Hochlast-Linearaktor

Pl

Dynamischer, hochauflosender Prazisionsantrieb mit DC- oder Schrittmotor

L-239

Stellweg 52 mm (2")

= Hohe Antriebskraft bis 300 N

= Kleinste Schrittweite 0,1 pm
= Geschwindigkeit bis 50 mm/s

= Vorgespannte, reibungsarme Kugelumlaufspindel

Produktiibersicht

Hochaufldsender Hochlast-Linearaktor. Schrittmotor fiir hohes Drehmoment. Hochdynamische, geregelte DC- und

BLDC-Motoren fiir hohe Geschwindigkeiten. Robustes Design fiir industrielle Umgebungen.

Hochwertige Komponenten
= Geschliffene Kugelumlaufspindel fiir hohe Geschwindigkeiten
= Stabile Lagerung am Schaftausgang reduziert Querkrafte am StoRel

= Nichtdrehendes Kopfstiick fiir gleichformige Bewegung vermeidet Taumelfehler, Drehmomente und Verschleil am

Kontaktpunkt

sierungsaufgaben
= Optional auf Anfrage und gegen Aufpreis: Erh6hung der Antriebskraft auf 1000 N

Einsatzgebiete
Forschung. Automatisierung. Optische Justage.

Bewegen Einheit L-239.033232 L-239.035232 L-239.50AD
Aktive Achsen ‘
Stellweg in X ‘ mm

Maximale Geschwindigkeit

X mm/s
in X, unbelastet /

Positionieren Einheit Toleranz

Kleinste Schrittweite in X um

Unidirektionale Wiederhol-

+ + +
genauigkeit in X Hm e oyl Hol A
Bidirektionale Wiederholge-
nauigkeit in X Hm typ- 2 2 2
Referenzschalter Hall-Effekt, Offner,5 V, NPN | Hall-Effekt, Offner, 5 V, NPN | Hall-Effekt, Offner, 5 V, TTL
Endschalter Hall-Effekt, Offner,5 V, NPN | Hall-Effekt, Offner,5 V,NPN | Hall-Effekt, Offner, 5V, TTL

Integrierter Sensor

coder coder coder
Sensorsignal A/B-Quadratur, RS-422 A/B-Quadratur, RS-422 A/B-Quadratur, RS-422
Sensorauflosung 'lj“p“'se/ 20000 20000 20000

Inkrementeller Rotationsen- | Inkrementeller Rotationsen- | Inkrementeller Rotationsen-

Kontaktlose Endschalter schiitzen die Mechanik, ein richtungserkennender Referenzschalter erleichtert Automati-

L-239.50SD

L-239.50SD

+0,05

2

Hall-Effekt, Offner, 5 V, NPN
Hall-Effekt, Offner, 5 V, NPN
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Antriebseigenschaften Einheit Toleranz | L-239.033232 L-239.035232 L-239.50AD L-239.50SD

Antriebstyp DC-Motor Birstenloser DC-Motor DC-Motor mit ActiveDrive 2-Phasen-Schrittmotor
Nennspannung V 24 24 24 24
. Vollschrit-
Motorauflésung te/U — — — 200
Antrlebskl.'aft in pgsntlver Be- N o, 300 300 300 300
wegungsrichtung in X
Antriebskraft in negativer N typ. 300 300 300 300

Bewegungsrichtung in X

Mechanische Eigenschaf-

o Einheit Toleranz  L-239.033232 L-239.035232 L-239.50AD L-239.50SD
Zulassige Druckkraftin Y N max 10 10 10 10

Haltekraft in X, passiv N 40 40 40 80

Ees\t/\éetgte Masse in X, unbe- 155 155 155 155

Spindeltyp Kugelumlaufspindel Kugelumlaufspindel Kugelumlaufspindel Kugelumlaufspindel
Spindelsteigung mm 1 1 1 1

Fihrung Kugelumlauffihrung Kugelumlauffihrung Kugelumlauffiihrung Kugelumlauffiihrung
Gesamtmasse g 1750 1750 1720 1650

Material Aluminium, Edelstahl Aluminium, Edelstahl Aluminium, Edelstahl Aluminium, Edelstahl

Anschliisse und Umgebung | Einheit L-239.033232 L-239.035232 L-239.50AD L-239.50SD

Betriebstemperaturbereich | °C 5 bis 40 5 bis 40 5 bis 40 5 bis 40
Anschluss HD D-Sub 26 (m) HD D-Sub 26 (m) D-Sub 15 (m) HD D-Sub 26 (m)
Anschluss Versorgungsspan- _ _ M8 4-polig (m) _
nung
C-863
. . C-891 C-863 C-663.12
Er;pfc’h'e”e Controller/Trei- g:::i mit C863.20C885 | ¢ g5 mitc-891.11C885 | C-885 mit C-863.20C885 | C-885 mit C-663.12C885
Modularer ACSController C-884 Modularer ACSController

Modularer ACSController

Technische Daten werden bei Pl bei 22 +3 °C spezifiziert. Die angegebenen Werte gelten im unbelasteten Zustand, wenn nicht anders angegeben. Teilweise sind Eigenschaften
voneinander abhéngig. Die Angabe "typ." kennzeichnet einen statistischen Mittelwert fiir eine Eigenschaft; sie gibt keinen garantierten Wert fiir jedes ausgelieferte Produkt an.
Bei der Ausgangspriifung eines Produkts werden nicht alle, sondern nur ausgewahlte Eigenschaften gepriift. Beachten Sie, dass sich einige Produkteigenschaften mit zuneh-
mender Betriebsdauer verschlechtern kénnen.

Seite 2
14.04.2025

WWW.PI.DE



Zeichnungen / Bilder
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Bestellinformationen

L-239.033232

Hochlast-Linearaktor; DC-Motor; 52 mm Stellweg; 300 N Vorschubkraft; 50 mm/s maximale Geschwindigkeit; Kugel-
umlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 20000 Impulse/U Sensorauflésung, A/B-Quadratur, RS-422; End-
schalter: Hall-Effekt, Offner, 5V, NPN

L-239.035232

Hochlast-Linearaktor; Biirstenloser DC-Motor; 52 mm Stellweg; 300 N Vorschubkraft; 50 mm/s maximale Geschwin-
digkeit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 20000 Impulse/U Sensorauflosung, A/B-Quadratur, RS-
422; Endschalter: Hall-Effekt, Offner, 5 V, NPN

L-239.50AD

Hochlast-Linearaktor; DC-Motor mit ActiveDrive; 52 mm Stellweg; 300 N Vorschubkraft; 50 mm/s maximale Ge-
schwindigkeit; Kugelumlaufspindel; Inkrementeller Rotationsencoder, 20000 Impulse/U Sensorauflosung, A/B-Qua-
dratur, RS-422; Endschalter: Hall-Effekt, Offner, 5V, TTL

L-239.50SD
Hochlast-Linearaktor; 2-Phasen-Schrittmotor; 52 mm Stellweg; 300 N Vorschubkraft; 25 mm/s maximale Geschwin-
digkeit; Kugelumlaufspindel; Endschalter: Hall-Effekt, Offner, 5V, NPN
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