehausereinigung verwenden Sie bitte Isopropanol o0.a.

Zerstorung des Linear-Servomotors

Den Linear-Servomotor auf keinen Fall tauchen oder absprihen.

Die Funktionsfahigkeit der Lager und Dampfer, sowie die Fiihrung der beweglichen Leitungen muss getestet
werden.

4.4 Entsorgung

Gemal der WEEE-2012/19/EU-Richtlinien nehmen wir Altgerate und Zubehor zur fachgerechten
Entsorgung zurlck. Die Transportkosten werden vom Absender tbernommen.

Senden Sie die Altgerate mit dem Vermerk ,zur Entsorgung® an:

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hulshorstweg 20
D-33415 Verl

AL3800 Version: 3.6 13
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5 Produktubersicht
5.1 Lieferumfang AL38xx

Bitte prufen Sie die Lieferung auf folgenden Umfang:
* Motor der Baureihe AL3800
» Typenschild

5.2 Typenschliussel AL38xx
AL38)10_(-000x-0000
Breite «—
8 =48 mm
Spulenzahl <

Wicklung
0 N-Wicklung (normal winding)
1 S-Wicklung (speed winding)

14 Version: 3.6
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6 Technische Beschreibung

6.1 Aufbau der Motoren

Die Linear-Servomotoren der Baureihe AL38xx sind eisenlose Drehstrommotoren fir hochwertige Servo-
Applikationen. In Verbindung mit unserem digitalen Servoverstarker eignen sie sich besonders fir
Positionieraufgaben in der Halbleiterindustrie mit hohen Ansprichen an Gleichlauf und Prazision.

Die Motoren der Baureihe AL38xx sind ausschlief3lich dazu bestimmt, von dem digitalen Servoverstarker
drehzahl- und drehmomentgeregelt betrieben zu werden.

Die Linear-Servomotoren besitzen Permanentmagnete im Sekundarteil. Das moderne Neodym-
Magnetmaterial tragt wesentlich dazu bei, dass diese Motoren hochdynamisch gefahren werden kénnen. In
der Spuleneinheit ist eine dreiphasige Wicklung untergebracht, die durch den Servoverstarker versorgt wird.
Der Motor besitzt keine Bursten; die Kommutierung wird elektronisch im Servoverstarker vorgenommen.

Des Weiteren ist zum Betrieb ein Feedbacksystem notwendig. Das passende Feedbacksystem muss
anhand der Anforderungen der Applikation gewahlt werden. Zu bertcksichtigen sind Dynamik,
Geschwindigkeit, Schmutzbelastung, Auflésung sowie verwendete Servoverstarker.

6.2 Allgemeine technische Daten

Technische Daten AL38xx

Klimaklasse 3K3 nach EN 60721

Umgebungstemperatur (bei Nenndaten) +5 - +40 °C bei Aufstellhéhe bis 1000m Uber NN
Zulassige Luftfeuchte (bei Nenndaten) 95% relative Feuchte, nicht betauend

Aufstellh6he (Strome und Momente) Bei Aufstellhdhen tber 1000 m Gber NN und 40 °C

AL3800 Version: 3.6 15
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6.2.1 Leistungsreduzierung
Umgebungstemperatur

fr = Auslastungsfaktor Temperatur

1,0
T

ta=U b t turin °C
. ~_ » = Umgebungstemperatur in )
0,8 Berechnung der Leistungsdaten bei Uberschreitung
der angegebenen Temperaturgrenze > 40 °C:
0.6 Feaea = Foax fr
0,4
40 45 50 55
t, [°C] —»
Aufstellhohe
10 f, = Auslastungsfaktor Hohe
fT h = H6he in Meter
! 0,8 Berechnung der Leistungsdaten bei Uberschreitung
der angegebenen Aufstellhdhe > 1000 m:
06 Fca rea = Foa X fy
0,4

0 1000 2000 3000
h[m] —»

Umgebungstemperatur und Aufstellh6he

Berechnung der Leistungsdaten bei Uberschreitung der angegebenen Grenzen:
Umgebungstemperatur > 40 °C und Aufstellhéhe > 1000 m
Fca rea = Foa X fr x fyy

16 Version: 3.6 AL3800
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6.3 Standardausristung

Die eisenlose Linear-Servomotor-Baureihe AL38xx von Beckhoff ist kein in sich geschlossenes System. Es
umfasst verschiedene Komponenten, wie Spuleneinheit und Magnetjoche und muss in ein gesamtes
Maschinenkonzept oder eine gesamte Arbeitseinheit eingebunden sein. Die GréRe und Form des
Tragrahmens, die Konstruktion des Schlittens, der Schienen- und des Lagertyps oder die Art der Dampfer
hangen von der Anwendung ab. Der Tragrahmen und der Schlitten missen so entworfen sein, dass ein
Luftspalt zwischen Spuleneinheit und Magnetjoch entsteht.

6.3.1 Spuleneinheit, Primarteil (N/S)

Der N-Typ (normal winding) stellt den Vorzugstyp dar. Der S-Typ (speed winding) hat eine hdhere
Maximalgeschwindigkeit und Stromaufnahme. Die Abmessungen des N- und S-Typ sind identisch.

6.3.2 Magnetjoch, Sekundarteil

Die Magnetjoche sind in verschiedenen Langen erhaltlich.
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6.4 Zusatzliche Ausristung

Fir die ordnungsgemale Installation lhres Linear-Servomotors bendétigen Sie weitere Komponenten.

Diese sind nicht im Lieferumfang enthalten.

6.4.1 Schrauben und Passstifte

Die Schrauben und Passstifte sind erforderlich fur die Positionierung und Verbindung der Spuleneinheit mit
dem Schlitten, sowie dem Magnetjoch mit dem Tragrahmen.

Attribut AL38xx

Schrauben flr Magnetjoche (rostfrei) M6 x 50, EN ISO 4762
Schrauben fur Spuleneinheit (Stahl); M5, EN ISO 4762
Lange abhangig von der Dicke des Schlittens

Passstifte (rostfrei) 3h8, EN ISO 8734
6.4.2 Servoverstarker und Feedbacksystem

Zum Aufbau einer kompletten Linearachse und deren Betrieb werden folgende Komponenten benétigt:
» Servoverstarker; z.B.: AX5xxx von Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.
* Messstab und linearer Weg-Geber
» Leitungen, Stecker und Fuhrungen
* Mechanische Aufnahme / Maschinenbett
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7 Mechanische Installation

71 Spezifikation der Befestigungsflachen

Spuleneinheit  Magnet Joch

Schlitten Tragrahmen fir
Magnetwegstrecke

Die Befestigungsflachen fur die Magnetjoche und die Spuleneinheit missen in hohem Maf} eben sein, damit
Biegekraften vorgebeugt wird.

» Ebenheit der Befestigungsflache fiir die Spuleneinheit: < 0,1 mm
» Ebenheit der Befestigungsflache fur die Magnetjoche: < 0,1 mm

Die Wegstrecke der Magnetjoche (auch Magnetstrecke) und die Spuleneinheit miissen zueinander
ausgerichtet sein. Um einen kontaktlosen Lauf zu erreichen, miissen die Befestigungsflachen der
Spuleneinheit und die Magnetstrecke parallel verlaufen.

« Parallelitat der Befestigungsflache der Spuleneinheit zur Magnetstrecke: < 0,05 mm
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7.2 Reihenfolge der Installation

Schéaden durch unkontrollierte, magnetische Anziehungskrafte

Die in dieser Anleitung vorgegebene Installationsreihenfolge muss beachtet werden. Eine andere Reihen-
folge kann gefahrliche Situationen und Schaden durch magnetische Anziehungskrafte verursachen.

Vor der Installation der Linearmotorkomponenten, die Installation des Maschinenbettes fertigstellen.
Schienen und Messstab auf dem Maschinenbett montieren und ausrichten. Schlitten mit Lagern, Dampfern
und erforderlichen Leitungen ausstatten. Sicherstellen einer ordnungsgemafen Fahrt des Schlitten.

Installationsreihenfolge:

1. Montieren Sie die Magnetjoche an den Tragrahmen der Maschine.
2. Montieren Sie die Spuleneinheit an den Schlitten.
3. Schlief3en Sie die Leitungen an die Spuleneinheit.

7.3 Montage der Magnetjoche

Schéaden durch Verschmutzung

Die Befestigungsflache muss stets frei von Verschmutzung sein. Teilchen > 0,1 mm kénnen eine fehlerhaf-
te Anordnung verursachen und somit auch lhren Linearmotor beschadigen.

Die Montage beginnen Sie mit dem Joch1. Das Joch mit 3 mm Passstiften oder einer Frasreferenz
ausrichten. Magnetjoche an den Tragrahmen befestigen. Beachten Sie das maximal Anzugsdrehmoment

Eine Achsenreferenz fiir die Magnetjoche wird wie folgt erreicht:
» Passstifte in das Mitteljoch (bei einer kurzen Strecke)
» Passstifte entlang der ganzen Wegstrecke (bei einer langeren Strecke)
» Frasreferenz entlang der ganzen Wegstrecke (Innenradius < 0,2 mm) bei einer langeren Strecke

Anschlief3end kdnnen die anderen Magnetjoche montiert werden, wobei die gegenseitige Anziehungskraft
der Magnetjoche kontrolliert fir den mechanischen Kontakt benutzt werden kann.
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7.4 Montage der Spuleneinheit

Schéaden durch Verschmutzung

Die Befestigungsflache muss stets frei von Verschmutzung sein. Teilchen > 0,1 mm kénnen eine fehlerhaf-
te Anordnung verursachen und den Linearmotor beschadigen.

Das Anbringen der Spuleneinheit auf der gereinigten Befestigungsflache des Schlittens wird nicht von
magnetischen Anziehungskraften behindert!
Eine Achsenreferenz fur die Spuleneinheit (CR) wird wie folgt erreicht:

» Zwei Passstifte neben der ersten und der letzten Schraube der Spuleneinheit

» Frasreferenz entlang der ganzen Wegstrecke (Innenradius < 0,2 mm)

A1 A2

CR AN

\—I L]

Vorgehensweise:

1. Spuleneinheit in das Magnetjoch einsetzen und auf der Befestigungsflache platzieren
2. Spuleneinheit an der Achsenreferenz ausrichten

3. Spuleneinheit mit Schrauben befestigen

4. Beachten Sie das vorgeschriebene Anzugsdrehmoment!

Sie erhalten die exakten Luftspaltabmessungen (A1 und A2) nur dann, wenn die oben genannten
Referenzen und Male eingehalten werden.

Schaden durch Vibration

Bei Anwendungen, die Vibrationen unterworfen sind, missen die Schrauben gesichert werden (z. B. mit
Klemmringen oder Schraubensicherungslack)

@® Thermischer Schutz

Wenn der Linearmotor kontinuierlich mit Nennleistung betrieben wird, Warmeleitpaste einsetzen,
um den thermischen Kontakt zwischen Spuleneinheit und Befestigungsflache zu optimieren.

7.5 Abbaureihenfolge

Schéaden durch unkontrollierte, magnetische Anziehungskrafte

Die vorgegebene Installationsreihenfolge muss beachtet werden! Eine andere Reihenfolge fiihrt zu gefahrli-
chen Situationen auf Grund von magnetischen Anziehungskraften.

Die richtige Abbaureihenfolge ist wie folgt:

1. Trennen Sie die Leitungen von der Spuleneinheit.
2. Montieren Sie die Spuleneinheit von dem Schlitten ab.
3. Montieren Sie die Magnetjoche von dem Tragrahmen der Maschine ab.
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8 Elektrische Installation

8.1 Wichtige Hinweise

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr durch Stromschlag!
* Nur Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung dirfen die Motoren verdrahten.

* Prufen Sie die Zuordnung vom Servoverstérker und Servomotor. Vergleichen Sie Nennspannung und
Nennstrom der Gerate.

* Installieren Sie die Motoren immer im spannungsfreien Zustand, d.h. keine der Betriebsspannungen ei-
nes anzuschlieRenden Gerates darf eingeschaltet sein. Sorgen Sie flr eine sichere Freischaltung des
Schaltschrankes (Sperre, Warnschilder etc.). Erst bei der Inbetriebnahme werden die einzelnen Span-
nungen eingeschaltet.

» Losen Sie die elektrischen Anschliisse der Motoren nie unter Spannung. Steuer- und Leistungsan-
schlisse kdnnen Spannung flhren, auch wenn sich der Motor nicht bewegt.

HINWEIS

Storungsfreier Betrieb

» Achten Sie auf einwandfreie Erdung von Servoverstarker und Motor. EMV-gerechte Abschirmung und
Erdung siehe weiter unten. Erden Sie Montageplatte und Motorgehause. Hinweise zur Anschlusstechnik
finden Sie in Kapitel Anschluss der Motoren mit vorkonfektionierten Leitungen

* Verwenden Sie nur von Beckhoff freigegebene Leitungen flr den Betrieb des AL38xx.

» Verlegen Sie Leistungs- und Encoderleitung moéglichst getrennt (Abstand > 20 cm). Die elektromagneti-
sche Vertraglichkeit des Systems wird so verbessert.

* Verlegen Sie samtliche Leitungen in ausreichendem Querschnitt nach EN 60204. Die empfohlenen
Querschnitte finden Sie in den technischen Daten.

* Verdrahtung:
= Feedback-Leitung anschlieRen
= Motorleitungen anschliel3en

= Abschirmungen beidseitig (Schirmklemmen bzw. EMV-Stecker)

HINWEIS

HF-Stérungen

+ Das Masse-Zeichen ///77/ , das Sie in allen Anschlussplénen finden, deutet an, dass Sie fiir eine mog-
lichst grofflachige, elektrisch leitende Verbindung zwischen dem gekennzeichneten Gerat und der Mon-
tageplatte in Inrem Schaltschrank sorgen missen. Diese Verbindung soll die Ableitung von HF-Stérun-
gen ermoglichen und ist nicht zu verwechseln mit dem PE-Zeichen (SchutzmalRnahme nach EN 60204).
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8.2 Anschluss der Motoren mit fliegenden Adern

Werden die Motoren mit fliegenden Adern bestellt, kann ein beliebiger Stecker konfektioniert werden. Die
Zuordnung der Signale zu den Adern ist den unten stehenden Tabellen zu entnehmen.

Leistung

Ader Signal
Schwarz U

Rot V

Weil} W

Grilin PE

Geflecht Schild / Schirm
Temperaturkontakt

Ader Signal

Weil} PTC

Griin NTC

Braun PTC

Gelb NTC

Geflecht Schild / Schirm
8.3 Anschluss der Motoren mit vorkonfektionierten

Leitungen

Zur sicheren, schnelleren und fehlerfreien Installation der Motoren bietet Beckhoff vorkonfektionierte Motor-
und Feedbackleitungen an. Beckhoff Leitungen sind getestete Komponenten in Bezug auf verwendetes
Material, Abschirmung und Anschlusstechnik, die eine einwandfreie Funktion und die Einhaltung
gesetzlicher Bestimmungen, wie EMV, UL usw. garantieren. Der Einsatz anderer Leitungen kann
unerwartete Stérungen verursachen und bis zum Verlust der Gewahrleistung fuhren.

» Fuhren Sie die Verdrahtung gemaf den geltenden Vorschriften und Normen aus.

+ Verwenden Sie flr Leistungs- und Feedbackanschluss ausschlieRlich unsere vorkonfektionierten,
abgeschirmten Leitungen. Nicht korrekt aufgelegte Abschirmungen fiihren unweigerlich zu EMV-
Storungen.

+ Leitungen, die wahrend des Betriebs des Linear-Servomotors bewegt werden, stellen immer ein
Verschleilteil dar. Es empfiehlt sich, diese mit Hilfe einer Steckverbindung zwischen der bewegten
Leitung und der Motorleitung der Spuleneinheit so zu installieren, dass ein einfacher Austausch
gewabhrleistet werden kann. Der minimale Biegeradius der jeweiligen Leitung ist den entsprechenden
Datenblatter zu entnehmen.

* Detaillierte Spezifikationen der Leitungen finden Sie auf unserer Homepage im Bereich
Download— Dokumentationen— Antriebstechnik— Leitungen.
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8.3.1 Anschlussbild AX5000 fiir AL38xx und Absolutwert-Encoder
Stecker:
D-Sub 15 pol.
Erooder . Stecker Z54500-2011 AX5000
1?%%Iefr1und e X11/21 ’/
) REF
/9 r)v\/w\yo(_ . Sinus \
AAAA | REF
\/ Y /\/ Vs . \
Ansicht *Y” / /1 VWA &5 ], Cosinus \
|

/\/ A DX +
<N/\J(V/13J_ . Dt J
> | GND |

4 \/\/\L J\/\ 4 Us 5V |

.
\\ "X /}Q‘/\ y\A_ anp e BV Sense |
—| CLK + |

\53<fv l)\l/\/\ 15 - cLK - Clock |

L
R |

Stecker:

Leistung - Stecker: 754500 - 2014

8 pol. - rund ﬂm N \/X14,/24 9 |
[ \// \/ e * ‘1
}Dﬁiﬁv \/\/\_, s Thermoschutz \‘
I C==1PE \
| \
Ansicht ,X“ ||
| | Stecker: |
| | ZS4500-2013
X13/23
S| o =]y |
j‘” | 0 (==|V ) |
~53 S YV Leistung
\%L#io—c_ PE |
/
/

* Wird keine ConnectorBox verwendet, wird zusatzlich die Thermoschutzkontaktleitung ZK4540-0020-xxxx
bendtigt. Diese ist an X14 / 24 anzuschlief3en.

Thermoschutzkontakt

Leistungsstecker = Motorleitung und Bremse

8 pol. - rund ZK4500-002x-xxxx .
Leistung

Saun =g

405 BECKHOFF ——

Encoderstecker Encoderleitung "
17 pol. - rund ZK4510-0020-xxxx g
D-Sub 15pol. — >
“r’i REEER
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8.3.2 Anschlussbild AX5000 fur AL38xx und Sin/Cos- Encoder mit
Nullimpuls

Stecker:
D-Sub 15 pol.
ZS4500-2011 AX5000

Encoder - Stecker:
17 pol. - rund X11g/ 21
>-| REF

N .
/9 J\/\/\L)\yv\ e Sinus “
0 ~| REF
//1 \/ X O( >/ Cosinus \

+

Ansicht ,Y*

ava%a /\/\ < | ReF |
AAR /14 . z |
Ay ,‘,\r—f GND 5V / 9V |

A / 4 |
>V W” | +Us sV |

\\ V\/XI/\ y\/\_ ;ND Us 5V Sense ‘
/"- o LJS Vv |
200000

. /

Stecker: ‘
Leistung - Stecker; 3450;)(1' 42?;2 ‘
8 pol. - rund ﬂm . 5
[ AV O™ . ‘
jpﬁ VUL ] Thermoschutz |
I Cmml| PE |
| \
Ansicht ,X“ B ‘
| | Stecker:
| | ZS4500 - 2013
X13/23
IR |
}‘” J O (mm]|V ) ‘
53l o cmm]w Leistung |
RWH_ PE ‘
/

* Wird keine ConnectorBox verwendet, wird zusatzlich die Thermoschutzkontaktleitung ZK4540-0020-xxxx
bendtigt. Diese ist an X14 / 24 anzuschlielden.

Thermoschutzkontakt
und Bremse

Leistungsstecker  Motorleitung

8 pol. - rund ZK4500-002x-xxxx .
Leistung

Saur o=y

#1005 BECKHOFF

Encoderstecker Encoderleitung
17 pol. - rund ZK4520-0020-xxxx

D-Sub 15 pol.
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8.4 Berechnung des Bremswiderstandes

Wahrend des Bremsvorgangs der Linearachse wird Energie in den Servoverstarker zurlick gespeist. Bei der
Auslegung muss die regenerative Leistung berechnet werden, um ggf. einen Bremswiderstand zu wahlen.

Hierzu muss die Spitzen- und die Dauerleistung berechnet werden.

Pmax = 019 * (m * V2) / (2 tb)
F)nenn = Pmax * tb / tz

P...x = Maximale Leistung des Bremswiederstandes in Watt (W)
P...» = Dauerleistung des Bremswiderstandes in Watt (W)

M = bewegte Masse (Schlitten + Last) in kg

V = Schlittengeschwindigkeit in m/s

t, = Bremszeit in sec

t, = Zykluszeit in sec

8.5 Temperaturfiihler

Die Spuleneinheit ist mit zwei Temperaturfiihlern ausgestattet, einem PTC-1k und einem NTC. Die
Temperaturflihler werden fir die Uberwachung der Temperatur in der Spuleneinheit verwendet. Die
Temperaturleitung umfasst vier Drahte.

8.5.1 PTC-Spezifikation

Der PTC-1k Fuhler hat eine sprunghafte Widerstandssteigerung in der Nahe einer kritischen Temperatur und
hat damit die Eigenschaften eines digitalen Indikators. Mit dem PTC kann allerdings kein graduelles
Temperatursignal erzeugt werden.

Der PTC hat bei Raumtemperatur einen elektrischen Widerstand von etwa 65 Ohm. Steigt die Temperatur
bis zur kritischen Temperatur an, steigt der Widerstand fast gleichmafig auf bis zu 1000 Ohm an. Oberhalb
dieser Temperatur steigt der Widerstand exponentiell an. Der Schaltwiderstand ist also 1000 Ohm. Der
Verstarker wird die Stromversorgung unverzuglich trennen, wenn dieser Widerstand Uberschritten wird. Auf
diesem Weg ist es méglich, die Uberhitzung des Motors zu verhindern. Die Thermoschutzkontaktleitung
muss daher ordnungsgeman an den Verstarker angeschlossen sein.

Temperatur Widerstand
Bis zu 20°C unterhalb der kritischem Temperatur <250 Q

Bis zu 5°C unterhalb der kritischem Temperatur <550 Q
Schaltwiderstand >1000 Q
Uber der kritischen Temperatur >1330 Q
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8.5.2 NTC-Spezifikation

Der NTC-Sensor dient der Temperaturiiberwachung in der Spuleneinheit.

0
R 30000
20000
Rntc
10000 .
0 "C
0 50 100 150
—» T
Spezifikationen des NTC-Sensors
Toleranz ARR / ARR 5%
Max. Leistung 60 mW
T (°C) 0 10 | 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130
Rurc (Q)  |32650/19900|12490| 8057 | 5327 | 3603 | 2488 | 1752 | 1258 | 918 680 511 389 301

8.6 Polungstest

Schutz des Linear-Servomotors

Stellen Sie vor der Uberpriifung sicher, dass der elektrische und mechanische Schutz des Linearmotorsys-
tems gegeben ist.

Es ist sicherzustellen das die Zahlrichtung des Feedbacks mit der Verfahr Richtung des Motors
Ubereinstimmt. Ist dies der Fall, dann ist der Motor richtig angeschlossen. Andernfalls kénnen zwei Phasen
(Phase 1 und 3) der Motorleitung, getauscht werden um die Verfahr Richtung zu korrigieren.

Alle Linear-Servomotoren von Beckhoff sind gleich verdrahtet und angeschlossen, so dass ein Test
ausreicht, um die Polung einer Motor-Messstab-Kombination herauszufinden. Wenn mehrere Achsen auf
ahnliche Weise konstruiert sind, wird die Polung identisch sein.
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9 Inbetriebnahme
9.1 Wichtige Hinweise
A VORSICHT

Akute Verletzungsgefahr!

» Die Montage und Inbetriebnahme darf nur durch gut ausgebildetes, qualifiziertes Fachpersonal mit
Kenntnissen der Elektrotechnik und der Antriebstechnik durchgefuhrt werden.

* Prifen Sie, ob alle spannungsfiihrenden Anschlussteile gegen Beriihrung sicher geschitzt sind.
» Losen Sie die elektrischen Anschliisse der Motoren nie unter Spannung.

* Die Oberflachentemperatur des Motors kann im Betrieb 70 °C Uberschreiten. Prifen (messen) Sie die
Temperatur des Motors. Warten Sie, bis der Motor auf 40 °C abgekuhlt ist, bevor Sie ihn berihren.

« Stellen Sie sicher, dass auch bei ungewollter Bewegung des Antriebs keine maschinelle oder personelle
Gefahrdung eintreten kann.

9.2 Allgemeine Inbetriebnahme

Das Vorgehen bei der Inbetriebnahme wird exemplarisch beschrieben. Je nach Einsatz der Gerate kann
auch ein anderes Vorgehen sinnvoll und erforderlich sein.

Wenn Sie sich vergewissert haben, dass das Linear-Servomotor-System lhrer Anwendung ordnungsgemaf
montiert ist, sowohl mechanisch als auch elektrisch, kdnnen Sie |hr Linear-Servomotor-System in Betrieb
nehmen.

9.21 Parametrierung

Abhéangig von den verwendeten Komponenten (Motortyp, Feedbacksystem, Servoverstarker) missen
folgende, spezifische Parameter konfiguriert werden:

+ Existenz und Schaltermodus der Endschalter (SchieBer / Offner),
» Existenz einer elektromechanischen Bremse,

* Typ und Schnittstelle,

* Motortyp,

* Maximaler Dauerstrom,

» Maximaler Spitzenstrom,

» Schaltwiderstand des Temperaturfihlers,

+ Sicherheitseinstellungen,

. E_’arametrieren der Fehlerreaktionen: Auslésen der Endschalter, Abschalten, Uberstrom,
Ubergeschwindigkeit und Nothalt,

» Kommutierungsfindung,

» Parameter fir den Stromregler (current loop),

« Parameter fir den Geschwindigkeitsregler (speed loop),
« Parameter fur den Positionsregler (position loop),
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9.2.2 Inbetriebnahme

Prufen Sie die Antriebselemente (Schlitten, Magnetplatte, Spuleneinheit) auf festen Sitz und korrekte
Einstellung.

Kann sich der Schlitten ungehindert Gber die gesamte Motorstrecke bewegen, ohne dass der Schlitten
das Magnetjoch berthrt?

Sind die mechanischen Endanschlage, Endschalter und Dampfer ordentlich bemessen und richtig
konfiguriert?

Ist die Thermoschutzkontaktleitung angeschlossen?
Hat die Motor-Messstab-Kombination die korrekte Polung?

Prufen Sie die Verdrahtung und Anschlisse an Motor und Servoverstarker. Achten Sie auf
ordnungsgemalle Erdung.

Prifen Sie die Funktion der Haltebremse, sofern vorhanden.

Prifen Sie, ob sich der Schlitten des Motors frei bewegen lasst (eventuell vorhandene Bremse vorher
IGften). Achten Sie auf Schleifgerdusche.

Prifen Sie, ob alle erforderlichen Beriihrungsschutz-MafRnahmen fir bewegte und spannungsfiihrende
Teile getroffen wurden.

Fihren Sie weitere fur lhre Anlage spezifische und notwendige Prifungen durch.

Nehmen Sie nun entsprechend der Inbetriebnahmeanweisung der Servoverstarker den Antrieb in
Betrieb.

Nehmen Sie bei Mehrachs-Systemen jede Antriebseinheit Servoverstarker/Motor(en) einzeln in
Betrieb.

Ist der Verfahrweg frei von Fremdkdrpern?
Werden Leitungen korrekt gefiihrt?

9.2.3 Optimierung der Regeleinstellungen

Im Allgemeinen nehmen die Einstellungen der Stromregler keinen Einfluss auf die Motorleistung. Zudem gibt
es einen grofRen Bereich fur hinreichende Einstellungsmdglichkeiten. Die Einstellungen der Stromregelung
sind nur von den Anwendungsparametern des Verstarkers und des Motors abhangig.

Die Geschwindigkeitsregelung kann, wegen der Empfindlichkeit auf Oszillationen, Rauschen und
Verzogerung, ein einschrankender Faktor fir die Verstarkerleistung sein. Bitte nehmen Sie sich die Zeit
dafir, diese Regelung richtig einzustellen, bevor die Positionsregelung optimiert wird. Hierzu lesen Sie bitte
unbedingt auch die Hinweise in den Handbuchern des verwendeten Servoverstarkers.

Einstellung der Regelung

Die Positionsregelung kann nur dann richtig eingestellt werden, wenn vorher die Geschwindigkeits-
regelung korrekt eingestellt worden ist.
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9.3

Beseitigung von Storungen

Die folgende Tabelle beschreibt nur eine Auswahl an Stérungen. Abhangig von den Bedingungen in lhrer
Anlage kdnnen vielfaltige Ursachen fir die auftretende Stérung verantwortlich sein. Beschrieben werden
vorwiegend die Fehlerursachen, die den Motor direkt betreffen. Auftretende Auffalligkeiten im Regelverhalten
haben meist ihre Ursache in fehlerhafter Parametrierung der Servoverstarker.

Informieren Sie sich hierzu in der Dokumentation der Servoverstarker und der Inbetriebnahme-Software.

Fehler

Méogliche Fehlerursachen

MaBnahmen zur Beseitigung der Fehlerursachen

Motor bewegt sich nicht

.

.

Servoverstarker nicht freigegeben
Sollwertleitung unterbrochen
Motorphasen vertauscht

Bremse ist nicht gelost

Antrieb ist mechanisch blockiert

ENABLE-Signal anlagen

Sollwertleitung prifen
Motorphasen korrekt auflegen
Bremsenansteuerung priifen
Mechanik priifen

Motor geht durch

Motorphasen vertauscht

Motorphasen korrekt auflegen

Motor schwingt

Abschirmung Feedbackleitung
unterbrochen

Verstarkung zu grof}

Feedbackleitung erneuern

Motor-Default-Werte verwenden

Fehlermeldung Bremse

Kurzschluss in der Spannungszuleitung
der Motorhaltebremse

Spannung zu niedrig
defekte Motorhaltebremse

Kurzschluss beseitigen

Spannung erhéhen

Motorbremse tauschen

Fehlermeldung Endstufenfehler

Motorleitung hat einen Kurz-oder
Erdschluss

Motor hat einen Kurz- oder Erdschluss

Motorleitung tauschen

Motor tauschen

Fehlermeldung Feedback

Stecker ist nicht richtig aufgesteckt
Leitung ist unterbrochen, gequetscht o0.a.
Interner Fehler

Steckverbindung uberprifen
Leitungen uberprifen

Auslesen der Fehlermeldungen

Bremswirkung nicht vorhanden

Gefordertes Haltemoment zu hoch
Bremse defekt

Auslegung Uberpriifen

Motorbremse tauschen

Bei Mehrachssystemen kdnnen weitere versteckte Fehlerursachen vorliegen.
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10 Technische Daten

10.1 Begriffsdefinitionen

Wicklungstyp

Der Wicklungstyp beschreibt den Aufbau der Wicklungen. Je nach Spuleneinheit kann es N und S Typ
geben welche sich in ihren elektrischen Werten unterscheiden. Der N-Typ (normal) stellt den Standard dar.
Der S-Typ (speed) zeichnet sich durch eine hdhere max. Geschwindigkeit und eine hohere Stromaufnahme
aus.

Spitzenkraft Fp (N)
Die Spitzenkraft gibt die maximale Kraft des Motors an. Sie kann nicht dauerhaft erbracht werden.

Spitzenstrom (IPa)
Der Spitzenstrom ist der maximal zulassige Strom.

Dauerkraft luftgekiihlt (Fca)
Die Dauerkraft luftgekihlt kann der Motor dauerhaft aufbringen (ohne Wasserkihlung). Der Wert ist
spezifiziert fir einen Motor an einer Aluminium Kihlflache (thermischer Widerstand 0,05K/W) bei 20°C.

Dauerverlustleistung (Pca)
Die Dauerverlustleistung ist die max. Verlustleistung des Motors. Sie kann zur Berechnung der Kiihlsysteme
verwendet werden.

Kraftkonstante (Kf)
Die Kraftkonstante gibt an, wie viel Kraft in Newton der Motor mit 1A Sinus-Effektivstrom erzeugt.
Es gilt: F=I x Kf (bis maximal | = 2 x 10)

Polpaarabstand
Der Polabstand ist die Periode, in welcher sich das Magnetfeld (Nord / Std) der Magnetplatte wiederholt.
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10.2 AL38xx
Technische Daten AL3803 AL3806 AL3809 AL3812 AL3818
Wicklungstyp N/S N/S N/S N/S N/-
Geschwindigkeit (max.) 2,7 m/s (N) 2,7 m/s (N) 2,7 m/s (N) 2,7 m/s (N) 2,7 m/s (N)
6.6 m/s (S) 6.6 m/s (S) 6.6 m/s (S) 6.6 m/s (S)
Motoraufbau 3-Phasen-Synchron-Linearmotoren (230 V AC)
Spitzenkraft 3 s (FP) 700 N 1400 N 2100 N 2800 N 4200 N
Spitzenstrom (IPa) 5,6 A (N), 11,3 A(N), 16,9 A (N), 22,6 A (N), 34 A(N)
13,9 A (S) 28 A (S) 42 A (S) 56 A (S)
Dauerkraft luftgekihlt (Fca) 141N 282N 423 N 564 N 846 N
Dauerstrom (Ica) 1,14 A (N) 2,27 A (N), 3,4 A(N), 4,5 A (N), 6,8 A (N)
2,8A(S) 5,6 A(S) 8,4A(S) 11,2A(S)
Dauerverlustleistung (Pca) 82w 165 W 247 N 330 W 494 W
Kraftkonstante (Kf) 124 N/A (N), 124 N/A (N)
50,3 N/A (S)
Motorkonstante (Km) 323 NJ/W 647 N3/W ‘ 970 NW 1293 N¥W 1940 N¥W
Polpaarabstand 57 mm
Wicklungswiderstand Ph-Ph (Rf) 31,6 Q (N), 15,8 Q (N), 10,6 Q (N), 8 Q (N), 52 Q(N)
520Q(S) 2,58 Q (S) 1,72Q (S) 1,3Q(S)
Wicklungsinduktivitat Ph-Ph (Lf) 56 mH (N), 28 mH (N), 18 mH (N), 14 mH (N), 9,4 mH (N)
9,2mH (S 4,6 mH (S) 3 mH (S) 2,4 mH (S)
Thermischer Widerstand (Rth) 1,04 °C/W 0,52 °C/W 0,35 °C/W 0,26 °C/W 0,17 °C/W
Magnetische Anziehungskraft (Fa) ON
Gewicht Spuleneinheit (Mp) 0,55 kg 0,95 kg \ 1,35 kg 1,75 kg | 2,55kg
Temperatursensor PTC 1kQ
Passender Servoverstarker AX5x03 (N) AX5x06 (N), AX5112 (N), AX5112 (N), AX5118 (N)
AX5x06 (S) AX5112 (S) AX5125 (S) AX5125 (S)
Leitungslange unkonfektioniert 1m

Minimaler Biegeradius statisch

4 x Leitungsdurchmesser

schnitt

Motorleitung AuRendurchmesser 6,40 mm
Motorleitung Aderquerschnitt 4 x 0,82 mm?
Temperatursensorleitung AuRendurch- 4,30 mm
messer

Temperatursensorleitung Aderquer- 4 x 0,14 mm?
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MaRzeichnung AL38xx

10.2.1
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11 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Support

Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
» umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49(0)5246/963-157
Fax: +49(0)5246/963-9157
E-Mail: support@beckhoff.com
Beckhoff Service

Das Beckhoff Service-Center unterstltzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice

Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49(0)5246/963-460
Fax: +49(0)5246/963-479
E-Mail: service@beckhoff.com

Weitere Support- und Serviceadressen finden Sie auf unseren Internetseiten unter http://www.beckhoff.de.

Beckhoff Firmenzentrale
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20
33415 Verl
Deutschland

Telefon: +49(0)5246/963-0
Fax: +49(0)5246/963-198
E-Mail: info@beckhoff.com

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unseren
Internetseiten:

http://www.beckhoff.de

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.
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www.beckhoff.de
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