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Jahrzehnte der Entwicklungs- und Praxiserfahrung

Die Geschichte der Thomson-Aktuatoren reicht bis Mitte der 1960er-Jahre zurtick,

als amerikanische Ingenieure mithilfe von Kugelgewindetrieben die erste Generation
elektromechanischer Linearaktuatoren entwickelten. Sie dienten zur Ansteuerung von
Anbaugeraten an Gartentraktoren und Landmaschinen. Seit diesen einfachen Anfangen
werden Aktuatoren mittlerweile vielfach eingesetzt, sei es um Prozesse zu automatisieren,
gefahrliche Bediensituationen zu vermeiden, Gerdte fernzusteuern sowie schwierige,

ermiidende oder manuelle Arbeiten zu erleichtern.

1967 1974 1982 1984 1991

Markteinfiihrung der ersten Erste Aktuatoren- Einflihrung der Der Miniatur- Erste Hubsaulen-Reihe
elektrischen Linearaktuatoren ~ Baureihe mit parallel Electrak 10 Aktuatoren- Aktuator Electrak 1 wird vorgestellt.

fiir Landmaschinen. montierten Matoren. Produktfamilie. kommt auf den Markt.

4 www.thomsonlinear.com
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Heute z&hlt Thomson zu den Marktfiihrern im Bereich der elektrischen Linearaktuatoren fir
extrem anspruchsvolle Anwendungen, wie Baumaschinen und landwirtschaftliche Fahrzeuge.
Wir arbeiten kontinuierlich mit OEMs aus aller Welt zusammen, um Probleme zu lésen, die
Effizienz zu steigern und die Wertschépfung fiir die Endkunden zu maximieren.

Gerne unterstiitzen wir Sie dabei, fiir hren Anwendungsfall die optimale Kombination aus

Leistung, Lebensdauer und Kosten mit unserem umfassenden Angebot an Standard- oder

Sonderlésungen zu ermitteln.

" AN\ N Sk

Tét;;].lih helfen Thomson—Aktuatorenrden Menschen zu Hause, am Arbeitsplatz, auf dem W

- By

eg zur Arbeit, beim Arzt und bei therapeutischen Manahmen.

1999 2000 2012 2013 2016 2019

Der Electrak 050 Der LM80, der erste Der WhisperTrak Electrak Throttle Einfiihrung des Der Electrak GX

wird eingefiihrt. kolbenstangelose erobert den Markt. und Max Jac. Electrak HD. wird vorgestellt.
Aktuator.

'J_

www.thomsonlinear.com 5
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Warum elektromechanische Linearaktuatoren?

Elektrische Linearaktuatoren sind anders als die meisten Alternativen vielseitig,
anwenderfreundlich und bezahlbar. Eine Stromquelle vorausgesetzt, gibt es vermutlich immer
einen geeigneten Elektro-Aktuator. Die neueste Aktuatoren-Generation —noch smarter, starker
und robuster — er6ffnet zudem ganz neue Anwendungsmadglichkeiten. Wo Sie bislang auf
kostspielige, komplexe und hadufig individuell angepasste Losungen angewiesen waren, ist ein
elektromechanischer Standard-Aktuator heute oft die einfache Alternative.

Mit einem elektrischen Aktuator gelingt der Umstieg
von manueller auf angetriebene Bewegung héufig
am leichtesten, da elektrischer Strom in der Regel
sofort verflighar ist. Es ist unerheblich, ob der Strom
aus der Steckdose, einer Batterie oder einer anderen
Quelle stammt, da es Aktuatoren fiir Wechsel- und
Gleichstrom in allen gangigen Spannungshereichen
gibt. Anschlielen und fertig — so einfach ist es.

Kleiner, starker und robuster

Elektromotoren, Frequenzumrichter und Batterien
bzw. Akkus haben in den letzten Jahrzehnten grole
technologische Fortschritte gemacht. Genauso setzt
sich der Trend zu leistungsstarkeren und effizienten
Elektro-Aktuatoren fort. Zudem sind Aktuatoren
immer besser abgedichtet und robuster geworden,
sodass sie auch bei widrigsten Umgebungsbedin-
gungen eingesetzt werden kdnnen.

Sauberer, wartungsfreier Betrieb

Elektrische Aktuatoren sind prinzipbedingt sauber,
da sie ohne Kompressaren, Filter, Ole oder andere
Druckmedien auskommen. Die meisten sind tatsdch-
lich so sauber, dass sie ohne Zubehdr in sensiblen
Bereichen genutzt werden kénnen. Darliber hinaus
sind die Elektro-Aktuatoren von Thomson véllig
wartungsfrei — es muss nichts kontrolliert oder
ausgetauscht werden. Da es keinerlei versteckte
Betriebskosten gibt, miissen Sie somit keine unlieb-
samen Uberraschungen befiirchten. Moderne Aktuatoren eignen sich fiir fast jede Umgebung.

6 www.thomsonlinear.com
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Smarte Aktorik

Bei Thomson sind die modernsten

Aktuatoren ,,smart”. Sie verfligen lber eine
integrierte , Bordelektronik” flir erweiterte
Steuerungsfunktionen, die bislang nur mittels
komplexer externer Steuerelemente moglich waren.
Neben der erweiterten Steuerbarkeit kénnen zudem
die Leistungs- und Diagnosedaten tibermittelt
werden, um die Effizienz und Produktivitét

zu steigern. e

JI

Kostengiinstige Aktorik

Elektromechanische Linearaktuatoren sind aus

mehreren Griinden eine kosteneffiziente Alternative

zu anderen Technologien:

e Elektrischer Strom kostet weniger als Hydraulik-
oder Pneumatik-Energie.

o Elektro-Aktuatoren verbrauchen nur Energie,
wenn sie in Bewegung sind; im Stillstand sind
sie selbsthemmend und halten ihre
Position. .

e Kabel sind weniger =
kostspielig als Rohre
und Schlduche.

e Kabel sind erheblich
schneller und einfacher installiert und gepruft.

¢ FEin elektrischer Aktuator ist leicht und benotigt
wenig Platz.

¢ \Weniger bzw. keine Wartung reduziert die
Gesamtkosten.

Die ,smarten” Aktuatoren Electrak® HD und
Electrak Throttle

www.thomsonlinear.com 7
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Warum auf Elektro-Aktuatoren umsteigen?

Es gibt viele Griinde, von einer pneumatischen oder hydraulischen Antriebsldsung auf eine

elektrische umzusteigen. Bessere Steuerbarkeit, weniger Komplexitat und Platzbedarf

sind haufig die wichtigsten. Geringerer Energieverbrauch, sauberer Betrieb und weniger

Wartungsaufwand sind weitere Faktoren, aber haufig kann auch von besserer Leistung,

weniger Stillstande sowie schnellere Montage und Inbetriebnahme profitiert werden.

Bessere Steuerbarkeit

Ein Elektromotor plus Gewindetrieb ist deutlich ein-
facher anzusteuern als ein Pneumatik- oder Hydrau-
likzylinder, da er im Wesentlichen nur eingesteckt
werden muss. Zudem reagiert er schneller und prazi-
ser und er driftet nicht, weder im Stillstand noch bei
Stromlosigkeit. Darliber hinaus lassen sich Riickfiih-
rung und Steuerung einfacher integrieren, was eine
Ankoppelung an andere Steuerungen erleichtert.

Modulares Steuerungskonzept

Hochmoderne Elektrozylinder wie der Thomson
Electrak® HD verfligen (iber eine modulare
Steuerungsarchitektur und sind beliebig ausgestattet
erhaltlich: vom einfachen Motor zur vollstandigen
Bus-Kommunikation zur Steuerung und Uberwachung
aller Aspekte des Aktuators und dessen Leistung.

Schonung fiir Budget und Umwelt

Warum Sie mit Elektro-Aktuatoren sowohl Geld

sparen als auch die Umwelt schiitzen:

e Erhohte Energieeffizienz und umweltfreundliche
Eigenschaften.

e Keine kostspieligen Kompressoren nebst
zugehdriger Infrastruktur.

e Sauberer und sicherer Betrieb in
verunreinigungssensiblen Bereichen.

e Kein Leckagerisiko — kleine, unbemerkte
Undichtigkeiten verursachen versteckte Kosten;
groere Lecks kdnnen gefahrlich und kostspielig
werden.

e \Wartungsfrei; bei Bedarf einfach und sicher
austauschbar.

e Schnell und einfach installiert und in Betrieb
genommen.

ELEKTRISCHE LINEARAKTUATOREN

WIRKUNGSGRAD

ZUVERLASSIGKEIT
PRODUKTIVITAT
LEISTUNG
STEUERBARKEIT

WENIGER

KOMPLEXITAT
PLANUNGSAUFWAND
KOMPONENTEN
GESAMTKOSTEN
EINBAUZEIT

www.thomsonlinear.com



Reduzierte Komplexitat, weniger Platzbedarf
Die nachfolgende Abbildung zeigt drei géngige,
einfache Verfahren, einen Elektro-Aktuator sowie
einen Pneumatik- bzw. Hydraulikzylinder ein- und

Elektro-Aktuator

E1.  Elektrischer Linearaktuator P1.
E2.  Elektroschalter P2.
P3.
P4.
P5.

www.thomsonlinear.com

Pneumatikzylinder

Pneumatikzylinder

Drossel-Riickschlagventile
Zweiwegeventil
Drucklufttank
Druckluftkompressor

-
I~
off Il
©-

Linearaktuatoren

auszufahren. Offensichtlich bendtigen Pneumatik
wie Hydraulik deutlich komplexere Lésungen,

die das Gesamtsystem zudem platzraubend und
schwerer machen.

Hydraulikzylinder

Y| EZ |

Hydraulikzylinder
Zweiwegeventil
Uberdruckventil
Hydraulikél-Vorratsbehalter
Hydraulikél-Kompressor
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Smarte Aktuatoren

Industrielle Systeme werden immer starker vernetzt. Folglich wachst auch der Bedarf

an intelligenten Komponenten, die miteinander kommunizieren und ohne Eingriffe durch
Bediener arbeiten. Thomson erfiillt diese Forderung mit der Entwicklung einer neuen
Generation ,smarter” Aktuatoren, deren zentrale Eigenschaften eine modulare, integrierte

Steuerungsarchitektur und die Bus-Kommunikation sind.

Vorteile smarter Aktuatoren

e Erhohte Sicherheit und Produktivitat. e Bus-Kommunikation zwischen zentraler
¢ \Weniger Komponenten, eingesparte Verdrahtung. Steuerung und Aktuatoren.
e Unkomplizierter Aufbau, einfachere Installation. e Synchronisierte Aktuatorbewegung ohne
¢ Reduzierte Hardware- und Softwarekosten. zusatzliche, externe Steuerungen.
e Kiirzere Maschinen-Entwicklungszeiten. e Bessere, exaktere Steuerbarkeit.
¢ Reduziertes Gesamtgewicht. e Steuerung von Geschwindigkeit und Verstellkraft.
e \erbesserte Funktionalitat und e Erweiterte Diagnose- und
Leistungsfahigkeit. Uberwachungsfunktionen.

Smarte Aktuatoren im industriellen Umfeld

Noch mehr Wissenswertes zur smarten Aktorik unter www.thomsonlinear.com/smart.

10 www.thomsonlinear.com



Linearaktuatoren

Herkommliche vs. smarte Systeme

Herkémmliches System )
Jeder Aktuator wird einzeln vom Host angesteuert. Uber Steuergerate, Schalter, Sensoren und Positionsgeber
steuert/iberwacht der Host jeden Aktuator.

P

1 —

A

4, & N
Bus-Kommunikationssystem

Alle Aktuatoren kommunizieren tiber denselben Bus mit dem Host; jeder Aktuator fiihrt seine Steuerbefehle
durch und meldet die erfolgreiche Ausfiihrung bzw. Fehler zuriick.

Y.

A

A

0 I

] —

o

=

Synchronisierungssystem
Der Host steuert einen Aktuator an, der als Master fungiert. Die (ibrigen Aktuatoren folgen als Slaves dem
Master, ohne mit dem Host kommunizieren zu miissen.

[

1111

Stromleitungen Stromversorgung Steuergerat
Steuersignale .
Positionsgeber-Signale a
Bus-Kommunikation

www.thomsonlinear.com N
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Anwendungen

Hubgeréate, Gabelstapler, Fahrerkabinen und

Fahrzeuge zum Materialtransport

e \lerbesserte Ergonomie durch verstellbare
Sitze und schnelle Fahrerwechsel durch
programmierbare Benutzereinstellungen.

¢ Fine prazise, ansprechfreudige Drehzahlregelung
optimiert den Kraftstoffverbrauch und
Fahrkomfort.

e Aktuatorgestiitztes Offnen schwerer

Abdeckungen; Einstellen von Spiegeln und

Leitern.

Mahdrescher und andere Landmaschinen

Elektromechanische Aktorik I6st das Problem
schwer zuganglicher Komponenten mit
komplexen Steuerungsanforderungen.
Integrierte Elektronik erlaubt den Einsatz
eines Aktuators, wo bisher eine komplizierte
Regelstrategie fiir Hydraulik oder Pneumatik
notwendig war. Bl
Fir Funktionen wie Siebausrichtung,
Forderschneckenmechanik,
Motorhauben, Korntankabdeckungen
und vieles mehr. 7

www.thomsonlinear.com
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Ziige, StraBenbahnen, Busse, OPNV

e FElektrisch Aktorik ist umweltschonender und
kosteneffizienter als Hydraulik- und Pneumatiksysteme.

e |okomotiven und Busse mit elektromechanischen
Aktuatoren an den Stromabnehmern bieten eine robuste,
langlebige Konstruktion fir raue Umgebungen.

e Uberlasterkennung und Positions- |
bestatigung sind fiir die Personen- =

sicherheit unverzichtbar.

e \Weitere Funktionen in Verkehrs- ™ |
mitteln sind die Tiirbetatigung,
die Trittstufen-Nivellierung und

die Abstandskontrolle an
der Bahnsteigkante.

www.thomsonlinear.com

Treppenlifte, Patienten-Lifter und Rollstiihle

e Typischerweise in Wohnungen, Biiros, mobilem Gerat
eingesetzt oder wo Strom die einzige verflighare
Energiequelle darstellt.

¢ Je nach Typ und Konfiguration sind elektrische
Aktuatoren ideal fiir viele Liftfunktionen geeignet.

e Beispiele sind Sitznivellierung, Kippen der Sitzflache
und FuRablage, Ein- und Ausfahren der Schiene am

Ende der Treppe.
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Online-Tools zur Produktauswahl und -dimensionierung

Thomson LinearMotioneering® fiir Linearaktuatoren ist ein interaktives Auslegungs-

und Auswahltool, das Zeit und Kosten spart sowie Fehlanwendungen vermeidet.

Durch Beantwortung eines interaktiven Fragenkatalogs, der auf dem umfassenden

anwendungstechnischen Know-how unserer Experten basiert, finden Sie lhre ideale Losung.

LinearMotioneering leitet Sie komfortabel Schritt fir
Schritt durch samtliche erforderlichen Informationen
und zeigt Ihnen dann die passenden Produkte.
Sobald die beste Variante unter den Optionen
ermittelt ist, kdnnen Sie tiber LinearMotioneering
alle technischen Daten und ein dreidimensionales
CAD-Modell des gewahlten Aktuators
herunterladen, Preis und Lieferzeit anzeigen — und
ihn direkt im Thomson-Onlineshop bestellen.

lhre eigene Projekthibliothek
Samtliche lhrer Projekte werden in lhrer eigenen
Bibliothek gespeichert, sodass Sie jederzeit

HOME | ABOUTUS | FIND ADISTRIBUTOR | NEWSROOM | PARTNERS | CONTACT US | REGION: EUROPE

[T THOMSON'
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Linear MOTIONEERING®
) LINEAR ACTUATORS

Dynamic Force B Static Force B

(Min: ON , Max: 20000N) (Min: ON , Max: 20000N)

Max. Stroke Length B
Max required stroke | [mm]

(Min: Omm , Max: 1500mm)

Environmental Conditions (sclect best match) [

() standard Factory — IP55

START > SIZING & SELECTION > SOLUTIONS COMPARISON > OPTIONS & ACCESSORIES > BILL OF MATERIAL

Step 1- Fundamentals

Masx. required push/pull force at motion | [N] Mazx required holding force at stand =il | [N]

Actuator Supply Voltage B

zurtickkehren und weiterarbeiten oder darauf
basierend ein neues Projekt anlegen kénnen. Da die
Projekte online gespeichert werden, kdnnen sie an
jedem Computer, Smartphone oder Tablet gedffnet
werden — (iberall auf der Welt!

Hilfe mit Sonderanfertigungen

Kann LinearMotioneering keinen passenden
Aktuator fiir Ihr Projekt finden, kdnnen Sie eine
Sonderlésung anfordern. Das Tool erfragt die
bendtigten Daten, damit unsere Ingenieure Sie
hinsichtlich der bestmdglichen Produkte beraten
kdnnen.

ﬁ.m ,luﬂl

Home learn more support my projects

Size and Select Your System

1 2 3

Solutions Based on Application Type

Solutions by Family

Sie mochten Hilfe bei der Auslegung und Auswahl der es optimalen Losung fiir Ihre Anwendung?

Besuchen Sie: www.linearactuators.linearmotioneering.com.

www.thomsonlinear.com
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Thomson bietet hnen eine breite Auswahl an Online- Ressourcen zu elektrischen
Linearaktuatoren. AuBerdem steht Ihnen ein erfahrenes Team mit Applikationsingenieuren zur
Verfligung. Bei Fragen oder gewiinschtem Support kontaktieren Sie uns bitte unter

www.thomsonlinear.com/cs.

Smarte Aktuatoren — Produkt-Website Kostenlose CAD-Modelle

Erfahren Sie mehr zu smarten Aktuatoren und wie Gratis-Download interaktiver CAD-Modelle in allen
Sie noch bessere Maschinen bauen: gangigen CAD-Formaten: www.thomsonlinear.com/
www.thomsonlinear.com/smart de/produkte/linear-aktuatoren-zylinder-drawings

i VSR i a1 ey ST

Smart Actuatlon

It's ol about control

SMART ACT4ATORS

Electrak® HD — Produkt-Website Mobile Arbeitsmaschinen — Produkt-Website
Interessante Informationen zum Electrak HD: Erfahren Sie, wie Aktuatoren in mobilen
www.thomsonlinear.com/hd_de Arbeitsmaschinen genutzt werden:

www.thomsonlinear.com/micro/moh_deu/index.html

[TTHOMSON™ (T THOMSON

U ek Oy WHY THOMSON  ELECTRAKHD  TECHNOLOGY = APPLICATIONS CALCULATORS —COMTACT US Uineer Mstion. Diptimizedt

why eleciric?  opportunhles for electc.  applicalions  prodicls  CoMactus

ELECTRIC LINEAR ACTUATORS
proven to

surpass hydraulic. i:
here's why.

Maore productivity and safety with lower cost We can make it easy for you

www.thomsonlinear.com 15
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Technische Daten

Spindeltyp
Handhilfshetatigung
Statische Haltekraft
Endlagenschutz
Uberlastschutz

Zuldssige Eingangsspannungen

Max. statische Last

Max. dynamische Last (Fx)

Max. Geschw., ohne Last/max. Last
Max. Bestellhublange (S)
Haltemoment
Betriebstemperaturgrenzen
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C

Schutzart — statisch

Steuerungsoptionen

Seite

[VDC]
[VAC]

IN]

(N]

[mm/s]
[mm / Zoll]
[Nm]

[°C]

[%]

Electrak® HD Electrak® GX DC

Electrak® GX AC

Kugel ACME oder Kugel
Ja optional
Ja Ja
interne Endlagenschalter Kupplung
Ja Ja
12,24 12, 24, 36, 48, 90
18.000 18.000
16.000 9.000
71/58 61/37
1000/ - -/ 24
0 1.3
-40 —+85 -25—+65
25 25
[P67 / IP69K [P66 / IP6IK

e Endlagen-Ausgangssignal e Anal. Pos.-Rickfiihrung
e Anal. Pos.-Riickfiihrung

e Digit. Pos.-Riickfiihrung

e Niederstromschalten

e Synchronisierung

e CAN-Bus J1939

20 34

ACME oder Kugel

optional
Ja

Kupplung
Ja

1x115,1x 230, 3 %400
18.000
9.000
53 /43
-/ 24
13
-25—+65
25
[P45

e Anal. Pos.-Riickfiihrung

44

Sie mochten Hilfe bei der Auslegung und Auswahl der es optimalen Losung fiir Inre Anwendung?

LinearMotioneering fiihrt Sie durch den gesamten Prozess!

www.linearactuators.linearmotioneering.com.

www.thomsonlinear.com



Electrak® LA14

ACME oder Kugel
optional
Ja
Kupplung
Ja
12,24, 36

18.000
6.800
61/37
600/ -
0
-25-+65
25
IP65
e Anal. Pos.-Riickfiihrung

56

Electrak® LA24

ACME oder Kugel
optional
Ja
Kupplung
Ja

1x115,1x230, 3 x400
18.000
6.800
53/43
600/ -
0
-25-+65
25
IP45

© Anal. Pos.-Riickfiihrung

64

Electrak® PPA

>

Kugel
Nein
Ja
Kupplung
Ja
12, 24, 36

13.350
6.670
32/28
-/36
22
-25—+65
30
IP54

e Endlagenschalter
e Anal. Pos.-Riickfiihrung

74

Max Jac

Schnecke oder Kugel

Nein
Schnecke ja, Kugel nein
Nein
Nein

12,24

2.000
800
60 /30
300/ -
2
-40 — +85
25
IP66/IP6IK

e Anal. Pos.-Riickfiihrung
e Digit. Pos.-Riickfiihrung

82

Linearaktuatoren

Electrak® 050

Schnecke
Nein
Ja
Kupplung
Ja
12,24, 36

1.020
510
48 /37
200/ -
0
-30—-+80
25
IP56

e Endlagenschalter
e Analoge Riickfiihrung

88

Sie mochten Hilfe bei der Auslegung und Auswahl der es optimalen Losung fiir Inre Anwendung?

LinearMotioneering fiihrt Sie durch den gesamten Prozess!

www.linearactuators.linearmotioneering.com.

www.thomsonlinear.com
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Leistungsiibersicht

Technische Daten

Electrak®1S Electrak®1 SP Electrak® Throttle

Spindeltyp ACME ACME Schnecke
Handhilfshetatigung Nein Nein Nein
Statische Haltekraft Ja Ja Ja
Endlagenschutz interne Endlagenschalter Nein Strommessung
Uberlastschutz Ja Ja Ja
Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 12,24 12,24 12,24
[VAC] - - :
Max. statische Last [N] 1.300 1.300 260
Max. dynamische Last (Fx) [N] 340 340 130
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last [mm/s] 78 /64 78 /64 96 /83
Max. Bestellhublange (S) [mm] -/8 -/8 -/2
Haltemoment [Nm] 2,3 2,3 0
Betriebstemperaturgrenzen [°C] -25—+65 -25—+65 -40 — +125
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C [%] 25 25 50
Schutzart — statisch IP66 IP66 IP69K, IP67
Steuerungsoptionen - e Anal. Pos.-Riickfiihrung e Anal. Pos.-Riickfiihrung

e Interne Endlagenschalter
e CAN-Bus J1939

Seite 94 100 106

Sie mochten Hilfe bei der Auslegung und Auswahl der es optimalen Losung fiir Inre Anwendung?

LinearMotioneering fiihrt Sie durch den gesamten Prozess!

www.linearactuators.linearmotioneering.com.

18 www.thomsonlinear.com
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WhisperTrak™ DMHD DMD DMA LM80H LM8ov
== )
ACME Kugel ACME oder Kugel ~ ACME oder Kugel Trapez oder Kugel Trapez oder Kugel
Nein Ja optional optional Nein Nein
Ja Ja Ja Ja Nein Nein
Nein interne Endlagenschalter Kupplung Kupplung Gefederter Sanftstopp Gefederter Sanftstopp
Nein Ja Ja Ja Nein Nein
12,24 12,24 12, 24 - 12, 24 12, 24
B, . - 1 %230, 3 x 400 - -
4000 18.000 18.000 18.000 2.000 2.000
4,000 16.000 6.800 6.800 750 750
11,0/8,0 71/58 61/37 53 /43 110/73 110/83
50/- 600/ - 600/ - 600/ - 1500/ - 1500/ -
0 0 0 0 0 0
-25—-+40 -40 — +85 -25—-+85 -25-+65 0—+40 0—+40
10 25 25 25 15 15
IP67 IP67 / IP6IK IP66 / IP6IK IP45 P44 P44
e Flektronische e Fndlagen-Ausgang e Analoge Pos.- e Analoge Pos.-
Endlagenschalter * Analoge Positions- riickfihrung riickfiihrung
e Niederstromschalten riickfihrung
e Analoge Positions- . i
o e Digitale Positions-
riickflihrung R
e Digitale Positions- rickfthrung
riickfiihrung e Niederstromschalten
e Synchronisierung
e CAN-Bus J1939
114 124 136 142 148 154

Sie mochten Hilfe bei der Auslegung und Auswahl der es optimalen Losung fiir Inre Anwendung?

LinearMotioneering fiihrt Sie durch den gesamten Prozess!

www.linearactuators.linearmotioneering.com.
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Electrak® HD — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

¢ Bordelektronik mit vielen optionalen Funktionen
Statische Tragzahl bis 18 kN

Dynamische Tragzahl bis 16 kN

Hub bis 1000 mm

Geschwindigkeiten bis 71 mm/s

Schutzart, statisch IP67 / IP6IK; dynamisch |PG6
und auf 500 Stunden Salzspriihnebelfestigkeit
getestet.

Allgemeine Daten

Spindeltyp Kugel
Mutterntyp Sicherheitskugelmutter
Handhilfsbetatigung Ja
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse Ja

Electrak-Uberwachungspaket:
Stromiberwachung
Spannungstiberwachung
Temperaturiiberwachung
Abschaltpunkt-Kalibrierung
Interne Endlagenschalter”
Dynamische Endlagenbremse

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse ? Lose Kabelenden

Zulassungen CE

(1) Alle Electrak HD-Aktuatoren sind mit dynamischer Endlagenbremsung ausgestattet.
Dynamisches Bremsen tiber den gesamten Hub nur mit den Optionen Niederstromschalten
und J1939.

(2) Je nach verwendeter Steuerungsoption ein oder zwei Kabel. Die Kabel gelangen tiber
einen Stecker in den Aktuator. Zum Austausch des Aktuators gegen einen neuen gentigt
einfaches Umstecken.

20

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten

Alternative Adapter-Ausrichtung

Optionale elektronische Steuerung
J1939 CAN-Bus

Synchronisierungsoption
Niederstromschalten
Endlagen-Ausgangssignal
Analoger Positionsausgang

Digitaler Positionsausgang

Kombination der Steuerungsoptionen

EXX  Nur Electrak-Uberwachungspaket

ELX EXX + Endlagen-Ausgangssignal

EXP EXX + Analoger Positionsausgang

EXD  EXX + Digitaler Positionsausgang

ELP ELX + Analoger Positionsausgang

ELD ELX + Digitaler Positionsausgang

[XX  EXX+ Niederstrom-Motorschaltung

LLX EXX + LXX + Endlagen-Ausgangssignal
LXP EXX + LXX + Analoger Positionsausgang
CNO  J1939 CAN-Bus + riickfiihrungslose Geschwindigkeitsstrg.
SYN  Synchronisierungsoption

/ubehor

Vorderer Gelenkkopf-Adapter

Externe, einstellbare Grenzschalter

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs

www.thomsonlinear.com
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Electrak HD — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [kN] 18 Zulassige Eingangsspannungen® [VDC] 12,24
Max. dynamische Last (Fx) [kN] Toleranz, Eingangsspannung [VDC]
HDxx-B017 1,7 HD12 (12 VDC Eingangsspannung) 9-16
HDxx-B026 2.6 HD24 (24 VDC Eingangsspannung) 18-32
HDxx-B045 45
HDxx-BOG8 6,8 Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]
HDxx-B100 10 HD12-8017 3/18
HDxx-B160 16 HD24-B017 15/9
HD12-B026 3/18
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last @ [mm/s] HD24-B026 15/9
HDxx-B017 71/58 HD12-B045 3/18
HDxx-B026 40/32 HD24-B045 15/9
HDxx-B045 24/19 HD12-B068 3/20
HDxx-B068 18/ 14 HD24-B068 1,5/10
HDxx-B100 11/9 HD12-B100 3/18
HDxx-B160 7/5 HD24-B100 15/9
. HD12-B160 3/20
Min. Bestellhublénge (S) [mm] 50 HD24-B160 1,5/10
Max. Bestellhublénge (S)? [mm] 1.000 Querschnitt, Motorleiter [mm?(AWG)] 2 (14)
Bestellhubléangen-Abstufungen [mm] 50 Querschnitt, Signalleiter [mm?(AWG)] 0,5(20)
Betriebstemperaturgrenzen [°C] -40 — +85 Standardkabelldngen (Ca1) [m] 03;15;5
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C (%] 25 (1.8, 59,197)
P e — (mm] 12 Kabeldurchmesser (Ca2) [mm] 75
Haltemoment (N 0 Lange, lose Kabelenden (Ca3) [mm] 76 (3)
Schutzart — statisch IP67, IP6IK Lifi e, AT T v et i Bll0:25]
Schutzart — dynamisch IP66 Ca3 Ca1l
Salzspriihnebel-Bestandigkeit [Std.] 500 + (D
(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.
(2) Bei Einheiten mit Synchronisierungsoption ist die Geschwindigkeit bei jeder Last 25 % Ca4 o Ca2
niedriger.
(3) 500 mm max. fiir 16 kN
(4) Bei HDxx-B100 und HDxx-160, einseitig gerichtete Last, ist die Einschaltdauer 15 %. I ﬂ[@ﬂ
(5) Beschadigung der Bordelektronik:, keine PWM-Spannung zur Geschwindigkeitssteue- \

fung verwenden. Hier werden die Kabel standardmaRig durch die Kabelschlitze am Ende des Aktuator-Ge-

hduses herausgefiihrt. Die Herausfiihrung des Kabels kann beliebig zwischen dem Stecker
(1) an der Gehausevorderseite und dem Ende der Kabelschlitze gewahlt werden.

Aktuator-Gewicht [kg]

Max. dynamische Bestell-Hublénge (S) [mm]

Last (Fx) [N] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 1.000
1.7 64 65 67 70 72 75 77 80 82 85 87 90 92 95 97 100 102 105 10,7 11,0
26 64 65 67 70 72 75 77 80 82 85 87 90 92 95 97 100 102 11,6 119 122
45 64 65 67 70 72 75 77 80 82 85 87 90 92 104 107 110 113 116 11,9 122
6.8 64 65 67 70 72 75 77 80 82 85 95 98 101 104 107 110 11,3 11,6 119 122
10 66 67 70 72 75 77 80 82 91 94 97 100 103 106 109 112 115 11,8 121 124
16 69 70 73 75 78 80 83 85 91 94 - - - - - - - - oL

Umrechnungsfaktoren: Millimeter auf Zoll: 1 mm = 0,03937 Zoll, Kilogramm auf Pfund: 1 kg = 2,204623 Ibf

www.thomsonlinear.com 21
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Electrak® HD — Malie

Male Projektion

mm(Zol] -E1O

_110.0 15.5
[4.33] MAX Ltot REF 1051] -
|« 2350 pmax i
[9.25]
% 25.0 :
{ REF "10.08]
[ zioa o
= Aufnahme, Handhitfs=
= betatigung
148.0
X N (N R A e e, VO SO .
MAX i
R RSP l ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, i)
@)
L 380 S I 53.7 REF _
[1.50] [2.11]
77.0
L—»* [3.03] Querbohrungsadapter, vorne ?
MAX Typ M oder E
B4
Querbohrungsadapter, hinten @ N &
Typ M oder E ‘

B3
ICS Gabel-Querbohrungsadapter, varne ?
@ % Typ N oder F

B4

Gabel-Querbohrungsadapter, hinten L\\
@Typ N oder F ‘ %L

C
. T I
ET’ - I Innengewinde-Adapter, vorne %
@ Typ P oder G
C

5 Cc2

B3
B5

C3
C4
- _
- / ﬂ“:' AuBengewinde-Adapter, vorne
A [ T A
B5
-

e [T T -

Male, hintere u. vordere Adapter [mm]

Montageflansch-Adapter, hinten
lZ’Typ A

Adaptertypen, hinten Adaptertypen, vorne

M E N F AW M E N F P G A
B1 13,4 13,4 13,4 13,4 - C1 siehe Tabelle auf Folgeseite 16,5
B2 216 216 216 216 78 c2 109 10,9 12.9 129 30,0 30,0 20,0
B3 254 254 254 254 9,0 C3 siehe Tabelle auf Folgeseite
B4 122 12,8 12,2 12,8 6.6 C4 122 12,8 12,2 128  M12x1,75 1/2-20 UNF-2B M16 x 2
B5 - - 8.2 8,2 450 (5 - - 8,2 8,2 19,0 19,0 -

C6 - - - - 35,0 350 -

(1) Die Aufnahmedffnung ist mit einem Kunststoff-Gewindestopfen verschlossen. Bei entferntem Stopfen kann ein 8-mm-Steckschliissel eingesetzt und als Handkurbel verwendet werden.
(2) Alle Adapter in Standard-Ausrichtung abgebildet.
(3) Der hintere Montageflansch Typ A kann mit einer max. statischen Tragzahl von 10 kN und/oder einem max. Hub von 300 mm bestellt werden.
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Electrak® HD — MaRe

Beziehung, max. dynamische Last und Hubl&nge

Linearaktuatoren

Max. Gesamtlange (Ltot), Bestell-Hublénge (S) [mm]
dynamische Eingefahrene Lange
Last (Fx) - (A) und vordere 50— 500 " 550 — 600 650 — 700 750 — 900 950 — 1000
kN AdaptermalRe [mm]
Ltot A+B1+C2
A S+150,9+ B2+ C1
17 Cl TypM,E 17,5
(382) Typ N, F 26,5
TypP G 239
€3 30,2
Ltot A +B1+C2 A+B1+C2
A S+150,9+B2+C1 S+156,8+B2+C1
26 Cl TypM,E 17,5 24,0
(585) Typ N, F 26,5 27,0
TypP G 23,9 24.9
C3 30,2 35,0
Ltot A+B1+C2 A +B1+C2
A S+150,9+ B2+ C1 S+156,8+ B2+ C1
45 C1 TypM,E 17,5 24,0
(1012) Typ N, F 26,5 27,0
Typ P, G 239 249
€3 30,2 35,0
Ltot A+B1+C2 A+B1+C2
A S+150,9 + B2+ C1 S+156,8 + B2+ C1
- C1 TypM,E 17,5 24,0
Typ N, F 26,5 27,0
TypP.G 239 24,9
C3 30,2 35,0
Ltot A+B1+C2 A+B1+C2
A S+180,9+B2+C1 S+182+B2+C1
Cl TypM,E 175 24,0
10 Typ N, F 26,5 27,0
TypP G 239 24,9
€3 30,2 35,0
Ltot A+B1+C2
A S+182+B2+C1
o | 240 Hublangen fiir dieses Modell nicht verfiigbar
(3584) Typ N, F 27,0
TypP. G 24.9
C3 35,0

(1) Fur ein Ger&t mit 50 mm Hub, sind die MaRe A und Ltot identisch mit denen fiir ein Gerat mit 100 mm Hub.

www.thomsonlinear.com
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Electrak® HD — Leistungsdiagramme

Last zu Geschwindigkeit™!

80 (3.15) |
70 (2.76) @
60 (2.36) J
é 50 (1.97)
= N
= 40(1. b
s 40057) — Q) -
E R
£ 30(118)
20 (0.79) ~(=ol.
o - - — ..—... --._:" fé
10(0.39) NG — =
0(0) il
0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000 16000
(0)  (450) (899) (1349) (1798) (2248) (2698) (3147) (3584)
Last [N]
1.HDxxB017 (1,7 kN) ~ ======== 3. HDxxB045 (4,5 kN) —_— 5. HDxxB100 (10 kN) m————
2. HDxxB026 (2,6 kN) - 4. HDxxB068 (6,8 kN) o ® 6. HDxxB160 (16 kN) —

' Kurven giltig fur alle Modelle, auer solchen mit Synchronisierungsoption, wo die Geschwindigkeit 25 % geringer ist.

Hinweis! Kurven erzeugt bei 21 °C Umgebungstemperatur. Andere Umgebungstemperaturen und bestimmte Aktuator-Eigenschaften konnen leicht abweichende Werte ergeben.
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Electrak® HD — Leistungsdiagramme

Last zu Stromaufnahme

20 - 10
7 6 9
18 -— /
s / J R
g 1l 2}ﬁ£ 7 i // 7
RN B ey .4 §S ,/ 6
& T <
= . 7 / 5
g 10 L " V4 "/ /
; :.’ ,l /. I", / 4
E 8 ;" 74 /c' 7
“§ 6 .:: .//. ./“/ 3
£ ] //,’
CE 1 X 2
2 1
0 0
0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000 16000
(0)  (450) (899) (1349) (1798) (2248) (2698) (3147) (3584)

1. HDxxB017 (1,7 kN)
2. HDxxB026 (2,6 kN)

Last [N]

3. HDxxB045 (4,5 kN)
4. HDxxB068 (6,8 kN)

5. HDxxB100 (10 kN)
6. HDxxB160 (16 kN)

Stromaufnahme, 24-VDC-Aktuatoren [A]

Hinweis! Kurven erzeugt bei 21 °C Umgebungstemperatur. Andere Umgebungstemperaturen und bestimmte Aktuator-Eigenschaften konnen leicht abweichende Werte ergeben.

www.thomsonlinear.com
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Electrak® HD — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7 8
HD12 B026- 0300 LXX 2 M M S
1. Modell und Eingangsspannung Electrak Modular Control System (EMCS)
HD12 = Electrak HD, 12 VDC EXX = Nur elektronisches Uberwachungspaket
HD24 = Electrak HD, 24 VDC ELX = EXX + Endlagen-Ausgangssignal
EXP = EXX + Analoger (Potentiometer) Positionsausgang
2. Gewindetriebart und dynamische Tragzahl EXD = EXX + Digitaler Positionsausgang
B017- = Kugelgewinde; 1,7 kN ELP = ELX + Analoger (Potentiometer) Positionsausgang
B026- = Kugelgewinde; 2,6 kN ELD = ELX + Digitaler Positionsausgang
B045- = Kugelgewinde; 4,5 kN XX = EXX + Niederstrom-Motorschaltung
B068- = Kugelgewinde; 6,8 kN LLX = EXX + LXX + Endlagen-Ausgangssignal
B100- = Kugelgewinde; 10 kN LXP = EXX + LXX + Analoger (Potentiometer) Positionsausgang
B160- = Kugelgewinde; 16 kN CNO = J1939 Can-Bus + Riickfiihrungslose Drehzahlsteuerung
SYN = LXX + Synchronisierungsoption
3. Bestell-Hublidnge M@

0050 =50 mm ©@ Kabelldnge

0100 =100 mm 1=0,3 m lange Kabel

0150 =150 mm 2=1,5m lange Kabel

0200 =200 mm 3=5,0m lange Kabel

0250 = 250 mm

0300 = 300 mm Adapter / Montageflansch hinten
0350 = 350 mm A = Montageflansch “/®

0400 = 400 mm M = Querbohrung ftir 12-mm-Bolzen

0450 = 450 mm E = Querbohrung fiir ¥2-Zoll-Bolzen

0500 = 500 mm N = Gabel-Querbohrung fir 12-mm-Bolzen
0550 = 550 mm F = Gabel-Querbohrung fir ¥2-Zoll-Bolzen
0600 = 600 mm

0650 = 650 mm Adapter vorne

0700 =700 mm A = metr. M16-AulRengewinde

0750 =750 mm M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

0800 = 800 mm E = Querbohrung fiir %5-Zoll-Bolzen

0850 = 850 mm N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
0900 = 900 mm F = Gabel-Querbohrung fiir %2-Zoll-Bolzen
0950 = 950 mm P = metrisches M12-Innengewinde

1000 = 1000 mm

G = zdlliges 1/2-20 UNF-2B AulRengewinde

Adapter-Ausrichtung
S = Standard
M = um 90° verdreht

Anschlussoptionen
D = lose Kabelenden

(1) Weitere Hubléngen auf Anfrage. Bitte wenden Sie sich an den Kundensupport.

(2) 500 mm ist die maximale Hublange fiir 16-kN-Einheiten.

(3) Einheiten mit 50 mm Hub haben dieselbe eingefahrene Lange und EinbaugroRe wie eine
100-mm-Einheit.

(4) Max. Bestellhublénge fir hinteren Montageflansch Typ A: 300 mm.

(5) Max. dynamische Tragzahl fiir hinteren Montageflansch Typ A: 10 kN.
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Electrak® HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp EXX Optionstyp ELX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16 HD12 9-16
HD24 18-32 HD24 18-32
S i Ausgangskontakttyp potentialfrei
| °<;; l - Max. Schaltspannung, Grenzschalter [VDC] 140
Fol = of 'F‘ - '
+ o+ i - Max. Schaltstrom, Grenzschalter [mA] 350
o
P i E',-'?‘?TBN,‘,HQ . Max. Schaltleistung, Grenzschalter [W] 5
Poio rot —(=— EXX 3
S S i ) R
] o schwarz— ¢ i i STop | —)
””””” : ‘ . B m-lF—-a
<] : e
; + o -
pan : Pl i
‘ ! P 1 ELECTRAKHD _
{-:-— ! : 3 o : ot —@—] Ex @ 1
- | ; —_ 0o i : :
_(1 ; i o—————swthwarz — !
| o e 1 !
{; i —— ot —— i
{3 weill —(—3— ‘
: i nicht belegt < —— hraun ‘(—3— :
SCa ; ‘ !
beT T — blauy ——G= :
F Sicherung —schwarz ——| |
S1  Zweipoliger Umschalter Fﬁ‘;sgfag‘fgﬁ ikt 4(.,._/ |
AUSQ% ?13”2 — prange —G—{— i
Steuerungsoption EXX umfasst Die Funktionen des Bezﬁ;iﬁ;;{?; grau H_,_
Electrak-Uberwachungspakets — fiir einen sicheren Betrieb . S
von Aktuator und Ausriistung. Mit der Steuerungsoption F S'Ch_e””?g
EXX wird die Polarit4t der Motorspannung durch ein - 81 Zweipoliger Umschalter
kundenseitig beigestelltes Schaltelement (Schalter, Relais . _ _ _
usw.) umgeschaltet, um den Aktuator aus- oder einzufahren. Steuerungsoption ELX entspricht der Option EXX, jedoch
Schalter, Stromversorgung, Verdrahtung und alle sonstigen zusdtzlich mit zwei eusgangen, die ar_lgeben, wenn die
Komponenten miissen sowohl den Motorstrom fiir das Kolbenstange vollsténdig aus- bzw. eingefahren ist.

jeweilige Aktuatormodell und die aufgebrachte Last
vertragen, als auch den Einschaltstrom (bis zum Dreifachen
des max. Dauerstroms fiir die max. Last und bis zu 150
Millisekunden lang).
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Electrak® HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp EXP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitét [%] +0,25
Potentiometer-Ausgangsauflosung ~ [Ohm/mm]

50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 328
300-500 mm Hub 19,7
550-100 mm Hub 9.8

ST !
i <
| o= sToP ! lF =
e = [——
+ o -«
S RN S
P 1 ELECTRAKHD |
3 i o ‘ ot —@— EXP @ i
_——0— i i :
i o——————thwarz ‘(':P— !
+32VDC rot —(—‘:F

Potentiometerr ————————————

Ausgang

nicht belegt {

nicht belegt

0VvDC

F Sicherung
ST Zweipoliger Umschalter

WeiR ——G=—|

braun ——@=—

blau ——G=—|
schwarz——Gr—
violett ——Gr—|

orange ——
i

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

Steuerungsoption EXP entspricht der Option EXX, jedoch
zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Rickfiihrung der Kolbenstangen-Position.
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Optionstyp EXD
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
Encoder-Typ Halleffekt
Encoder-Eingangsspannung [VDC] 4-24
Encoder-Ausgangsspannungspegel [VDC]
tief (logische Null), typisch / max. 0.1/0,25
Encoder-Auflésung [mm/Impuls]
HDxx-B017 0,28
HDxx-B026 0,15
HDxx-B045 0,09
HDxx-B068 0,07
HDxx-B100 0,04
HDxx-B160 0,03
] :
i P
! o sTopP ! lF =
RN ST [
+ = -
A ELECTRAKHD _
3 i o ‘ rot 4<-3— EXD @ :
B e O S i i ;

- rot 4(-:_

+4-24Vdc

Encoder-Ausgang ————ciR Gy
) ~ braun Sy

nicht belegt !
blau &
0vDe sthwarz — &
violett (':'_
nicht belegt orange —
grau (""—

F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter

,,,,,,,,,,,

Steuerungsoption EXD entspricht der Option EXX, jedoch
zusatzlich mit einem einkanaligen Encoder-Ausgang zur

Riickfiihrung der Kolbenstangen-Position.
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Electrak® HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp ELP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]

HD12 9-16
HD24 18-32
Ausgangskontakttyp potentialfrei

Max. Ausgangsspannung [VDC] 140

Max. Ausgangsstromstarke [mA] 350

Max. Ausgangsleistung (W] 5
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [vDC] 32

Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Potentiometer-Ausgangsauflosung ~ [Ohm/mm]

50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 32,8
300-500 mm Hub 19,7
550—100 mm Hub 9.8

1 !
i « i
| os—sToP ! lF =)
e c [ ——
+ =+ -
R DS SR
P | ELECTRAKHD
3 i ; rot —@— ELP @
_ 01 ; i
: Oliwhwarz 4(":'— !
+32VDC :

Potentiometer-
Ausgang

nicht belegt

Ausg., ganz
eingefahren
Ausg., ganz
ausgefahren
Bezugspotential

F Sicherung
ST Zweipoliger Umschalter

_— 10t G|
- weif 4(_3_

— braun 4(-,:._

{— blau _(.:,_

0VDC ———schwarz 4@3._

_ violett — @ | —
i

- orange — |} —
i

Steuerungsoption ELP entspricht der Option EXP, jedoch

zusétzlich mit zwei Ausgéngen,

die angeben, wenn die

Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.

www.thomsonlinear.com

Optionstyp ELD

Aktuator-Versorgungsspannung
HD12
HD24

[VDC]

Ausgangskontakttyp
[VDC]
[mA]
(W]

Max. Ausgangsspannung
Max. Ausgangsstromstérke
Max. Ausgangsleistung
Encoder-Typ

[VDC]
[VDC]

Encoder-Eingangsspannung

Encoder-Ausgangsspannungspegel
tief (logische Null), typisch / max.

Encoder-Auflésung
HDxx-B017
HDxx-B026
HDxx-B045
HDxx-B068
HDxx-B100
HDxx-B160

[mm/Impuls]

9-16
18-32

potentialfrei
140
350
g
Halleffekt
4-24

0,1/0,25

0,28
0.15
0,09
0,07
0,04
0,03

ot ——Cr

i
O —schwarz —
i

,,,,,,,,,,

+4-24Vde ———— ot

‘(_‘7
weil  ———f

Encoder-Ausgang

nicht belegt {

QVD ———schwarz —G—|
Ausg., ganz i
eingefahren
Ausg., ganz
ausgefahren

braun ——Gr—|

blau ——G=—|

violett ——=—|
i

i
—————————orange —(=—|
i

Bezugspotential

F Sicherung
S1 Zweipoliger Umschalter

Steuerungsoption ELD entspricht der Option EXD, jedoch
zusatzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstdndig aus- bzw. eingefahren ist.
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Electrak® HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp LXX Optionstyp LLX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16 HD12 9-16
HD24 18-32 HD24 18-32
Eingangsspanng., Ausfahren/Einfahren  [VDC] 9-32 Ausgangskontakttyp potentialfrei
Eingangsstrom, Ausfahren/Einfahren [mA] 6-22 Max. geschaltete Ausgangsspannung [VDC] 140
Max. Ausgangsstromstarke [mA] 350
—)>
m,lr_—-g Max. Ausgangsleistung W] 5
- Eingangsspanng., Ausfahren/Einfahren  [VDC] 9-32
F E!'I—EQTBAI—(ED— - Eingangsstrom, Ausfahren/Einfahren [mA] 6-22
+ 1 ot ——G—{LXx @ i
— schwarz ‘(-':-— 3 lF —p
o o] | m- (Em—
i <=
weil  ——G=— i
i i ELECTRAK HD
nicht belegt braun Hﬁh + FE o HF ——
blauw ——Gr— | i @1
i ; — schwarz ——G=—| i
———schwarz —(=—| i i i
S1=> ) | | Bezugspotential ———— 1ot ——G=— :
‘4‘ S2 ¢um vilett 4@‘-_ ! Ausg., ganz iR : !
! orange — ] : ausgew.‘,ahren e _(T— |
i i braun — G| i
- grau —(-r— ! nichtbelegt{ ! ;
,,,,,,,,,,,,, A blau — ]| i
i usg., ganz i i
F SlCherung emggfa%ren - schwar— (= — i
S1 Schalter, Ausfahren S1 ==p , ! 1
S2  Schalter, Einfahren 4} S2 ¢ ot e |
' i
' orange ——Gm—| i
Steuerungsoption LXX umfasst sémtliche Grundfunktionen B T 1

des Electrak-Uberwachungspakets, die in Steuerungsoption
EXX enthalten sind, jedoch wird im Unterschied dazu F~ Sicherung

. o . . ST Schalter, ausfahren
die Polaritat der Motorspannung von der integrierten _
Elektronik umgeschaltet. Die kundenseitig beigestellten 52 Schalter, Einfahren
Schaltelemente zum Aus- oder Einfahren des Aktuators
missen lediglich mit Niederstrom-Signalen arbeiten.
Dennoch miissen die Stromversorgung und zugehdrige
Verdrahtung sowohl den Motorstrom fiir das jeweilige
Aktuatormodell und die aufgebrachte Last vertragen,
als auch den Einschaltstrom (bis zu anderthalbmal max.
Dauerstrom fir die max. Last und bis 150 Millisekunden
lang).

Steuerungsoption LLX entspricht der Option LXX, jedoch
zusétzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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Electrak® HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp LXP Optionstyp CNO
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16 HD12 9-16
HD24 18-32 HD24 18-32
Potentiometer-Typ drahtgewickelt Die Befehlsdaten umfassen:
Max. Pot.-Eingangsspannun [VDC] 32 - i
- POL-LINGangssp g e Geschwindigkeit
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1 e Strom
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25 Die Riickfiihrungsdaten umfassen:
: ) e Position
Potentiometer-Ausgangsauflosung  [Ohm/mm] « Geschwindigkeit
50-100 mm Hub 65,6 o Sl
150-250 mm Hub 32,8 s
300-500 mm Hub 197 e sonstige Diagnosedaten
550-100 mm Hub 9.8
—
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32 o] —-a
Eingangsstrom, Ausfahren/Einfahren [mA] 6-22 -
F ELECTRAKHD _
lF —) + —f— rot ——G=—|CNO @ ;
al —m — schwarz ——&=— :
- : :
ELECTRAK HD _ Adresswahl 3 ——— rot —(T—
+ F: ot _(_3_ o ! nicht belegt weil —(-,:-— 3
] @ i CAN-Tiefpegel ——— braun —G=p—| i
—_ schwarz —Gae—| i i i
i ; CAN-Hochpegel ——— blau  ——=—| ;
+32VDC ——————— ot —Gn| | ! !
i ‘ nicht belegt ———schwarz ——G+— i
Potentiometer ——— weill ——@=—-»] i i |
Ausgang i } Adresswahl 1 ——————————vViolett ——G=— i
{ braun ——G@=— i i
nicht belegt i ; Adresswahl 2 ————————orange ——(==— i
blau ——G=—| i i i
i ‘ Adresswahl ——— grau ——G=— i
OVDC —— schwarz — G| i Bezugspotential v
S1 ==p ! i
iolett —— i i
. 14— viole -r— | F Sicherung
orange ——(=—|
- gau —Gr Zur Steuerungsoption CNO gehort eine J1939 CAN-
o oseheng Bus-Steuerschnittstelle, die den Aktuator ansteuert und
1 Schalter, ausfahren iiberwacht. Die Ein- und Au.sfahrbefeh.le Werd(?’n als
2 Schalter Einfahren CAN-Telegramme an den Pins ,CAN-Tiefpegel” und ,CAN-

Hochpegel” ausgegeben. Die Adresswahl-Pins 1, 2 und

3 kénnen als BCD-codierter Zusatz zur Standardadresse
genutzt werden. Dies kann notwendig sein, wenn mehrere
J1939-Aktuatoren am selben Bus angeschlossen sind.

Steuerungsoption LXP entspricht der Option LXX, jedoch
zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Positionsriickfiihrung.
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Electrak® HD — elektrische Anschliisse

. Fiihrungsaktuator —
Optionstyp SYN E"lF—-ﬂ
Allfltlgjgor-VersorgunQSSpannung [VDC] o1 ] FPF?TBA',‘,H;,-,,

HD24 18-32 + — %F s @ i
Eingangsspg., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32 - Phwarzﬂf
Eingangsstrom, Ausfahren/Einfahren [mA] 6-22 = rot 4('— !
Anzahl synchronisierter Aktuatoren 2-4 nihtbelegt — weib — i

. braun —G=— i
Max. Aktuator-Geschw.-Unterschied [%] 25 ; ‘
R blau —(-r— :
Die Steuerungsoption SYN entspricht LXX mit zuséatzlicher HH o _n@t belegt —schwarz—Gr—|
Synchronisierungsfunktion, sodass zwei oder mehr mit 1 violett ——G=—|
SYN ausgestattete Aktuatoren gemeinsam bewegt werden orange —C=—| ;
kénnen. grau ——| i
. . . . . Zwischengeschaltete
Eine ungleichmaRige Belastung ist zuldssig, solange Folgeaktuatoren lF =
kein einzelner Aktuator (iber seiner Nenn-Tragzahl belastet e ‘
wird ] ELECTRAK HD __
e — S R
Bei Verwendung der niederstromigen Aus- und _ AV
Einfahr-Eingénge am Fiihrungsaktuator bewegen sich - T i T
die Folgeaktuatoren gleichzeitig. Muss ein Aktuator "
einzeln bewegt werden, kann er in den Zwangsmodus “
versetzt werden, indem ein Schalter (S3) am roten Leiter " !
geschlossen wird (siehe Verdrahtungsplan). -t
Hinweis: Die Speisespannung zu jedem Aktuator muss -r
innerhalb von + 1 Volt liegen. -
Hinweis: Fiir Einheiten mit Synchronisierungsoption ist die Lt
Geschwindigkeit bei jeweiliger Last 25 % niedriger als bei Letzter Folgeaktuator —
denen ohne diese Option. Das gilt unabhéngig davon, ob m|lr_—-a
sich die Einheit im Synchronisierungs- oder Zwangsmodus -
befindet oder einzeln betrieben wird. F FLECTRAKHD .
+ — 1ot —Gem— SYN :
Hinweis: Es werden nur zwei Widerstande bengtigt. - sehwarz—ee—| @
Sie fungieren als Abschlusswiderstande fiir die nichtbelegt — ot —]
Kommunikationsleiter: einer am ersten Bus-Teilnehmer, der Rl nicht belegt —— weils ]
andere am letzten. braun — ]
blau —(-:r— ;
F Sicherungen nicht belegt —schwarz—(-vj-— :
S Schalter, Ausfahren nicht belegt —— violett ——G=— i
S2  Schalter, Einfahren ! |
S3  Zwangsmodus-Schalter nicht belegt ——orange _("_
R Widersténde 120 Ohm nicht belegt —— grau ——G+—] i
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Electrak® HD — Zubehor

Grenzschalter fiir Schutzrohr-Montage

Sensortyp Halbleiter ~ Reed-Schalter
Kontakttyp SchlieRer (N.O.)
Ausgangstyp PNP Kontakt
Spannung [VDC/AC] 10-30/— 5-115/5-115
Stromaufnahme, max. [mA] 100
Hysterese [mm] 1,5(0,08) 1,0(0,04)
Betriebstemperatur [°C] -25bis+85 -25bis+85
Leiterquerschnitt [mm?] 3x 0,14 2x 0,14
Lange (L) [mm]  253(1,0) 30,5(1,2)
Schutzart [P6IK IP67
LED-Anzeige Ja
Anschluss 2 m Kabel mit losen Enden
Teilenr. 840-9131 840-9132
Einbaupositionen

Sensoren

qu _{ Male
QO‘ :’ _|_ mm
o

et

Anschluss

Halbleiter Reed-Schalter

j— braun —— +VDC ! :

! +— braun —— Eingang
| . 1 .

.(ﬂ}f ' blau — —voC i<ﬂ>—7; !

. I . I

Loy ! [

L .

l— schwar— Ausgang blau  —— Ausgang

Die Grenzschalter werden in den Schlitzen des Schutzrohrs
montiert und durch einen Magneten geschaltet, der sich im
Inneren des Aktuators an der Kolbenstange befindet.

www.thomsonlinear.com
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Vorderer Gelenkkopf-Adapter

Typ Metrisch Zoll
Werkstoff Cadmierter Stahl
MaRe
A 12,0 £0,17 mm 0,5"
B 14,3 +0,1 mm 0,625"
© M12 1/2-20 UNF
Teilenr. 756-9021 756-9007
MaRe
:33.3 (1.312) REF= PR B MaBe
7R e
A
© : C/
v v v —

Der vordere Gelenkkopf-Adapter ist in metrischer und in
Zoll-Ausfiihrung erhéltlich. Der metrische Adapter kann am
vorderen Ende der Kolbenstange montiert werden, wenn
der Aktuator mit dem optionalen metrischen Innengewinde-
Adapter vorne (Typ P) ausgertistet ist, wahrend der
Zoll-Adapter das optionale zdllige Innengewinde (Typ G)
erfordert.

Kabelsatze

Teilenummer ~ Beschreibung

954-9364 0,3 m nur Spannungsvers. (EXX)
954-9365 1,5 m nur Spannungsvers. (EXX)
954-9366 5,0 m nur Spannungsvers. (EXX)
0,3 m Spannungsv. und 8-Leiter-Signal

549367 (ELX, ELP ELD, LXX, LLX, LXP, CNO, SYN)

: 1,5 m Spannungsv. und 8-Leiter-Signal
549388 (g1 ELP ELD, LXX, LLX, LXP. CNO, SYN)

i 5,0 m Spannungsv. und 8-Leiter-Signal
549389 (1, ELP ELD, LXX, LLX, LXP CNO, SYN)
954-9370 0,3 m Spannungsv. und 3-Leiter-Signal (EXP, EXD)
954-9471 1,5 m Spannungsv. und 3-Leiter-Signal (EXP. EXD)
954-9372 5,0 m Spannungsv. und 3-Leiter-Signal (EXP, EXD)
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Electrak® GX DC — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME oder Kugel
Mutterntyp
Dxxx-xxA (ACME-Spindel) selbsthemmende Spindelmutter
Dxxx-xxB (Kugelgewinde) Sicherheitskugelmutter
Handhilfshetatigung nein (optional)
Verdrehschutz Nein

Statische Lasthaltebremse

ACME-Spindel-Modelle nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Ja
Sicherheitsausstattung Uberlast-Rutschkupplung

Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Standard-Leistungsmerkmale

Nachlaufbremse Ja

Elektrische Anschliisse

o .
Robust und ZuverlaSSIQ Option ohne Potentiometer  Lose Kabelenden mit od. ohne Stecker

e 12,24, 36, 48 oder 90 VDC Standard- Option mit Potentiometer Kabel mit oder ohne Stecker
Eingangsspannung Zulassungen
¢ Modelle mit ACME- oder Kugelgewindetrieb Sta_ndarld e
. . optiona
e Statische Tragzahl bis 18 kN P
b DynamiSChe Tragzahl b|S 9 kN (1) In der EU genutzte A!(tuamren mUssen CE-zugeIassen_sein.
° HUbléngen blS 24 ZO” (2) Das 90-VDC-Modell ist nicht mit CE-Zulassung erhaltlich.

e (Geschwindigkeiten bis 61 mm/s
e Schutzart statisch: IP66

e Uberlastkupplung fir Mitten- und Endlagenschutz Unterschiedliche Adapter vorne und hinten
e Motor mit Thermoschalter Handhilfsbetdtigung

e \Wartungsfrei

Optionale mechanische Ausstattung

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber

Zubehdr

Mechanisch Montagebolzen

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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Electrak® GX DC — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last "
Dxx-xxA (ACME-Spindel)
Dxx-xxB (Kugelgewinde)

Max. dynamische Last (Fx)
Dxxx-05A5
Dxxx-10A5
Dxxx-20A5
Dxxx-05B5
Dxxx-10B5
Dxxx-20B5
Dxxx-21B5
Dxxx-2KB5

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last
Dxxx-05A5
Dxxx-10A5
Dxxx-20A5
Dxxx-05B5
Dxxx-10B5
Dxxx-20B5
Dxxx-21B5
Dxxx-2KB5

Min. Bestellhublange (S)

Max. Bestellhublange (S)?
Bestellhubldngen-Abstufungen
Betriebstemperaturgrenzen
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C
Axialspiel, maximal

Haltemoment

Schutzart — statisch, Standard (optional)

Salzspriihnebel-Bestandigkeit

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
(2) Max. Bestell-Hublénge fiir Dxx-2KB5 = 10 Zoll

www.thomsonlinear.com

[N]

[N]

[mm/s]

(Zoll]
[Zoll]
[Zoll]
[°C]
%]
[mm]

[Nm]

[Std.]

11.350
18.000

1.100
2.250
2.250
2.250
4.500
4.500
6.800
9.000

54 /32
30/18
15/12
61/37
30/19
15/12
15/ 11
15/9

24

-25-+65
25
1.0
11,3
IP66 (IPGIK)
96

Elektrische Angaben

Zulassige Eingangsspannungen!®@

Toleranz, Eingangsspannung

[vDC]
(%]

Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]

D12x-05A5
D12x-10A5
D12x-20A5
D12x-05B5
D12x-10B5
D12x-20B5
D12x-21B5
D12x-2KB5
D24x-05A5
D24x-10A5
D24x-20A5
D24x-05B5
D24x-10B5
D24x-20B5
D24x-21B5
D24x-2KB5
D36x-05A5
D36x-10A5
D36x-20A5
D36x-05B5
D36x-10B5
D36x-20B5
D36x-21B5
D36x-2KB5
D48x-05A5
D48x-10A5
D48x-20A5
D48x-05B5
D48x-10B5
D48x-20B5
D48x-21B5
D48x-2KB5
D90x-05A5
D90x-10A5
D90x-20A5
D90x-05B5
D90x-10B5
D90x-20B5
D90x-21B5
D90x-2KB5

Lange, lose Kabelenden
Durchmesser, lose Kabelenden
Querschnitt, lose Kabelenden

Kabelldnge mit opt. Potentiometer

[mm]
[mm]
[mm?2(AWG)]

[mm]

Kabeldurchm. mit opt. Potentiometer [mm]

Querschnitt, Kabelleiter

mit opt. Potentiometer
Motorleiter
Potentiometerleiter

(1) Andere Eingangsspannungen — auf Anfrage.
(2) 90 VDC-Modell nicht CE-konform.

[mm?(AWG)]

12,24, 36, 48, 90

+10

12,0/33,0
80/27,0
3,0/15,0
8,0/28,0
50/27,0
3,0/13,0
3,0/20,0
4,0/250
6,0/16,5
4,0/135
15/75
4,0/14,0
25/135
15/75
1,5/10,0
20/125
40/11,0
2,67/9,0
1.0/51
2,67/9.3
1,67 /9,0
1.0/51
1,0/6,7
1,34/84
3,0/83
20/68
08/38
20/170
13/68
08/38
0,8/50
10/63
1,5/41
10/34
04/19
1,0/35
06/34
04/19
04/25
05/32

165
3
2(14)
600
d

25(14)
1,5 (16)
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Electrak® GX DC — Malde

MalRe Projektion

mm [Zoll] 1@

< +2.6/43.6 e +1.4/207
14.5 i A [£0.10/£0.14] i S [£0.06/£0.03] [« 76.2[3.00]
e—— B+550[217] —» [0.57] » ———B——> i i
; MAX : : : 38.1 [1.50]—¢——> :
; 254 : @ 51.3 [2.02] MAX —— : : ;
i 1.00 ; !
; 1.0 ! K . | L s
1 g % L
S L0 B 8
i 54.0 i 4 K “i
A5 [2.13] el 165.0 [6.47] —f | @302
] i . 73.9
. ..... A= r_ KL [2.91]
A i ; i ) 2 65,3 MAX i i
| 7 [257] i .
: @ 16.5 [0.65] [?/-I?’g] —>: —» :4—16,5 [0.65] MIN
! 217 1 Al i
; [0.85] —»!  |e— ! i
; MIN ! A2 | —» 11.4 [0.45] MAX
—>|——<«—26.0[1.024] [——— 192.0 [7.56] MAX i
i i
! . !
E =@ 12.8 H11 [0.50] j : 4 | : E =0 12.8 H11[0.50
K=@10.2H11[0.40] _ [['/y|_ % {1 k=2102H11[0.40]
M =@ 122 H11 [0.48] i I\I M =@ 12.2 H11 [0.48]
T / *
1 .‘— :
i
[ i
y L — F=@128H11[050]
% AL ASL. N=@122H11[0.48
> O
S: H_ub, Toleranz API\/IE»/ Kugelgewindetrieb _ _ 2 _;_», L_ 114 [0.45) MAX
A: Eingefahrene Lénge, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb il
) —>! [«—11.0[0.43]
A1: schwarzer Leiter — i
A2: roter Leiter /! v
A3: Aufnahme, Handhilfsbetétigung (optional) S EEE || [ e S;g:zz'g[[g'f%
Ad: GehausemaRe fiir Potentiometer-Option / 1 F o
Ab: Kabelausgang bei Potentiometer — :|§ t: 30.0[1.18]
B: 86,1 mm ! 256[1.01]

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hublange (S)] Zoll 2 4 6 8§ 10 12 14 16 18 20 2 24
Fingefahrene Lange mm] 2113 2621 3129 3637 4145 4653 5837 6345 6853 7361 7869 8377
ACME-Spindel-Modelle (Al 71 537 1032 1232 1432 1632 1832 2298 2498 2698 2898 3098 32,98
Eingefahrene Lange mm] 2515 3023 3531 4039 4547 5055 6236 6744 7252 7760 8268 8776

Kugelgewindeshodellei 3] [Zoll 990 1190 1390 1590 1790 1990 2455 2655 2855 3055 3255 3455

Langenzugabe fiir [mm] 55,0
Potentiometer-Option [Zoll] 217
Gewicht, ACME-Spin- kg 44 46 48 50 51 53 55 56 58 59 61 62
del-Modelle (bl 97 101 106 10 12 117 121 123 128 130 134 136
Gewicht, Kugelgewinde- kg] 50 52 5,4 5,6 58 6.0 6.1 6,2 6,4 6.5 6,7 6,9
Rlesele bl 11,0 114 119 123 128 132 134 136 141 143 147 152
Gewichtszugabe fiir [kg] 1,30

Potentiometer-Option (Ibf] 2,86
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Electrak® GX DC — Leistungsdiagramme

Last zu Geschwindigkeit

70 (2.76)

60 (2.36) B

50(1.97) \
\

£ 40(1.57)
£ \
§
2 30(1.18) b
& T~
0“‘ \
@, | YOu_
20 (0.79) ~
EEETE:_..—L-F-.H.-_—_ L —,
R Nl TSt SIS ST RS I
10 (0.39) ©r T "
0(0)

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000
(0) (222) (444) (666) (888) (1111) (1333) (1555) (1777) (2000)

Last [N]
2 Dxxx-10A5 (2250 N) ~ ==s=ssssssssssssus 6. Dxxx-2085 (4500 N) — — — — "
3. Dxxx-20A5 (225[] N) ----------- 7. Dxxx-21B5 (6800 N) — — -
4. Dxxx-05B5 (2250 N) o o e s e 8. Dxxx-2KB5 (9000 N) — e a s
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Electrak® GX DC — Leistungsdiagramme

Last zu Stromaufnahme f. 12- und 24-VDC-Aktuatoren

36 18

34 17

32 /I 16

30 l 15

28 / II, S 14
= 2 / 5 7 13 =
e i / pad KPR
s » /3 / - 1 =
5 | | £ / e 3
= 2 £ / . 10 =
© / £ / :‘f W
£ 18 £ / g 9 £
£ / 3 / 7 g
S / R S
= 16 3 37 § ¢
g / ¥ % A 2
7T 7 77

£ J g7
12— A 6
V4 c" ‘/
0 /; e 5
Vv /. .7
8 /l' /“‘y‘ 4
6 / "" "’J(/ 3
/ Kis ,;{7
&

4 Fr 4 2

2 1

0 0

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000
(0) (222) (444) (666) (888) (1111) (1333) (1555) (1777) (2000)

Last [N]
Dxxx-05A5 ('| 100 N) _ Dxxx-10B5 (4500 N) —— —— —
Dxxx-10A5 (2250 N) ~  =sssssssssssmsuss Dxxx-20B5 (4500 N) — — — —
Dxxx-20A5 (2250 N) =eesssssae= Dxxx-21B5 (6800 N) — — -
Dxxx-05B5 (2250 N) o o s e s s Dxxx-2KB5 (9000 N) T —
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Electrak® GX DC — Leistungsdiagramme

Last zu Stromaufnahme f. 36- und 48-VDC-Aktuatoren

11.99 9(4.5)

10.66 / 8 (4.0)
9.33 / 7 7(3.5)
I /
= [ )2 ,/ - =
5 7.99 f " / =160 &
E 4 / I E
N 3 R i
S 6.66 / 2 / 5(2.5) =
s || # / + %
£ ¥ 7 Ry E
: | F |, o £
€ 5.33 14 /‘/“‘/‘ 4(2.0) &
N [ i/ ez :
; ,I‘ X
' "‘ «
399 fp—1 4 ,}g/ 3(1.5)
A /5| A%
v 4" ¢’(/‘
266 [~/ 7 4 2(1.0)

133 ﬁl 1(0.5)

0 0
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000
(0) (222) (444) (666) (888) (1111) (1333) (1555) (1777) (2000)

Last [N]
Dxxx-05A5 (1100 N) —— Dxxx-10B5 (4500 N) I ——
Dxxx-10A5 (2250 N) ----------------- Dxxx-20B5 (4500 N) — e —— .
Dxxx-20A5(2250N) ~ ====cccmm== Dxxx-21B5 (6800 N) — — — -
Dxxx-05B5 (2250 N) = e s s s s e Dxxx-2KB5 (3000 N) —n e —
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Electrak® GX DC — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7 8 9
D12C 05A5- 02 Mo N N D E E
1. Modell, Eingangsspannung und CE-Zulassung 5. Schutzart
D12C = Electrak GX, 12 VDC, CE-konform N = IP66
D24C = Electrak GX, 24 VDC, CE-konform K= IP69K
D36C = Electrak GX, 36 VDC, CE-konform
D48C = Electrak GX, 48 VDC, CE-konform 6. Optionen
D12N = Electrak GX, 12 VDC, nicht CE-konform N = keine Option
D24N = Electrak GX, 24 VDC, nicht CE-konform P = Potentiometer-Riickfiihrung
D36N = Electrak GX, 36 VDC, nicht CE-konform H = Handhilfsbetatigung
D48N = Electrak GX, 48 VDC, nicht CE-konform
DION = Electrak GX, 90 VDC, nicht CE-konform Male fiir optionale Handhilfshetéatigung
23 Y
2. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit /W

05A5-=1100 N, ACME, 54 mm/s
10A5 - = 2250 N, ACME, 30 mm/s

M22x1,5 q -, 6

20A5 - = 2250 N, ACME, 15 mm/s T w§ x| T

0585 - = 2250 N, Kugel, 61 mm/s @ i

10B5 - = 4500 N, Kugel, 30 mm/s 1

20B5 - = 4500 N, Kugel, 15 mm/s . 76

21B5 - =6800 N, Kugel, 15 mm/s

2KB5 - =9000 N, Kugel, 9 mm/s (" Modell X J
Dxxx05A(B)5- 49,6 0,0

3. Bestell-Hublédnge
02 =2 Zoll (50,8 mm) Dxxx10A(B)5- 433 5,2
04 =4 Zoll (101,6 mm)

06 =6 Zoll (152.4 mm) Dxxx20(21, 2K)A(B)5- 38,9 0,0
08 =8 Zoll (203,2 mm)
10 =10 Zoll (254,0 mm) 1. Anschlussoption
12 =12 Zoll (304,8 mm) A = AMP-Klemme 42098-2, Gehause 180908-5
14 =14 Zoll (355,6 mm) B = Packard Electric 56 Series
16 = 16 Zoll (406,4 mm) D = kein Stecker (lose Kabelenden)
18 =18 Zoll (457,2 mm)
20 =20 Zoll (508,0 mm) 8. Vordere Adapteroption
22 =22 Zoll (558,8 mm) E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
24 =24 7oll (609,6 mm) F= Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
G = 0,5-Zoll-Innengewinde
4. Bohrungslage, hinterer Adapter K= Querbohrung ftir 10-mm-Bolzen
MO = Adapter auf 0° (Standard) M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
M3 = Adapter auf 90°®? N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
P = 12-mm-Innengewinde
M0 - M3

9. Hintere Adapteroption
E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
K= Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

(1) 2KB5 nicht verfiigbar fiir Hublangen tiber 12 Zoll
(2) Nicht verflighar mit optionaler Handhilfshetdtigung

40 www.thomsonlinear.com



N . inceraktuatorer

Electrak® GX DC — elektrische Anschliisse

Ohne Option
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
D12x 12
D24x 24
D36x 36
D48x 48
DION 90
DPDT-Schalter
i' Einfahreré]
! O< Aus
: | Ausfahren
i P o——————
H—t ot
L o— Aktuator-
Eingangs- i : : (- Schwarz (gelb)*+
spannung i ! ; i
! P o——— l
(+)_;_o_|_ i :
; o— (= Rot —

* Leiter kann schwarz oder gelb sein

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen

(gelben)* mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren.

www.thomsonlinear.com

Option Potentiometer

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
D12x 12
D24x 24
D36x 36
D48x 48
DION 90
Potentiometer-Typ Drahtwicklung
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Potentiometer-Ausgangsauflésung ~ [Ohm/mm]
2-10-Zoll-Hub 39
11-20-Zoll-Hub 20
21-24-Zoll-Hub 10
DPDT-Schalter
P Einfahrch
i O< Aus
! ! Ausfahren
i P ot
[ — O i Ak
. ; ! i tuator-
Eingangs- i ! ! i
spannung ! ! : (==-Schwarz (gelb)*+
e
(1) ———0—— !
: o ; G Rot
_______________ —— Grau
Potentiometer- !
Ausgang —— Gelb —:—P
— Griin i

* Leiter kann schwarz oder gelb sein

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
(gelben)* mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren. Am
Potentiometer-Ausgangskabel liegen 0 Ohm zwischen

dem grauen und gelben Leiter, wenn der Aktuator ganz

ausgefahren ist.
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Electrak® GX DC — Zubehor

Montagebolzen-Satze

Bezeichnung A [mm (Zoll)] Teilenummer
Montagebolzen (Paar) 12,7 (0,5) D603 028
Die Montagebolzen kommen in die Bohrungen des hinteren I MaRe
und vorderen Adapters. Die Bolzen verfligen {iber Nuten an -
beiden Enden, um sie mit Sprengringen zu fixieren. O
_ |
Yol
>< >;
<
=
I\_
Al
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Electrak® GX AC — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

¢ Robust und zuverlassig

e 1x 115, 1x 230 oder 3x 3 VAC Standard-
Eingangsspannung

¢ Modelle mit ACME- oder Kugelgewindetrieb

e Statische Tragzahl bis 18 kN

e Dynamische Tragzahl bis 9 kN

e Hublangen bis 24 Zoll

e (Geschwindigkeiten bis 61 mm/s

e Schutzart statisch: IP45

e Uberlastkupplung fir Mitten- und Endlagenschutz

¢ Nachlaufbremse

e Motor mit Thermoschalter

e Wartungsfrei

44

Allgemeine Daten

Spindeltyp

Mutterntyp
Axxx-xxA (ACME-Spindel)
Axxx-xxB (Kugelgewinde)

Handhilfshetatigung
Verdrehschutz

Statische Lasthaltebremse
ACME-Spindel-Modelle
Kugelgewinde-Modelle

Sicherheitsausstattung

Nachlaufbremse

Elektrische Anschlisse
Option ohne Potentiometer
Option mit Potentiometer

Zulassungen
Standard
optional

Zertifizierungen

ACME oder Kugel

selbsthemmende Spindelmutter

Sicherheitskugelmutter
nein (optional)
Nein
nein (selbsthemmend)
Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Ja

Lose Kabelenden
2 x Kabel mit losen Enden

ce
UL, CSA

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten

Handhilfsbetatigung

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber
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Electrak® GX AC — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [N] Zulassige Eingangsspannungen [VAC] 1x115@
Axx-xxA (ACME-Spindel) 11.350 1x230@
Axx-xxB (Kugelgewinde) 18.000 3x 400
Max. dynamische Last (Fx) [N] Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
Axxx-05A5 @ 1.100
Axxx-10A5 2250 Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]
Axxx-20A5 2.250 A12x-05A5 12/28
Axxx-05B5 2.250 A12x-10A5 12/28
Axxx-10B5 4,500 A12x-20A5 08/22
Axxx-20B5 4,500 A12x-05B5 10/28
Axxx-21B5 @ 6.800 A12x-10B5 10/28
Axxx-2KB5 @ 9.000 A12x-20B5 1,0/24
A12x-21B5 08/28
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last [mm/s] A12x-2KB5 08/37
Axxx-05A5 @ 54 /32 A22x-05A5 06/14
Axxx-10A5 30/18 A22x-10A5 06/14
Axxx-20A5 15/12 A22x-20A5 04/14
Axxx-05B5 61/37 A22x-05B5 05/13
Axxx-10B5 30/19 A22x-10B5 05/13
Axxx-20B5 15/12 A22x-20B5 05/14
Axxx-21B5 @ 15/ 11 A22x-21B5 04/16
Axxx-2KB5 @ 15/9 A22x-2KB5 04/18
: ) A42x-05A5 nicht verfiigbar
Min. Bestellhublange (S) [ZO”] 6 A42x-10A5 035 / 07
Max. Bestellhublange (S)° [Zoll] 24 A42x-20A5 0,30/0,7
A42x-05B5 045/0,7
Bestellhubléngen-Abstufungen [Zoll] 2 A42x-10B5 045/0,7
Betriebstemperaturgrenzen [°C] -25—+65 Ad2x-2085 ) 045/ 07
A42x-21B5 nicht verftigbar
Max. Einschaltzeit [Sek] 45 A42x-2KB5 nicht verfiighar
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C [%] 25 Motorkabel-Lange [mm] 600
Axialspiel, maximal [mm] 1.0 Motorkabel-Durchmesser [mm] 10
Haltemoment (Nm] 113 Querschnitt, Motorkabellgiter [mm?2(AWG]] 1,5(16)
Schutzart — statisch P45 Potentiometerkabel-L&nge® [mm] 500
Salzspriihnebel-Besténdigkeit [Std.] 96 Potentiometerkabel-Durchmesser © [mm] 9
(1) Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange . .
(2) Mit 3 x 400 VAC Eingangsspannung nicht mglich. Querschnitt, Pot.-Kabelleiter © [mm?(AWG)] 5
(3) 2KB5 nicht verftigbar ftir Hubldngen tiber 12 Zoll (1) Andere Eingangsspannungen — auf Anfrage.

(2) Kondensator fiir Aktuatorbetrieb erforderlich.
1 x 115 VAC = 35 pF, TN 9200-448-002
1x 230 VAC = 10 pF, TN 9200-448-003

(3) Potentiometer optional
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Flectrak® GX AC — MaRe

MalRe Projektion

mm [Zoll]

< +26/436 : 147407
= A [£0.10 / £0.14] S [£0.06 / £0.03]

f&— 76.23.00]

| e
- 381 [1.50]

@ 51.3 [2.02] MAX
| ]

7y ¥ i 38.101.50]

——— B+550 [z.ﬂ]j
i
i
i
i
i

E =@ 12.8 H11[0.50] y
K=@102H11[0.40] _ || @ _
M=@122H11[048] |

E =0 12.8 H11[0.50
. K=@10.2H11[0.40]
M =@ 12.2 H11[0.48]

/ : F =0 12.8 H11[0.50]
. . L B I[! . N=@122H11[0.48]
S: Hub, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb ) I j@
A: Eingefahrene Lénge, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb / i

A1: Kabel —! L— 11.4 [0.45] MAX

A2: Aufnahme, Handhilfsbetatigung (optional) L e obs
A3: Gehausemale fiir Potentiometer-Option
Ad: Kabelausgang bei Potentiometer

B: 86,1 mm

i
7—* G=2127[0.50

“= j P=312.0[047]

i t: 30.0[1.18]
256 [1.01]

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hublange (S] [Zol] 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24
Eingefahrene Lénge mm] 3129 3637 4145 4653 5837 6345 6853 7361 7869 8377
ABEIE B A [Zol] 1232 1432 1632 1832 2298 2498 2698 2898 3098 3298
Eingefahrene Lange [nm] 3531 4033 4547 5055 6236 6744 7252 7760 8268 8776

Kugelgewinde-Modelle (A) 70 139y 1500 1790 1990 2455 2655 2855 3055 3255 3455

Langenzugabe fiir [mm] 55,0

Potentiometer-Option (Zoll] 217

Gewicht, ACME-Modelle [kal 6,2 6,4 6,6 6,8 7,0 7,2 74 7,6 7.8 7.9
[Ibf] 13,6 141 14,5 15,0 15,4 15,8 16,3 16,7 17,1 17,4

Gewicht, Kugelgewinde- [ka] 6.8 7.0 72 7.4 76 7.8 8.0 8.2 8,4 8.5

Modelle [bff 150 154 158 163 167 171 176 180 185 383

Gewichtszugabe fiir [ka] 1,30

Potentiometer-Option (Ibf] 2,86
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Electrak® GX AC — Leistungsdiagramme

Last zu Geschwindigkeit

70 (2.76)

60 (2.36) B

50(1.97) \
\

£ 40(1.57)
£ \
§
2 30(1.18) b
& T~
0“‘ \
@, | YOu_
20 (0.79) ~
EEETE:_..—L-F-.H.-_—_ L —,
R Nl TSt SIS ST RS I
10 (0.39) ©r T "
0(0)

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000
(0) (222) (444) (666) (888) (1111) (1333) (1555) (1777) (2000)

1. Axxx-05A5 (1.100 N) —— 5. Axxx-10B5 (4500 N) —————
2. Axxx-10A5(2.250 N) ~  =sm=ssessezsssanas 6. Axxx-20B5 (4500 N) —
3. Axxx-20A5 (2250 N) ~ =mme=sssssse- 7. Axxx-21B5 (6800 N) — -
4. Axxx-05B5 (2.250 N) e o o o s s 8. Axxx-2KB5 (9000 N) e mm aEE
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Electrak® GX AC — Leistungsdiagramme

Last zu Stromaufnahme f. 1x115- und 1x230-VAC-Aktuatoren

4.0 2.00
1.75
1,50
= =
g 125 £
= =
Q <
- .00 &
E :
£ 075 2
g g
0.50
05 0.25
0 0

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000
(0) (222) (444) (666) (888) (1111) (1333) (1555) (1777) (2000)

Last [N]
1. Axxx-05A5 (1.100 N) — 5. Axxx-10B5 (4500 N) —— ——
2. Axxx-10A5 (2250 N) ~ ssssssssssnmsssas 6. Axxx-20B5 (4500 N) A
3. Axxx-20A5 (2.250N) = s sssssss=-—- 7. Axxx-21B5 (6800 N) — o — -
4 Axxx-05B5 (2.250 N) e o o s e 8. Axxx-2KB5 (9000 N) — e e —
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Electrak® GX AC — Leistungsdiagramme

Last zu Stromaufnahme f. 3x400-VAC-Aktuatoren

1.000
0.875
0.750
_ & (Y
= e Reoc’al
S K4 RO
s 4| 2
%I /:’l/ ;/
cé 3 :0}‘ 7
S 0500 |2
£ @
£ 0375 [ =
=R

0.250

0.125

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000
(0) (222) (444) (666) (888) (1111) (1333) (1555) (1777) (2000)

Last [N]
1. Axxx-05A5 (1.100 N) nicht verflighar 5. Axxx-10B5 (4500 N) —_———
2. Axxx-10A5 (2_250 N) ................. 6. Axxx-20B5 (450[] N) — — — —
3. Axxx-20A5(2.250N) ===mmscsssa= 7. Axxx-21B5 (6800 N (1500 Ibf)) nicht verfligbar
4. Axxx-05B5 (2.250 N) e e e e e 8. Axxx-2KB5 (3000 N (2000 Ibf)) nicht verfligbar
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Electrak® GX AC — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4
A22C 05A5- 02 MO

1. Modell und Eingangsspannung
A12C = Electrak GX, 1x 115 VAC, CE-konform
A22C = Electrak GX, 1x 230 VAC, CE-konform
A42C = Electrak GX, 3x 400 VAC, CE-konform
A12N = Electrak GX, 1x 115 VAC, nicht CE-konform
A22N = Electrak GX, 1x 230 VAC, nicht CE-konform
A42N = Electrak GX, 3x 400 VAC, nicht CE-konform

2. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit

05A5-=1100 N, ACME, 54 mm/s "

10A5 - = 2250 N, ACME, 30 mm/s

20A5 - =2250 N, ACME, 15 mm/s

05B5 - = 2250 N, Kugel, 61 mm/s

10B5 - =4500 N, Kugel, 30 mm/s

20B5 - = 4500 N, Kugel, 15 mm/s

21B5 - =6800 N, Kugel, 15 mm/s "

2KB5 -=9000 N, Kugel, 10 mm/s 1

3. Bestell-Hublange

06 =6 Zoll (152,4 mm)

08 =8 Zoll (203,2 mm)

10 =10 Zoll (254,0 mm)
12 =12 Zoll (304,8 mm)
14 =14 Zoll (355,6 mm)
16 =16 Zoll (406,4 mm)
18 =18 Zoll (457,2 mm)
20 =20 Zoll (508,0 mm)
22 =22 Zoll (558,8 mm)
24 =24 7Zoll (609,6 mm)

4. Bohrungslage, hinterer Adapter
M0 = Adapter auf 0° (Standard)
M3 = Adapter auf 90°®

M0 - M3

6 7 8 9
N D E E
Schutzart
B =IP45
Optionen

N = keine Option
P = Potentiometer-Riickfiihrung
H = Handhilfshetatigung

Mal3e fir optionale Handhilfshetatigung
23 Y

’W SN

G

AR

M22x1,5 a

al

‘ch
o
1641}
38 X
148

l_'_‘ Hi
76
Modell X J
Axxx05A(B)5- 49,6 0,0
Axxx10A(B)5- 43,3 5.2
Axxx20(21, 2K)A(B)5- 389 0,0

Anschlussoption
D = kein Stecker (lose Kabelenden)

Vordere Adapteroption

E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen

F= Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
G = 0,5-Zoll-Innengewinde

K= Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen

M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
P = 12-mm-Innengewinde

Hintere Adapteroption

E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
K= Querbohrung ftir 10-mm-Bolzen
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

(1) 05A5, 21B5 und 2KBS nicht mit 400 VAC Eingangsspannung
(2) 2KB5 nicht verfiigbar fiir Hublangen tiber 12 Zoll
(3) Nicht verfiigbar mit optionaler Handhilfshetatigung
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Electrak® GX AC — elektrische Anschliisse

Eingangsspannung 230 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
A12x 1x 115
A22x 1x 230

ACME-Spindel-Modelle (ohne Nachlaufbremse)

DPDT-Schalter
fmm e -
i Einfahrer} Aktuator-
! Aus ;
! i Ausfahreb _rKE','!iie“samr pm
i (e, ! : : Schwarz (1 i
S ' ! P i
- ' o1 !
Lo T :
LT |
' 1 i T FRot(2) ;
Eingangs- : Lo T i
spannung i 1 ! 1
i 01— ! i
i ! 1
5 o i
\ S i
Weil (3) :
| PE i
il Gelb/Griin i
Kugelgewinde-Modelle (mit Nachlaufbremse)
DPDT-Schalter
e -
i Einfahrer| Aktuator
oS hus Kondensat
! | Ausfahrep Rondensator fmmemmim ;
: i o : —— Schwarz (11 i
! R
rtote ] E
i i : LT i
: i i Pl i
; : i o1 FRot(2) i
Eingangs- : I . ;
spannung : i ! i
——0—1— ! i
i ! 1
; (¢} i Orange (4) ;
N LUV i
Weik (3) :
|PE ) i
1 Gelb/Griin i

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Fiir den Betrieh
des Aktuators muss ein Kondensator zwischen die Leiter
Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Ein 115-VAC-
Aktuator erfordert einen 35-pF-Kondensator, ein 230-VAC-
Aktuator einen 10-pF-Kondensator. Zur Bestellung der
Kondensatoren siehe Seite 54. Verbinden Sie den schwarzen
Leiter (1) mit L1 und den weilRen (3) mit N (Nullleiter), um den
Aktuator einzufahren. Schalten Sie L1 vom schwarzen (1) auf
den roten (2) Leiter, um den Aktuator auszufahren. Modelle
mit Kugelgewindetrieb haben eine Nachlaufbremse*, die
wahrend der Bewegung gelst werden muss, indem Orange
(4) auf L1 geschaltet wird. Modelle mit ACME-Gewindetrieb
haben keine Nachlaufbremse.

www.thomsonlinear.com

G D o7 o Weig (1) !
o o o Rot (2) 5@
B —o o Schwarz (3}

Eingangsspannung 400 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
A42X 3>< 400

ACME-Spindel-Modelle (ohne Nachlaufbremse)

Relais Aktuator
Ausfahren

1
1
1
1
1
1
1
1
1
!
"} Gelb/Grin ~ —
1

Kugelgewinde-Modelle (mit Nachlaufbremse)

Relais Aktuator
Ausfahren : ........... 1.
T 1 i
i E Lo T o Wei (1) :

: : :
Eing. ; O/:/O 1 Rot (2) I
spanng |3 T i : i
N : o1 O Schwarz ( !
LC_’)_/_C_ : Orange (4)— i
Einfahren : Bremse* :
R | ! i
H0T o ! |
o o i i
H 1

s ! !
! ot | ! !
PE i ! i i
'II Gelb/Grin ~ — i
L ]

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Verbinden
Sie den weillen Leiter (1) mit L1, den roten (2) mit L2 und
den schwarzen (3) mit L3, um den Aktuator auszufahren.
Vertauschen Sie WeiR (2) und Schwarz (3), um den
Aktuator einzufahren. Modelle mit Kugelgewindetrieb
haben eine Nachlaufbremse*, die wahrend der Bewegung
gel6st werden muss, indem Orange (4) auf N geschaltet
wird. Modelle mit ACME-Gewindetrieb haben keine
Nachlaufbremse.
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Electrak® GX AC — elektrische Anschliisse

ACME-Spindel-Modelle (ohne Nachlaufbremse)

Eingangsspannung 115 oder 230 VAC +

. i SPDT-Schalter
Option Potentiometer T Fingao
; Aus Kondensator Aktuator
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] ; I Ausfahran S

A12x 1x 115 g ' o - Schwarz (

1x 230 ——0—— i ]

A22x Eingangs- : O—v—li_ i
Potentiometer-Typ drahtgewickelt spaning : : :__—_.— Rot (2)
Max. Pot.-Eingangsspannung [vDC] 32 N Weif (3)
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2 il PE Gelb/Grin
Potentiometer-Linearitét [%] +0,25 - Grau

Potenti ter-
Potentiometer-Ausgangsauflosung ~ [Ohm/mm] A?J:gl,%me [ Gelb
2-10-Zoll-Hub 39 Griin
11-20-Zoll-Hub 20
21-24-Z0ll-Hub 10
Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Fiir den Kugelgewinde-Modelle (mit Nachlaufbremse)
Betrieb des Aktuators, muss ein Kondensator zwischen DPDT-Sehal
o . - t
die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Ein ,._4_._.53_?:__
i Einfahreh

115-VAC-Aktuator erfordert einen 35-uF-Kondensator, i
ein 230-VAC-Aktuator einen 10-pF-Kondensator. Zur i
Bestellung der Kondensatoren siehe Seite 54. Verbinden Lo o

Sie den schwarzen Leiter (1) mit L1 und den weiRen (3) ;
mit N (Nullleiter), um den Aktuator einzufahren. Schalten :

Eingangs-

1
I
;
I
Sie L1 vom schwarzen (1) auf den roten (2) Leiter, um den spannung | | o——— :
Aktuator auszufahren. Modelle mit Kugelgewindetrieb —;0_'_0 i Orange (4)__ :
haben eine Nachlaufbremse*, die wahrend der Bewegung \ Ll ; i
geldst werden muss, indem Orange (4) auf L1 geschaltet Wik 3) |
wird. Modelle mit ACME-Gewindetrieb haben keine I Gelt/Grin !
Nachlaufbremse. Am Potentiometer-Ausgangskabel liegen ntometer Grau E :
0 Ohm zwischen dem grauen und gelben Leiter, wenn der Ausgang = ————— Geb P i
Aktuator ganz ausgefahren ist. ———  Grin : :
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Electrak® GX AC — elektrische Anschliisse

ACME-Spindel-Modelle (ohne Nachlaufbremse)

Eingangsspannung 400 VAC + Option

c Relais Aktuator
Potentiometer rsabnon pmm :
L1 . ! !
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] Fing- L2 : OO:/:/S ! V\F:ZIF(‘;,) 5___@ :
A42x 3x 400 spanng L3 ' O)I/O : Schwarz : :
Potentiometer-Typ drahtgewickelt | | | 77 ) i !
; Einfahren _ i
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32 : o/:/o ; i
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2 o T o :
0 o+ i
Potentiometer-Linearitét [%] +0,25 (A K i
PE . !
Potentiometer-Ausgangsauflosung ~ [Ohm/mm] i} Gelb/Grin i
2-10-Zoll-Hub 39 Grau :
11-20-Zoll-Hub 20 Potentiometer- Gelb |
21-24-Z0ll-Hub 10 Ausgang i
Griin :

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Verbinden

Sie den weillen Leiter (1) mit L1, den roten (2) mit L2 und
den schwarzen (3) mit L3, um den Aktuator auszufahren.

Kugelgewinde-Modelle (mit Nachlaufbremse)

Vertauschen Sie Weif (2) und Schwarz (3), um den Aktuator 2:S'f‘;ihsren
einzufahren. Modelle mit K_ugellgewmdetneb haben eine U 'o/_}/_o Wei 1
Nachlaufbremse™®, Kabel die wahrend der Bewegung Fing- L2 e Rot )
gelost werden muss, indem Orange (4) auf N geschaltet spanng ,L\IS , o1 o ; Schwarz |
wird. Modelle mit ACME-Gewindetrieb haben keine Ef)h/c Orange (4
Nachlaufbremse. Am Potentiometer-Ausgangskabel liegen Lo
0 Ohm zwischen dem grauen und gelben Leiter, wenn der : oo :
Aktuator ganz ausgefahren ist. oo :
I o
'IIPE I Gelb/Griin
Grau
Z?Jtsegn;rl]t;meter- Gelb
Griin

www.thomsonlinear.com
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Electrak® GX AC — Zubehor

Montagebolzen-Sétze

Bezeichnung A [mm (Zoll)] Teilenummer
Montagebolzen (Paar) 12,7(0,5) D603 028
Die Montagebolzen kommen in die Bohrungen des hinteren i MaBe
und vorderen Adapters. Die Bolzen verfiigen tiber Nuten an o
beiden Enden, um sie mit Sprengringen zu fixieren. O )
_ |
Ye]
X
<
=
|
A
Kondensatorsatze
Bezeichnung Aktuator-Versorgungsspannung Teilenummer
Kondensatorsatz 115 VAC 9200-448-002
Kondensatorsatz 230 VAC 9200-448-003

Bei allen 230- und 115-VAC-Aktuatoren muss ein
Kondensator zwischen den Wicklungen verdrahtet werden.
Der Kondensator wird kundenseitig separat bestellt und
extern montiert.
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Electrak® LA14 — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

¢ Robust und zuverlassig

e 12,24 oder 36 VDC Standard-Eingangsspannung
e Modelle mit ACME- oder Kugelgewindetrieb

e Statische Tragzahl bis 18 kN

e Dynamische Tragzahl bis 6,8 kN

e Hubl&ngen bis 24 Zoll

e (Geschwindigkeiten bis 61 mm/s

e Schutzart statisch: IP65

e Uberlastkupplung fiir Mitten- und Endlagenschutz
e Motor mit Thermoschalter

e Korrosionsbestandiges Aluminium-Schutzrohr

e \erdrehschutz

e T-Nuten im Schutzrohr fiir Magnetsensoren

e (Gabel-Gelenkkopf-Montage méglich

e Wartungsfrei

56

Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME oder Kugel

Mutterntyp
Dxx-xxA (ACME-Spindel)
Dxx-xxB (Kugelgewinde)

selbsthemmende Spindelmutter
Sicherheitskugelmutter

Handhilfshetatigung nein (optional)

Verdrehschutz Ja
Statische Lasthaltebremse

ACME-Spindel-Modelle Nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse
Option ohne Potentiometer  Lose Kabelenden mit od. ohne Stecker
Option mit Potentiometer Kabel mit oder ohne Stecker

Zulassungen CE

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten
Variable hintere Adapterausrichtung

Handhilfshetatigung

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber

/ubehor

Externe, einstellbare Grenzschalter
Montagebolzen-Satze
Montagebolzenhalterungs-Sétze

Drehzapfen-Montageséatze

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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Electrak® LA14 — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [N] Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 12,24, 36

DAxx-xxA (ACME-Spindel) 11.350 .

DAxx-xxB (Kugelgewinde) 18.000 Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
Max. dynamische Last (Fx) IN] Stromaufnahme ohne Last/max. Last @ [A]

DAXx-05A65M 1.100 DA12-05A65M 12,0/34,0

DAxx-10A65M 2250 DA12-10A65M 9,0/27,0

DAXx-20A65M 2250 DA12-20A65M 8,0/15,0

DAXx-05B65M 2250 DA12-05B65M 8,0/26,0

DAxx-10B65M 4500 DA12-10B65M 50/26,0

DAXx-20B65M 4500 DA12-20B65M 40/14,0

DAXx-21B65M 6.800 DA12-21B65M 40/19,0

DA24-05A65M 6,0/17,0
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last [mm/s] DA24-10A65M 45/135

DAXxx-05A65M 54 /32 DA24-20A65M 40/75

DAxx-10A65M 30/18 DA24-05B65M 40/130

DAXxx-20A65M 15/12 DA24-10B65M 25/13,0

DAxx-05B65M 61/37 DA24-20B65M 20/7,0

DAXxx-10B65M 30/19 DA24-21B65M 20/95

DAxx-20B65M 15/12 )

DAXx-21B65M 15/ 11 Lénge, lose Kabelenden [mm] 165
Min. Bestellhublnge (S) [mm] 50 Durchmesser, lose Kabelenden [mm] 3
Max. Bestellhublange (S)? [mm] 600 Querschnitt, lose Kabelenden [mmZ(AWG)] 2 (14)
Bestellhublangen-Abstufungen [mm] 50 Kabelldnge mit opt. Potentiometer [mm] 600
Betriebstemperaturgrenzen [°C] 25485 Kabeldurchm. mit opt. Potentiometer [mm] 9
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C [%] 25 SR | I st 4516

mit opt. Potentiometer
Axialspiel, maximal [mm] 1,0 Motorleiter 2,5(14)
Haltemoment (N 0 Potentiometerleiter 1,5(16)
. (1) Andere Eingangsspannungen — auf Anfrage
Schutzart — statisch P65 (2) Stromaufnahme fiir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung — auf Anfrage
Salzspriihnebel-Bestandigkeit [Std] 96

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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Electrak® LA14 — Male

MaRe Projektion
mm [Zoll] E1©
. +2.6/43.6 e +1.4/40.7
145 i A [£0.10 / £0.14] i S [£0.06/£0.03] [« 76.2[3.00]
«—— B+550[217] —»| [057] —»| <—— B——»f i i
: MAX ! — 59.1 [2.33] MAX : : 38.1 [1.50]fe—» !
; ; ; ! i
i ?12056? ; 165.0 [6.47] — - i i
i .f_ : R .,_L_I 38.1 [1.50]
b b ] P
i R e 51 S A
i 54.0 i [ o
A5 [2.13] - U 5302
\ i . 73.9
, ..... v A HNIRD) [2.91]
i i
R i i @ 65,3 MAX i i
Ad i 14.7 : [ [2.57] i —
i ©16.5[0.65] [0.19] — —> «— 16.5 [0.65] MIN
i MIN l i
: 217 i Al i
; [0.85] —»! — ! i
: MIN
—»|——j<+—260[1.024]

! A2 | —»! 11.4 [0.45] MAX

i

«——— 192.0 [7.56] MAX ;

i L i

! ¥ i
E =@ 12.8 H11[0.50] : ! : E=0128H11[0.50
K =@ 10.2 H11 [0.40]

/
_‘_, 9 LI _ K=@10.2H11[0.40]
M=ﬂ12.2H11[0.48] b ‘ &

M =@ 12.2 H11[0.48]
i ’

/ L F=@128H11[0.50]

L | _:@_ N =@ 12.2 H11[0.48]

S: Hub, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb /’ : .

A: Eingefahrene Lénge, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb ’ _:’; L_“A[OAS]MAX

A1: schwarzer Leiter ! i T nop4

A2: roter Leiter / — ¥

A3: Aufnahme, Handhilfsbetatigung (optional) ‘\\ o | iy ng;zzg[g'fg

A4: Gehdusemale fiir Potentiometer-Option 4 num i o4

Ab: Kabelausgang bei Potentiometer ) :|§ t: 30.0[1.18]

B: 86,1 mm ' ! 25.6 [1.01]

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hublédnge (S] [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600

Eingefahrene Lange [mm] 216,7 266,7 316,7 366,7 416,7 466,7 566,7 616,7 666,7 716,7 766,7 816,7

ACME-Modelle (4) [Zoll] 853 1050 12,47 1444 1641 1837 2231 2428 2625 2822 30,19 3215

Eingefahrene Lange [mm] 2696 3196 3696 4196 4696 5196 6196 6696 7196 7696 8196 8696

Soletiegily [Zol] 1061 1258 1455 1652 1849 2046 2439 2636 2833 3030 3227 3424

Langenzugabe fiir [mm] 55,0

Potentiometer-Option (Zoll] 217

Gewicht, ACME-Modelle [kg] 4,5 4,7 4.9 5,1 53 19 58 6.0 6,2 6.4 6,6 6,8
[Ibf] 9.9 10,3 10,8 11,2 11,7 121 12,8 13,2 13,6 141 14,5 15,0

Gewicht, Kugelgewinde- kg] 53 55 57 59 6,1 6.3 6,6 6.8 7.0 7.2 7.4 76

Modelle bff 117 121 125 130 134 139 145 150 154 158 163 167

Gewichtszugabe fiir [kg] 1,30

Potentiometer-Option [Ibf] 331

58
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Electrak® LA14 — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last

60 (2.4) 36
50(20):3313)\\ @ 30
Z 40 (1.6) < S Py
£ "“/' i @.-/
= T 8
< 30(11.2 - ——=
E (1.2) \’&\—44_ PP N
E L == ‘_’_j’ﬁz )\___,.:_8 = 19
& 20(0.8) e ’".,/”‘5 Mz = X7)
10 (0.4) :EE;'_:'_‘::::::' o= o N 3y == =
o C 1 0
0 375 750 1125 1875 2250
(84) (169) (253) (422)  (506)
Last [N]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last
60 (2.4) 30
1
50 (2.0 =~ - 25
g 40019 N T T L 20
2 30(1.2) : 15
2 20 (0.8) 7 10
10 (0.4) ==l 5
0 0
0 1125 2250 3375 4500 5625 6750

(253)  (506) (756) (1012)
Last [N]

Hinweis: Stromaufnahme Daten fiir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung — auf
Anfrage.

www.thomsonlinear.com
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Stromstéarke [A]

Stromstéarke [A]

Geschwindigkeit
1: DAxx-05A65M

2: DAxx-10A65M
3: DAxx-20A65M

Stromstarke

4. DA12-05A65M
5: DA24-05A65M
6: DA12-10A65M
7: DA24-10A65M
8: DA12-20A65M
9: DA24-20A65M

Geschwindigkeit
1: DAxx-05B65M
2: DAxx-10B65M
3: DAxx-20B65M
4: DAxx-21B65M

Stromstarke

5. DA12-05B65M

6: DA24-05B65M

7: DA12-10B65M

8: DA24-10B65M

9: DA12-20B65M

10: DA24-20B65M
11: DA12-21B65M
12: DA24-21B65M
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Electrak® LA14 — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4
DA12- 05A65M 10 MO

1. Modell und Eingangsspannung
DA12 = Electrak LA14, 12 VDC
DA24 - = Electrak LA14, 24 VDC
DA36 - = Electrak LA14, 36 VDC

2. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit
05A65M = 1100 N, ACME, 54 mm/s
10A65M = 2250 N, ACME, 30 mm/s
20A65M = 2250 N, ACME, 15 mm/s
05B65M = 2250 N, Kugel, 61 mm/s
10B65M = 4500 N, Kugel, 30 mm/s
20B65M = 4500 N, Kugel, 15 mm/s
21B65M = 6800 N, Kugel, 15 mm/s

3. Bestell-Hublange
05=50 mm
10=100 mm
15 =150 mm
20 =200 mm
25=250 mm
30=300 mm
35=2350 mm
40 =400 mm
45 =450 mm
50 =500 mm
55 =550 mm
60 =600 mm

4. Bohrungslage, hinterer / vorderer Adapter "
MO = beide Adapter auf 0° (Standardposition)
M1 = hinterer Adapter auf 30°, vorderer auf 0°
M2 = hinterer Adapter auf 60 °, vorderer auf 0°
M3 = hinterer Adapter auf 90 °, vorderer auf 0°
M4 = hinterer Adapter auf 120 °, vorderer auf 0°
M5 = hinterer Adapter auf 150 °, vorderer auf 0°
MF = hinterer und vorderer Adapter auf 90°

60

g 6 7 8
N A F M
5. Optionen

N = keine Option
NPO = Potentiometer-Riickfiihrung
NHW = Handhilfsbetatigung ("

Male fiir optionale Handhilfsbetatigung

23 / Y
M22x1,5 5 TR f 2
7 X x| =
@) T A E
i, 5 3
76
Modell X J
DAxx05A(B)65- 49,6 0,0
DAxx10A(B)65- 43,3 52
DAxx20(21)A(B)65- 389 0,0

6. Anschlussoption
A = AMP-Klemme 42098-2, Gehduse 180908-5
D = kein Stecker (lose Kabelenden)

1. Vordere Adapteroption
E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
F= Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
G = 0,5-Zoll-Innengewinde
K= Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
P =12-mm-Innengewinde

8. Hintere Adapteroption
E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen

K= Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

(1) Mit Handhilfsbetétigung ist nur Adapterposition MO mdglich.
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Electrak® LA14 — elektrische Anschliisse

Ohne Option Option Potentiometer
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DA12 12 DA12 12
DA24 24 DA24 24
DA36 36 DA36 36
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
DPDT-Schalter
; Emfahrer;] Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
; ! ﬁﬂifahm!n Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
i "5 i . o
! i i Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
) ———o—+— i
. i | O Aktuator Potentiometer-Ausgangsauflésung ~ [Ohm/mm]
ingangs- 1 ! . i i
oo ! = Schwarz - | 50-255 mm Hub 39
b i (gelo)* ! ! 256-510 mm Hub 20
Lo o ! 1 511-600 mm Hub 10
#) ———o—1— ! i i
E (e} T (s Rot ; :
Lo ‘ DPDT-Schalter
o -
* Leiter kann schwarz oder gelb sein : iiS;ahre:p
. . . . i 'E Ausfah
Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen i i e
(gelben)* mit Minus, um den Aktuator auszufahren. ) — o i
L o . . ! i i Ak
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren. ehgengs. | 1 O T Alatr
spannung i i : 'C Schwarz—

Rot

O
m

— Grau ;
Potentiometer- i
Ausgang — Gelb —>

—— Griin .

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie
die Polaritdt, um ihn einzufahren. Am Potentiometer-
Ausgangskabel liegen 0 Ohm zwischen dem grauen und
gelben Leiter, wenn der Aktuator ganz ausgefahren ist.
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Electrak® LA14 — Zubehor

Montagebolzen-Sétze

Bezeichnung

Montagebolzen (Paar)

Die Montageholzen kommen in die Bohrungen des hinteren
und vorderen Adapters. Die Bolzen verfiigen iber Nuten an
beiden Enden, um sie mit Sprengringen zu fixieren.

Magnetsensor

Bezeichnung
Magnetsensor
Magnetsensor

Magnetsensor

Technische Daten

Parameter

Max. Leistung

Max. Spannung

Max. Stromstarke

Max. Kontaktwiderstand
Leiterquerschnitt
Kabelldnge

Schutzart

(W]
[VDC]
(A]
[Ohm]
[mm?]

[mm]

Kontakttyp
SchlieRer
Offner
Wechselnd

D535 070
D535 071

10
43
05
0.2
2x 0,14
3000
IP67

Der Magnetsensor passt in die an allen drei Seiten des
Schutzrohrs verlaufenden T-Nuten. Das Kabel ist im Sensor

eingegossen.

62

D535 073

10
43
05
0.2
3x0,14
3000
IP67

A [mm] Teilenummer
12 D603 023
= ] MaRe
o
= mm
<
=
|
A
Teilenummer
D535 070
D535 071
D535 073
o _9& MaRe
o .%3’2
mm
<
g8 |
26,2 3000,0
32 19,8 63,5
&
2 x M3 — ———
%, 1
A1
A1: Kabel
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Electrak® LA14 — Zubehor

Montagebolzenhalterungs-Satze

Bezeichnung Teilenummer
Montagebolzenhalterungen (Paar) D603 029
Die Montagebolzenhalterungen dienen zur Befestigung des n n MaRe
vorderen und hinteren Adapters mit zwei Montagebolzen I mm
am zu bewegenden Bauteil. Hinweis! Sie ben6tigen ein o
Halterungspaar pro Adapter, da auf jeder Seite des Adapters N
eine Halterung vorgesehen ist. i
23 15,5
? 6,6 (4x)
— I—l —
N g~ ot [EnNTTT -
g P
o [Ie)
RN
SH O HBL®
N I I I e
— — (3p)
MAX 51 67
Drehzapfen-Montagesatze
Bezeichnung Teilenummer
Zapfen (Paar) D603 022
Zapfenhalterungen (Paar) D603 030
Die Zapfen passen in die an den Seiten des Schutzrohrs
verlaufenden T-Nuten.
Drehzapfen Zapfenhalterungen
. 136
MaRe < MaRe
mm mm
J 136 |
- O oo
— i -] 29(4x)
o] [l Al |- | g
T “y [
s I | 2a QO
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Electrak® LA24 — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

¢ Robust und zuverlassig

e 1x 230 oder 3x 400 VAC Standard-
Eingangsspannung

¢ Modelle mit ACME- oder Kugelgewindetrieb

e Statische Tragzahl bis 18 kN

¢ Dynamische Tragzahl bis 6,8 kN

e Hublangen bis 24 Zoll

e (Geschwindigkeiten bis 61 mm/s

e Schutzart statisch: IP45

e Uberlastkupplung fir Mitten- und Endlagenschutz

e Motor mit Thermoschalter

e Korrosionsbestandiges Aluminium-Schutzrohr

e \erdrehschutz

e T-Nuten im Schutzrohr fiir Magnetsensoren

e Wartungsfrei

64

Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME oder Kugel

Mutterntyp
Dxx-xxA (ACME-Spindel)
Dxx-xxB (Kugelgewinde)

selbsthemmende Spindelmutter
Sicherheitskugelmutter

Handhilfshetatigung nein (optional)

Verdrehschutz Ja
Statische Lasthaltebremse

ACME-Spindel-Modelle Nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse
Option ohne Potentiometer
Option mit Potentiometer

Lose Kabelenden
2 x Kabel mit losen Enden

Zulassungen CE

Zertifizierungen UL, CSA
(1) Gegenstecker: 2973781 mit Klemme 2962573 (TN 9100-448-001)

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten
Variable hintere Adapterausrichtung

Handhilfshetatigung

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber

Nachlaufbremse

/ubehor

Externe, einstellbare Grenzschalter
Montagebolzen-Satze
Montagebolzenhalterungs-Satze
Drehzapfen-Montageséatze

Kondensatoren

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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Electrak® LA24 — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last "
Axx-xxA (ACME-Spindel)
Axx-xxB (Kugelgewinde)

Max. dynamische Last (Fx)
AAxx-05A65M @
AAxx-10A65M
AAxx-20A65M
AAxx-05B65M
AAxx-10B65M
AAxx-20B65M
AAxx-21B65M

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last
AAxx-05A65M @
AAxx-10A65M
AAxx-20A65M
AAxx-05B65M
AAxx-10B65M
AAxx-20B65M
AAxx-21B65M

Min. Bestellhublange (S)

Max. Bestellhublange (S)®
Bestellhubldngen-Abstufungen
Betriebstemperaturgrenzen

Max. Einschaltzeit
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C
Axialspiel, maximal
Haltemoment

Schutzart — statisch

Salzspriihnebel-Besténdigkeit

[N]

[N]

[mm/s]

[mm]
[mm]
[mm]

[°C]
[Sek.]

[%]
(mm]

[Nm]

[Std.]

(1) Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange

(2) Mit 3 x 400 VAC Eingangsspannung nicht mdglich.
(3) Max. Bestell-Hublénge fiir Axx-2KB5 = 10 Zoll

www.thomsonlinear.com

11.350
18.000

1.100
2.250
2.250
2.250
4.500
4.500
6.800

54 /32
30/18
15/12
61/37
30/19
15/12
15/ 11

50

600

50
—25—+65

45

25

1.0

[P45
96

Elektrische Angaben
Zulassige Eingangsspannungen!” [VAC] 1x 230
3x 400

Toleranz, Eingangsspannung [%] £10

Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]
AA22-05A65M 1,05/1,65
AA22-10A65M 0,80/1,35
AA22-20A65M 095/1.25
AA22-05B65M 0,90/1,40
AA22-10B65M 0,90/1,40
AA22-20B65M 0,90/ 1,40
AA22-21B65M 0,90/1,25
AA42-10AB5M 0,40/0,70
AA42-20A65M 0,30/0,45
AA42-05B65M 0,38/0,50
AA42-10B65M 0,38/0,50
AA42-20B65M 0,38/0,50
AA42-21B65M 0,38/0,50

Motorkabel-Lénge [mm] 600

Motorkabel-Durchmesser [mm] 10

Querschnitt, Motorkabelleiter [mm?(AWG)] 1,5(16)
Potentiometerkabel-Lange® [mm] 500
Potentiometerkabel-Durchmesser © [mm] 9

Querschnitt, Pot.-Kabelleiter ® [mm2(AWG)] 1,5(16)

(1) Andere Eingangsspannungen — auf Anfrage
(2) Kondensator fiir Aktuatorbetrieb erforderlich. 10 pF, TN 9200-448-003
(3) Potentiometer optional
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Trovso
Electrak® LA24 — Male

MalRe Projektion

mm [Zoll]

145 i A [t;?{g;;g:?‘t] S [:3.162528:83] - [+ 762[3.00]
«—— B+550[2.17] [0.57] B i i
i MAX } 50.1 [2.33] MAX — : 384 [1.50fe—» !
| oz | | O |
; e 1 Ly L sins
Bl r -l e HeL @Y
‘ o ot ) 1480
Asiib ) E = A3 —‘biﬁ [ L e ) o
Ad—> i 14.7 3 q 2[3001].0 Al ! Li
i @16.5[0.65] [0.19] —» MAX L, i
i MIN 1 e i
; 217 | = i i A X
; [%?'i] #1 -~ 18.0[0.71] —b> L i ‘
—»|——j<«—260[1.024] i ‘
; 305.6 [12.0] MAX %¢?2039£* i
E:IZHZ.S H11[0.50] . ‘ —> :'4—16.5 [0.65] MIN
no e (O] ;
i a} [711.4[0.45]MAX
,"l ; E =0 12,8 H1 [0.50
SR Mo manm o
,'Il i ; F =@ 12.8 H11[0.50]
“ L 74‘® | N=@122H11[048]
S: Hub, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb ,7 }
A: Eingefahrene Lange, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb a— —»! le—11.4 [0.45] MAX
Al: Kabel . —> [« 11.0[0.43]
A2: Aufnahme, Handhilfshetdtigung (optional) ," R}
A3: Gehdusemale fir Potentiometer-Option . L | G=2127[050
Ad: Kabelausgang bei Potentiometer ,7 K P=2120(047)
B: 86,1 mm pi 30.0[1.18]
25.6[1.011
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublénge (S] [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
Eingefahrene Lange [mm] 216,7 266,7 316,7 366,7 416,7 466,7 566,7 616,7 666,7 716,7 766,7 816,7
ACME-Modelle (A [Zoll 853 1050 1247 1444 1641 1837 2231 2428 2625 2822 30,19 32,15
Eingefahrene Lange [mm] 2696 3196 3696 4196 4696 5196 6196 6696 7196 7696 8196 8696
Kugelgewinde-Modelle (Al 7o 1061 1258 1455 1652 1849 2046 2439 2636 2833 3030 3227 3424
Langenzugabe fiir [mm] 55,0
Potentiometer-Option (Zoll] 217
Gewicht, ACME-Modelle [ka] 6.0 6.2 6.4 6,6 6.8 7,0 7.3 75 1,7 79 8,1 8.3
[Ibfl 13,2 13,6 14,1 14,5 15,0 15,4 16,1 16,5 16,9 17.4 17,8 18,3
Gewicht, Kugelgewinde- [kg] 68 7.0 7.2 1.4 7,6 7.8 8.1 8,3 85 8,7 89 9.1
il (bfl 150 154 158 163 167 172 178 183 187 191 196 200
Gewichtszugabe fiir [ka] 1,30
Potentiometer-Option (Ibf] 331
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Electrak® LA24 — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last

60 (2.4) 1.8 Geschwindigkeit
Gy 1 AA22-05A65M
e 15 2: AAxx-10A65M
50 (2.0) moN < (G 3: AAXx-20A65M
g 40 (1.6) P T = :’,__._.-..—_-:_—_.._‘.'--’-: i 1.2 = Stromstérke
= E— = Q) i T 4 AAZZ05A65M
2 30(1.2) ~==T"" 09 % 5: AA22-10A65M
g a— ———2) £ 6 AAM210A65M
z — S & 7: AA22-20A65M
é% 20 (0.8) _@ ........... (6" 1 @ 0.6 8: AA42-20A65M
10 (0.4) === - —T 0.3
0 0
0 375 750 1125 1875 2250
(84) (169) (253)  (422)  (506)
Last [N]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last
60 (2.4) —~ o 1.4 Geschwindigkeit
%/\\ p ), —== 5 1: AAox-05B85M
50 (2.0) N7 - ) e e (97 1.2 2: AAxx-10B65M
/\\"" -------- il 3: AAXx-20B65M
— TN e i 4: AAxx-21B65M
2 40 (1.6) =S NE 1.0
£ /:: _____ - —
% * % Stromstérke
£ 30(1.2) > 08 © 5. AA22-05B65M
2 g 6: AA42-05BG5M
2 5 (0.8) N — -l 06 7 7: AA22-10(20}B65M
g ol N RGO 5 — ) S — 4G 0 Sy
S Lo 9: AA22-21B65M
10 (0.4) —3) —(D= 0.3 10: AA42-210B65M
0 0

0 1125 2250 3375 4500 5625 6750
(253)  (508) (756) (1012) (1265)(1517)

Last [N]
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Electrak® LA24 — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7 8
AA12- 05A65M 10 MO0 N A F M
1. Modell und Eingangsspannung 5. Optionen
AA22 = Electrak LA24, 1 x 130 VAC N = keine Option
AA42 = Electrak LA24, 3 x 400 VAC B = Nachlaufbremse @
NPO = Potentiometer
2. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit NHW = Handhilfsbetatigung "
05A65M = 1100 N, ACME, 54 mm/s BPO = Nachlaufbremse und Potentiometer @
10A65M = 2250 N, ACME, 30 mm/s BHW = Nachlaufbremse und Handhilfsbetétigung @
20A65M = 2250 N, ACME, 15 mm/s
05B65M = 2250 N, Kugel, 61 mm/s MaRe fiir optionale Handhilfsbetdtigung
23 Y

10B65M = 4500 N, Kugel, 30 mm/s . -

20B65M = 4500 N, Kugel, 15 mm/s BN t

21B65M = 6800 N, Kugel, 15 mm/s

._ wzsil Lo S 1e
3. Bestell-Hublénge = ? o <
05=50 mm { 2
10 =100 mm i
15 = 150 mm e
20 =200 mm
25 =250 mm Modell X J
30=300 mm DAXXQ5A(BJ65- 496 0.0
35 =350 mm)
40 = 400 mm DAxx10A(B)65- 43,3 52
45 =450 mm DAXx20(21)A(B)65- 389 0,0
50 =500 mm
55 =550 mm 6. Anschlussoption
60 =600 mm D = kein Stecker (lose Kabelenden)
4. Bohrungslage, hinterer / vorderer Adapter " 1. Vordere Adapteroption
MO = beide Adapter auf 0° (Standardposition) E = Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
M?1 = hinterer Adapter auf 30°, vorderer auf 0° F = Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
M2 = hinterer Adapter auf 60 °, vorderer auf 0° G = 0,5-Zoll-Innengewinde
M3 = hinterer Adapter auf 90 °, vorderer auf 0° M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
M4 = hinterer Adapter auf 120 °, vorderer auf 0° N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
M5 = hinterer Adapter auf 150 °, vorderer auf 0 P = 12-mm-Innengewinde

MF = hinterer und vorderer Adapter auf 90°
8. Hintere Adapteroption
MO - M5 MF E = Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
F = Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

(1) Mit Handhilfsbetétigung ist nur Adapterposition MO mdglich.
(2) Kugelgewinde-Ausfihrungen miissen immer mit Nachlaufbremse bestellt werden, wah-
rend ACME-Gewinde-Ausfiihrungen mit oder ohne Nachlaufbremse bestellt werden kénnen.
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Electrak® LA24 — elektrische Anschliisse

Eingangsspannung 230 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]

Ohne Nachlaufbremse

DPDT-Schalter
fommm
i Emfahreq
! O<Aus ; Aktuator
! | Ausfahreh ,l.(?!l_qe"sator
! 1 H .
U : ! o i i l : Schwarz (
—_ 01— 1 .
; i i ==
i | ! i :
; I 1 1 !
P i o1 Rot@2
Eingangs- i I o !
spannung i i !
S E
! o i
L e
N
Weil (3)
i} i Gelb/Griin
Mit Nachlaufbremse
DPDT Schalter
i Emfahre
i O<Aus f] Kondensator
i H Ausfahrep o
: o i i : Schwarz (1
. 1 1 .
i+: . A
! | H _—!
b1 o [ i i
P i Le— Rot(2)
Eingangs- ; ! i T
spannung i 1 : !
[ : - . B *
i o ! Orange (4) remse
1
N Weit (3)
-|'PE Gelb/Grii
I elb/Griin

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Fiir den Betrieb
des Aktuators, muss ein 10-uF-Kondensator zwischen

die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Zur
Bestellung der Kondensatoren siehe Seite 72. Verbinden Sie
den schwarzen Leiter (1) mit L1 und den weil3en (3) mit N
(Nullleiter), um den Aktuator einzufahren. Schalten Sie L1
vom schwarzen (1) auf den roten (2) Leiter, um den Aktuator
auszufahren. Hat der Aktuator eine Nachlaufbremse®, muss
diese wahrend der Bewegung gelost werden, indem Orange
(4) auf L1 geschaltet wird.

www.thomsonlinear.com

Eingangsspannung 400 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]

Ohne Nachlaufbremse

Relais Aktuator
Ausfahren

! B o7 o Wit (1)
spng | oo Aot (2 5@
3 —o o Schwarz (3}

Mit Nachlaufbremse

Relais
Ausfahren

, B i oo Weit (1)
Eing.- ; o/{/o i Rot (2)

spnng |3

*

Bremse

||H Gelo/Grin ~ —

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Verbinden

Sie den weillen Leiter (1) mit L1, den roten (2) mit L2 und
den schwarzen (3) mit L3, um den Aktuator auszufahren.
Vertauschen Sie Weil (2) und Schwarz (3), um den Aktuator
einzufahren. Hat der Aktuator eine Nachlaufbremse™, muss
diese wahrend der Bewegung gelost werden, indem Orange
(4) auf N (Nullleiter) geschaltet wird.

69



ooy
Electrak® LA24 — elektrische Anschliisse

Ohne Nachlaufbremse

Eingangsspannung 230 VAC + Option

A SPDT-Schalter
Potentiometer I o
i Aus Kondensator Aktuator
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] ; I Ausfahran A
AA22 1x 230 X i e : Schwarz (
———0—— i

Potentiometer-Typ drahtgewickelt Eingangs- ! : i
[VDC] 32 spannung : O—E—I—

Max. Pot.-Eingangsspannung ——  Rot(2)

Max. Potentiometer-Leistung (W] 2 N

Weif (3)
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25 | PE )
II| Gelb/Griin
Potentiometer-Ausgangsauflésung ~ [Ohm/mm] - Grau
50-255 mm Hub 39 Potentiometer-
256-510 mm Hub 20 Ausgang Gelb
511-600 mm Hub 10 — Grin

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Fiir den Betrieb

des Aktuators, muss ein 10-pF-Kondensator zwischen Mit Nachlaufbremse

die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Zur DPDT-Schalter
Bestellung der Kondensatoren siehe Seite 72. Verbinden Sie P
den schwarzen Leiter (1) mit L1 und den weiRen (3) mit N '
(Nullleiter), um den Aktuator einzufahren. Schalten Sie L1 :
vom schwarzen (1) auf den roten (2) Leiter, um den Aktuator — o

o

auszufahren. Hat der Aktuator eine Nachlaufbremse®, muss
diese wahrend der Bewegung gelost werden, indem Orange

i

i

i

i

i

A i i

) ) Eingangs- e i

(4) auf L1 geschaltet wird. Am Potentiometer-Ausgangskabel spannung O i
. . . —©O0—1— ! \
liegen 0 Ohm zwischen dem grauen und gelben Leiter, wenn i o i — i
. i T range .

der Aktuator ganz ausgefahren ist. N !
Weil (3) :

e Gelb/Grin  — :

—_ Grau : i

Potentiometer- Gelb i !

Ausgang —_— ¢ - !

1 I

— G @
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Electrak® LA24 — elektrische Anschliisse

Ohne Nachlaufbremse

Eingangsspannung 400 VAC + Option

. Relais Aktuator
Potentiometer rsabnon pmm :
L . ! :
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] Einganad? 0] O Wi (1) — :
Ingangs Lo o Rot(2) —L :
AA42 3% 400 spannung3 g i !
L O Schwarz ( ; i
Potentiometer-Typ drahtgewickelt | | | 77 ) i !
) Einfahren ! :
- T ] .
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32 i o/:/o | ! i
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2 : o o ! :
oo+ : i
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25 Lomimmem = | i
PE ) !
Potentiometer-Ausgangsauflésung  [Ohm/mm] i} Gelb/Grin ~ — i
50-255 mm Hub 39 Gray !
256-510 mm Hub 20 Potentiometer- ! i
511-600 mm Hub 10 Ausgang —— Geb —»: % i
Griin ! :
Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Verbinden
Sie den weilen Leiter (1) mit L1, den roten (2) mit L2 und Mit Nachlaufbremse
den schwarzen (3) mit L3, um den Aktuator auszufahren.
Vertauschen Sie WeiR (2) und Schwarz (3), um den Aktuator 2"':": Alduator
. . ustanren
einzufahren. Hat der Aktuator eine Nachlaufbremse®, muss L1 AR ! _ : :
. . . : Lo T o WeiR (1) — !
diese wahrend der Bewegung geldst werden, indem Orange Eing- 12 o T o Rot 2) :
(4) auf N (Nullleiter) geschaltet wird. Am Potentiometer- g ,L\|3 Lo o Schwarz (31 i
. . o~ o~ Orange (4)— !
Ausgangskabel liegen 0 Ohm zwischen dem grauen und =T ! e |
Iben Leiter, wenn der Aktuator ganz ausgefahren ist S P
% ' gane atsg | oo : :
—0~] O i
Lot o : :
! : 1 I
I Gelb/Griin J :
Grau : :
Z?Jtsegn;ri]t;meter- Gelb ' R :
Griin : :
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Electrak® LA24 — Zubehor

Kondensatorsatze
Bezeichnung Aktuator-Versorgungsspannung Teilenummer
Kondensatorsatz 230 VAC 9200-448-003

Bei allen 230-VAC-Aktuatoren muss ein Kondensator
zwischen den Wicklungen verdrahtet werden. Der
Kondensator wird kundenseitig separat bestellt und extern
montiert.

Montagebolzen-Satze

Bezeichnung A [mm] Teilenummer
Montagebolzen (Paar) 12 D603 023
Die Montagebolzen kommen in die Bohrungen des hinteren — ] MaRe
und vorderen Adapters. Die Bolzen verfiigen tiber Nuten an ) mm
beiden Enden, um sie mit Sprengringen zu fixieren. g
|
A
Magnetsensor
Bezeichnung Kontakttyp Teilenummer
Magnetsensor SchlieRer D535 070
Magnetsensor Offner D535 071
Magnetsensor Wechselnd D535 073
6,0
. = MaRe
Technische Daten 2 32
mm
D535 070
Parameter D535 071 D535 073
| ©
Max. Leistung W] 10 10 Qg &
Max. Spannung [VDC] 100 100
Max. Stromstérke [A] 05 0,5 26,2 3000,0
Max. Kontaktwiderstand [Ohm] 0,2 0,2 :g» 19,8 63,5
Leiterquerschnitt [mm?] 2x 0,14 3x 0,14 &
Kabellange [mm] 3000 3000 . — —
x — — -
Schutzart IP67 IP67 & ﬁ‘
A1
Der Magnetsensor passt in die an allen drei Seiten des AT Kabel

Schutzrohrs verlaufenden T-Nuten. Das Kabel ist im Sensor
gingegossen.
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Electrak® LA24 — Zubehor

Montagebolzenhalterungs-Satze

Bezeichnung Teilenummer
Montagebolzenhalterungen (Paar) D603 029
Die Montagebolzenhalterungen dienen zur Befestigung des n n MaRe
vorderen und hinteren Adapters mit zwei Montagebolzen I mm
am zu bewegenden Bauteil. Hinweis! Sie ben6tigen ein o
Halterungspaar pro Adapter, da auf jeder Seite des Adapters N
eine Halterung vorgesehen ist. i
23 15,5
? 6,6 (4x)
— I—l —
N g~ ot [EnNTTT -
g P
o [Ie)
RN
SH O HBL®
N I I I e
— — (3p)
MAX 51 67
Drehzapfen-Montagesatze
Bezeichnung Teilenummer
Zapfen (Paar) D603 022
Zapfenhalterungen (Paar) D603 030
Die Zapfen passen in die an den Seiten des Schutzrohrs
verlaufenden T-Nuten.
Drehzapfen Zapfenhalterungen
. 136
MaRe < MaRe
mm mm
J 136 |
- O oo
— i -] 29(4x)
o] [l Al |- | g
MG m
s I | 2a QO
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Electrak® PPA — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

¢ Robuster und vielseitiger Schwerlast-Aktuator

¢ Hohe Einschaltdauer

e 24, 36 oder 90 VDC Standard-Eingangsspannung
¢ Hocheffizienter Kugelgewindetrieb-Antrieb

e Statische Tragzahl bis 13.350 N

e Dynamische Tragzahl bis 6.670 N

e Hub bis 36 Zoll

e Uberlastkupplung fiir Mitten- und Endlagenschutz
¢ Motor mit Thermoschalter

e \Wartungsfrei

74

Allgemeine Daten

Spindeltyp Kugel
Mutterntyp Kugelgewindemutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Nein
Statische Lasthaltebremse Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Sicherheitsausstattung
Lose Kabelenden

Elektrische Anschliisse

Zulassungen
Standard -
optional CE 2

(1) In der EU genutzte Aktuatoren miissen CE-zugelassen sein.
(2) 90-VDC-Modell nicht CE-konform.

Optionale mechanische Ausstattung

Schutz-Faltenbélge

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber
Encoder-Riickfiihrung

Hubendeschalter

/ubehor

Montagesatz, hinterer Gabelkopf

Schutzrohr-Montageséatze

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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Electrak® PPA — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last "

Max. dynamische Last (Fx)
PPAxx-18B65
PPAxx-58B65

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last
PPAxx-18B65
PPAxx-58B65

Min. Bestellhublange (S)

Max. Bestellhublange (S)?
Standard-Hublangen
Betriebstemperaturgrenzen
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C
Axialspiel, maximal

Haltemoment
PPAxx-18B65
PPAxx-58B65

Schutzart — statisch

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange

www.thomsonlinear.com

[N] 13.350
[N]
3.330
6.670
[mm/s]
32/28
12/9
[Zoll] 4
[Zoll] 36
[Zoll] 4,8,12,18, 24, 36
[°C] -25—-+65
[%] 30
[mm] 1.0
[Nm]
1
22
P54

Elektrische Angaben

Zulassige Eingangsspannungen [VDC]

Toleranz, Eingangsspannung [%]

Stromaufnahme ohne Last/max. Last @ [A]
PPA12-18B65
PPA12-58B65
PPA24-18B65
PPA24-58B65
PPA36-18B65
PPA36-58B65
Motorkabel-Lange [mm]
Querschnitt, Motorleiter [mmZ(AWG)]

Anschluss elektrischer Optionen ©!

(1) Andere Eingangsspannungen — auf Anfrage

12, 24, 36, 90
+10

15/220
75/135
3,0/120
3,0/120
45/8,0
3,0/6.0

420
2(14)

Klemmen

(2) Stromaufnahme ftir Modelle mit 90 VDC Eingangsspannung — auf Anfrage

(3) Potentiometer, Encoder oder Endlagenschalter

N . inceraktuatorer
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Flectrak® PPA — Malie

MalRe Projektion

mm (Zoll)

e 152.4 (6.0) MAX j» ngif—,_l.‘
] N\
I/ﬂ- @63.5 (2.50) %
Nl Z
225.4 (1.0 @13.1 (0.516) 4 14.3 & 73.0
400 [ T 0 6578 02 (2875)
: = (0.375) o
JI;{Cﬁ I @50.8 (2.0) @25.4 (1.0) - @ - i ) -
‘ l | = 30.7
127 (0.5) =~ |[— 0 (1.562)
— “—19.0 (0.750) @127 (05) #1305t 7 | ——{__| v
\ S B i T 286
A A (1.128) ‘ 05
—— 56.5——1 [(0.375)
(2.225) REF
—— 79.4 (3.126) —
S: Hub A: Eingefahrene Lange bis Zapfen
A: Eingefahrene Lénge A1: GehdusemaRe fir opt. Endlagenschalter, Encoder oder Potentiometer
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublange (S] [Zoll] 4 8 12 18 24 36
Eingefahrene Lange ohne [mm] 348,0 449,6 551,2 7544 906,8 1211,6
Uiy [Zoll] 13,7 17,7 27 297 35,7 477
Eingefahrene Lange mit [mm] 3988 5004 602,0 805,2 9576 1262,4
opt. Endlagenschalter,
Encoder oder Potentiome- [Zol] 15,7 197 237 317 37,7 49,7
ter (A)
Eingefahrene Lange bis [mm] 2235 3521 426,7 6299 782,3 1087,1
Rl [Zoll] 88 12,8 16,8 28 30,8 428
Gewicht [kg] 45 59 6,0 1.2 8.4 10,8
[Ibf] 10,0 11,6 13,3 15,9 18,5 238
Gewichtszugabe fiir kgl 0,5
opt. Endlagenschalter,
Encoder o. Potentiometer [Ibf] 1,1
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Electrak® PPA — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Geschwindigkeit [mm/s] Stromstarke [A]
50.0 (2.0) 24
of
37.5 (1.5) N2 : 18
7&\ ‘—___
250 (10) p 5 i : “’l:.@7 12
00/ ’--a"‘é“— e (“
IA‘"-I /‘ ’-"‘
12.5 (0.5) - ’—5 2= | 6
: . ’.‘.;"‘ - L
"‘"-._—--—- “ @_
0 (0) 0

0 1112 2224 3336 4448 5560 6672
(0) (250) (500) (750) (1000) (1250) (1500)

Dynamische Tragzahl [N]

Geschwindigkeit Stromstarke
1: PPAXx-18B65 (3330 N) 3: PPA12-18B65 (12 VDC, 3330 N)
2: PPAxx-58B65 (6670 N) 4: PPA12-58B65 (12 VDC, 6670 N)

5: PPA24-18B65 (24 VDC, 3330 N)
6: PPA24-58B65 (24 VDC, 6670 N)
7: PPA36-18B65 (36 VDC, 3330 N)
8: PPA36-58B65 (36 VDC, 6670 N)

www.thomsonlinear.com 77



Trowsoy
Linear Motion. Optimized.”

Electrak® PPA — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4 5 6
PPA12- 58B65- 08 N- LS X
1. Modell und Eingangsspannung 4. Bremsenoption
PPA12 - = Electrak PPA DC, 12 VDC N - = keine Bremsenoption
PPA24 - = Electrak PPA DC, 24 VDC
PPA36 - = Electrak PPA DC, 36 VDC 5. Riickfiihrungsoption
PPA90 - = Electrak PPA DC, 90 VDC " XX = keine Riickfiihrungsoption
LS = Endlagenschalter
2. Dynamische Tragzahl PO = Potentiometer
18B65-=3330N HS = Encoder
58B65 - =6670 N HL = Encoder + Endlagenschalter
3. Bestell-Hublénge 6. Faltenbalgoption
04 =22 Zoll (101,6 mm) X = kein Faltenbalg
08 =8 Zoll (203,2 mm) C = Faltenbalg

12 =12 Zoll (304,8 mm)
18 =18 Zoll (457,2 mm)

24 =24 70ll (609,6 mm) (1) Nicht QE-konform. . o
36 = 36 Zoll (914,4 mm) (2) Potentiometer + Endlagenschalter nicht erhéltlich.
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Electrak® PPA — elektrische Anschliisse

Ohne Option

Aktuator-Versorgungsspannung
PPA12

[VDC]

PPA24
PPA36
PPAS0
DPDT-Schalter
; oéillrgahre?
! 1 > Ausfahren
; i O—:——O— Schwal
H—:—o:— i
o
Eingangs- ! i i
spannung : i i O~ Rot
b o——
() ———o0—1— !
! o—+— |

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die

Polaritat, um ihn einzufahren.

Mit optionalen Endlagenschaltern

Aktuator-Versorgungsspannung
PPA12
PPA24
PPA36
PPAS0

Max. Spannung, Endlagenschalter

Max. Strom, Endlagenschalter

DPDT-Schalter

Einfahreﬁ
O< Aus
| Ausfahren

[VDC]

[V]
(A]

1
i o— 1+ &5 Scthwa
1 1
(-} ———0—1— i
i i o——
Eingangs- ! i ;
spannung : ! i O Rot
Lot
1 .
l+)—;—0—‘— ! Endlagen-
i 5 ' schalter-
L Ausgange

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten

12
24
36
90

Aktuator

12
24
36
90

250
15,1

Aktuator

mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie
die Polaritat, um ihn einzufahren. Die Endlagenschalter-
Ausgange liegen an Klemmen 4 und 6; sie haben einen

gemeinsamen Spannungseingang an Klemme 5.

www.thomsonlinear.com

Mit opt. Potentiometer

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
PPA12 12
PPA24 24
PPA36 36
PPAS0 90
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Potentiometer-Spannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
Potentiometer-Linearitét [%] +5
Potentiometer-Ausgangsauflosung ~ [Ohm/mm]
4-Zoll-Hub 98
8-Zoll-Hub 49
12-Zoll-Hub %)
18-Zoll-Hub 22
24-Zoll-Hub 16
36-Zoll-Hub 11
DPDT-Schalter
E Enfahreiﬁ
P Aﬂzfahrén Alktuator_
i i O 19— Schwar;
[ ——o1— i i
Lo !
Eingangs- : i : O— Rot :
spannung . I i 1
i VO 4%
) ———o—— ; Potentiometer- ¢
! o————— Ausgang

i

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritat, um ihn einzufahren. Am Potentiometer-Ausgang
liegen 0 Ohm zwischen Klemme 4 und 5, wenn der Aktuator

ganz Einfahren ist.

19
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Electrak® PPA — elektrische Anschliisse

Mit opt. Encoder Mit opt. Encoder + Endlagenschaltern
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
PPA12 12 PPA12 12
PPA24 24 PPA24 24
PPA36 36 PPA36 36
PPA90 90 PPA90 90
Encoder-Typ Halleffekt Encoder-Typ Halleffekt
Encoder-Eingangsspannung [VDC] 45-12 Encoder-Eingangsspannung [vDC] 4512
Encoder-Ausgangsspannungspegel [VDC] Encoder-Ausgangsspannungspegel [VDC]
tief (logische Null), typisch / max. 0,1/0,25 tief (logische Null), typisch / max. 0,1/0,25
Encoder-Auflésung [mm/Impuls] 1,18 Encoder-Auflésung [mm/Impuls] 1,18
Anzahl Encoder-Kanéle 1 Anzahl Encoder-Kandle 1
Max. Spannung, Endlagenschalter [V] 250
DPDT-Schalter
s e - Max. Strom, Endlagenschalter [A] 15,1
1 Einfahren -
i A !
i B Aﬁzfahren: A_ktl.li_lllzr .
P ot o— :
Lo i e ! DPDT-Schalter
- ———o—— i ! P e
. | E o : | i /E;un;ahren |
Eingangs- 1 H ; i ! T Ausfahren Aktuator
spannung ! ! H O—— Rt 1 : i i “
1 i ; . 1 ; : 1 chwarz
o = BN
() —I_O_|_ : Encoder ! i = i ' i
! o—+— | Ausgang ~ © ?_ i : ! 07!
Lo 6O : Eingangs- i ! : o Rot
! H spannung 1 : ;
Lot - 1 : oil
. . . . (+) : O : Encoder
Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten ! Oo———+——1  Ausgang
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die T
Polaritat, um ihn einzufahren. Der Encoder wird zwischen Endlagenschal-

ter-Ausgange

Klemme 4 und 6 gespeist; das Impulsfolgesignal wird an
Klemme 5 erzeugt.

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritdt, um ihn einzufahren. Der Encoder wird zwischen
Klemme 1 und 3 gespeist; das Impulsfolgesignal wird

an Klemme 2 erzeugt. Die Endlagenschalter-Ausgange
liegen an Klemmen 4 und 6; sie haben einen gemeinsamen
Spannungseingang an Klemme 5.
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I rcorokcuatoren
Electrak® PPA — Zubehor

PPA-Montagesatze, hinterer Gabelkopf

Bezeichnung Kompatible Aktuatoren Teilenummer
PPA-Montagesatz, hinterer Gabelkopf Typ 1 Electrak PPA 7827320
PPA-Montagesatz, hinterer Gabelkopf Typ 2 Electrak PPA 7824295

Die Montagesatze fiir den hinteren Gabelkopf werden am Schutzrohr eines Electrak PPA-Aktuator montiert, um eine Gabelkopf-
Montage zu ermdglichen.

PPA-Montagesatz, hinterer Gabelkopf - Typ 1 PPA-Montagesatz, hinterer Gabelkopf - Typ 2
MaRe MaRe
mm (Zoll) mm (Zoll)
34.;5.1 b & \ )

(1) : S
§) 20.0 (0.75)JT 15;“‘?5)%* =
6.35 (0.25) 203.2 (8.0)— B

B: Eingefahrene Lénge bis Zapfen Gabelkopf, siehe Produktseiten.

PPA Schutzrohr-Montagesatze

Bezeichnung Kompatible Aktuatoren Teilenummer
Electrak PPA Schutzrohrmontage — geringe Belastung Electrak PPA 7802520
3330N

glécgr'e\llk PPA Schutzrohrmontage — hohe Belastung Electrak PPA 7821783

Die Schutzrohr-Montageséatze werden als Schelle an jeder beliebigen Stelle entlang des Aktuator-Schutzrohrs montiert. Die
Gabelbolzen fiir die Schutzrohr-Schelle werden kundenseitig beigestellt und montiert.

Electrak PPA Schutzrohrmontage — geringe Belastung 3330 N Electrak PPA Schutzrohrmontage — hohe Belastung 6670 N

50.8
(2.00)

Male Male

e |
To e
— 61(1&63)

~—T 66.5 (2.62)

e

57.2
|~—— 158.8 (6.25) J/
Al

mm (Zoll) mm (Zoll)

(2.25)
219.0 (0.75) @19.0 (0.75) A1

A1: Bohrungsdurchm. 12,7 mm mit Lagerbuchse. A1: Bohrungsdurchm. 12,7 mm mit Lagerbuchse.
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Max Jac® — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Daten

Spindeltyp Schnecke oder Kugel
Mutterntyp Gleit oder Kugel
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Nein

Statische Lasthaltebremse

Schneckengewinde-Modelle Nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Nein
Sicherheitsausstattung keine
Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden oder Kabel mit

AMP Superseal-Stecker

. Zul CE
Standard-Leistungsmerkmale e
e Fir Anwendungen in der Industrie konzipiert Optionale elektrische Ausstattung
¢ Robustes Aluminiumgehduse mit IP69K

Digitale Riickfiihrung

¢ Hoher Wirkungsgrad
¢ Hohe Langlebigkeit

e Harteloxiert fir hohe Korrosionsfestigkeit Kompatible Steuerungen
e Praktisch wartungsfrei

e Modelle mit Schnecken - oder Kugelgewindetrieb
e Beriihrungsloses analoges Positionsgeber-Signal

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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Max Jac® — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last " [N]

MXxxW (Schneckenspindel) 2.000

MXxxB (Kugelgewindetrieb) 100-350
Max. dynamische Last (Fx) [N]

MXxxW (Schneckenspindel) 500

MXxxB (Kugelgewindetrieb) 800
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last [mm/s]

MXxxW (Schneckenspindel) 33/19

MXxxB (Kugelgewindetrieb) 60/30
Min. Bestellhublénge (S) [mm] 50
Max. Bestellhublénge (S) [mm]

MXxxW (Schneckenspindel) 200

MXxxB (Kugelgewindetrieb) 300
Bestellhubléngen-Abstufungen [mm] 50
Betriebstemperaturgrenzen [°C] -40 — +85
Einschaltdauer, maximal® [%]

MXxxW (Schneckenspindel) lastabhangig

MXxxB (Kugelgewindetrieb) lastabhéngig
Axialspiel, maximal [mm] 0,3
Haltemoment [Nm] 2
Schutzart — statisch IP66/IP6IK
Salzspriihnebel-Bestandigkeit [Std.] 500

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange

(2) Die statische Kraft (d.h. die Rucklaufkraft) eines Kugelgewindetriebs hangt von
der Anzahl der ausgefiihrten Arbeitsspiele und den Lasten ab.

(3) Siehe ,Einschaltdauer-Last-Kurve” im Glossar.

www.thomsonlinear.com

Elektrische Angaben

Zuldssige Eingangsspannungen
Toleranz, Eingangsspannung

Stromaufnahme ohne Last/max. Last
MX12W (12 VDC, Schnecke)
MX24W (24 VDC, Schnecke)
MX12B (12 VDC, Kugelgewinde)
MX248B (12 VDC, Kugelgewinde)

Einschalt-/Blockierstrom bei max. Last
MX12W (12 VDC, Schnecke)
MX24W (24 VDC, Schnecke)

MX12B (12 VDC, Kugelgewinde)
MX248B (12 VDC, Kugelgewinde)

Kabellangen, Standard "

Kabeldurchmesser "

[VDC]
(%]
(Al

(Al

[mm]

[mm]

Querschnitt, Kabel-Adern " [mm?(AWG)]

(1) Fiir Eingangsspannung und Riickftihrungssignale wird dasselbe Kabel verwendet.

12,24
+15/-10

1.2/80
08/38
11/74
0,7/35

18,0
9,0
18,0
19,0

300, 1600
6.2
1(18)
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Max Jac® — Malde

MalRe Projektion
— 6.2 40.1(0.244 +£0.004) 15 0.2 (0.591 £0.008) 22 (0.866) MAX mm [ZO||]
L 1502 (0.591+0.008) P i [ 6.20.1(0.244 £0.004)
_— 1l ) ’
=== I IS s = —
— l
10.4 (0.409) MAX
5225 0578 K ) MAX 164 (6.456)
30. 64.6 (2.543) MAX
AX 83 1608 Lcable +25 (0.984) (2.543)
I
457 f }
(1.799) MAX
@102 £0.1 (0.402 +0.004) \ L R5 (0.197)
S 105.6 (4.157) MAX 44.3 (1.744) MAX
T
_.H@_._. = = [G 305 1.201) X -
935.3 (1.39) MAX — 73.1(2.878) MAX 3102 0.1 (0.402 £0.018) 29.2 (1.15) MAX
S 05 (0.02) A 1.0 (0.039) 12.9 (0.508) MAX

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hublange (S] [mm] 50 100 150

Eingefahrene Lange (A) [mm] 206 256 306
[Zoll] 8,11 10,08 12,05

Gewicht [kl 1,5 1.7 1.9

[1bf] 3,3 38 472

* Hublénge nicht erhaltlich fir MSxxW1-Modelle (Schneckengewinde).

84

200 250%
356 406
14,02 15,98
2.1 22
4,6 48

300%
456
17,95
24
o
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Max Jac® — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

N . inceraktuatorer

Schneckengewinde-Modelle (MXxxW)

Geschwindigkeit [mm/s]

Stromstarke [A]

Kugelgewinde-Modelle (MXxxB)

Geschwindigkeit [mm/s] Stromstarke [A]

40(1.6) -] 80 60 (2.4) 8.0
35(1.4) 70 \\
~—_ 50 (2.0) ~ 67
30 (1 2) \ “'¢‘ 6.0 \\ ““‘
3£ 40(1.6) Nyt 5.35
25(1.0) > 5.0 ‘\\
20(038) o ~ 30(1.2) 40
‘¢" ——‘, “o"
15(0.6) S e 30 JP el
e e 20(08) 1= 27
10(04) P o 20 TS 1oe
o - Jest =T
5102 P 0 10(04) | e 1.35
- -
0(0) 0 0(0) 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 600 700 800
(0) (225)  (450)  (675)  (90.0)  (1125) (0) (225) (45.0) (67.5) (90.0) (1125) (155.0) (167.5) (180.0)

Dynamische Tragzahl [N]

Geschwindigkeit  se—

Strom bei 12VDC swsssnsnns

Dynamische Tragzahl [N]

Strombei 24 VD mmmmmm

Einschaltdauer zu Last

ED bei 25 °C [%]

100 o
~.'.'.
80 e,
...
0...
60 -~§ .'..'
~ ‘e
§~ 4..
§~ 0...
40 ~ .
~ ..'~
~§~ ’0.
20
0
0 100 200 300 400 500 600 700 800
(0) (22.5)  (45.0) (67.5)  (90.0) (112.5) (155.0) (167.5) (180.0)

Schneckengewinde-Modelle (MXXXVV) = = m m = =
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Dynamische Tragzahl [N]

Kugelgewinde-Modelle (MXxxB) ==sssssnan
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Max Jac® — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4
MX12 w1 MO05 P 0

1. Modell und Eingangsspannung 4. Optionen

MX12 = Max Jac, 12 VDC P = Analogriickfiihrung (Standard)

MX24 = Max Jac, 24 VDC E = Digitalencoder-Riickfiihrung
2. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit 5. Anschlussoption

W1 =500 N, Schneckengewindetrieb, 35 mm/s 0 =300 mm lange lose Enden

B8 =800 N, Kugelgewindetrieb, 55 mm/s 1 =300 mm langes Kabel und AMP Superseal-Stecker

2 =1600 mm langes Kabel und AMP Superseal-Stecker
3. Bestell-Hublange

M05 =50 mm

M10 = 100 mm (1) Hublange nicht erhaltlich fir MSxxW1-Maodelle (Schneckengewinde).
M15 =150 mm

M20 = 200 mm

M25 =250 mm

M30 =300 mm
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Max Jac® — Elektrische Anschliisse

Option. analoge Riickfiihrung

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
MX12 12
MX24 24

Analoge Rickftihrung, Typ bertihrungslos

Analoge Riickfiihrung, Eingangsspannung  [VDC] 5
Analoge Riickfiihrung, Ausgangsspannung  [VDC] 0,5-4,5
Analoge Riickfiihrung, Ausgangslinearitét [%] +1
i I
i B
N i
i Aktuator
Eingangs- : T
spannung 1 i
H———————>o0o1—

0VDC ==—r ] —+——

Analoge
Riickfiihrung 5V0C m— 2 ——— P
Ausgang ;
Ausgangssignal 0,5-4,5VDC ==—— 3

M Aktuatormotor
ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

Analoge Riickflihrungseinheit

Verbinden Sie Leiter 5 mit Plus und Leiter 4 mit Minus, um
den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die Polaritat, um
ihn einzufahren. Die Riickfiihrungseinheit wird zwischen den
Leitern 1 und 2 gespeist; das Ausgangssignal wird an Leiter
3 erzeugt.

Beachten Sie: Wenn die Endlage erreicht ist, oder

eine Uberlast im Hubweg auftritt, muss der Aktuator
abgeschaltet werden, um eine Beschadigung zu vermeiden.

www.thomsonlinear.com

Option. Encoder Riickfiihrung

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
MX12 12
MX24 24
Encoder-Typ inkrementell
Anzahl Encoder-Kanale 2
Encoder-Eingangsspannung [VDC] 5
Encoder-Ausgangsauflosung L
mm] 9,86
MX12W 584
MX12B '
. a Ha
" G ==
Aktuator
Eingangs- T
spannung i i
oL =— 1 — g
Encoder- 5VDC =— 2 —— i
Ruckftihrungs- i |
ausgange Ausgangskanal A =— 4 ——— :

Ausgangskanal B ==— 3 ———

M Aktuatormotor

ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)

F Sicherung
Encoder-Riickfiihrungseinheit

Verbinden Sie Leiter 6 mit Plus und Leiter 5 mit Minus, um
den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die Polaritat, um
ihn einzufahren. Die Encoder-Riickfiihrungseinheit wird
zwischen Leiter 1 und 2 gespeist; die Ausgangssignalfolge
von Kanal A wird an Leiter 4 erzeugt, die von Kanal B an
Leiter 3.

Beachten Sie: Wenn die Endlage erreicht ist, oder

eine Uberlast im Hubweg auftritt, muss der Aktuator
abgeschaltet werden, um eine Beschddigung zu vermeiden.
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Electrak® 050 — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Konzipiert fiir Biiro- oder Medizingeréte

e Kompakt, gerduscharm und leicht

e Kurze eingefahrene Lange

e Kostengiinstig

e L anglebiges, korrosionsfreies Kunststoffgehduse

e Durchgefarbter Kunststoff, keine Lackierung
erforderlich

e \Wartungsfrei

e |ntern verdrehgesicherte Kolbenstange

e (Geschéatzte Lebensdauer mindestens 40000
Arbeitsspiele

88

Allgemeine Daten

Spindeltyp Schnecke
Mutterntyp Gleit
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Sicherheitsausstattung interne Endlagenschalter

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Thermoschalter

Elektrische Anschliisse Kabel mit losen Enden oder Stecker

Zulassungen CE

Optionale mechanische Ausstattung

Querbohrungsausrichtung
Optionale elektrische Ausstattung

Endlagenschalter mit dynamischer Bremsfunktion

Potentiometer-Drehgeber

www.thomsonlinear.com
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Electrak® 050 — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last
DExx17W41
DExx17W42
DExx17W44

Max. dynamische Last (Fx)
DExx17W41
DExx17W42
DExx17W44

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last
DExx17W41
DExx17W42
DExx17W44

Min. Bestellhublange (S)

Max. Bestellhublénge (S)
Bestellhublangen-Abstufungen
Betriebstemperaturgrenzen
Einschaltdauer, Volllast bei 20 °C
Axialspiel, maximal
Haltemoment

Schutzart — statisch

Salzspriihnebel-Bestandigkeit

www.thomsonlinear.com

[N]

(N]

[mm/s]

[mm]
[mm]
[Zoll]
[°C]
[%]
[mm]

(Nm]

[Std]

1.020
550
280

510
275
140

12/9
24/18
48 /37

25
200
25

-30—+80

25
1,5

IP56
96

Elektrische Angaben
Zuldssige Eingangsspannungen [VDC]
Toleranz, Eingangsspannung [%]
Stromaufnahme ohne Last/max. Last " [A]

DE12-17W41

DE12-17W42

DE12-17W44

DE24-17W41

DE24-17\W42

DE24-17W44
Kabellangen, Standard @ [mm]
Kabeldurchmesser [mm]
Querschnitt, Kabelleiter [mm?(AWG)]

12, 24, 36
+10

14/38
07/19
12/38
06/18
14/38
07/19

150
13
1(18)

(1) Stromaufnahme fiir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung — auf Anfrage.
(2) Fur Eingangsspannung und Ruckfiihrungssignale wird dasselbe Kabel verwendet.
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Electrak® 050 — MaRe

S

8.4 (0.33) MAX —

A £2,4 (0.094)

7.9 (0.31) MIN

7.9 (0.31) MIN —

8.1 (0.32) MAX —

T F T
E | ©19.3 (0.76)$MAX 11

~—
A1—/

MalRe Projektion

mm [Zoll]

20.6 (0.81) MAX

A: Eingefahrene Lénge

Bestell-Hublénge (S]
Eingefahrene Lange (A)

Langenzugabe fiir opt.
0,25-Zoll-Gabeladapter, vorne

Langenzugabe fiir
Potentiometer-Option

Gewicht

Gewichtszugabe fiir
Potentiometer-Option

f
\ 30.5
| — [(1.20) MAX RI82(0)
| 1 ' 541
1 (2.13) MAX
@16.0 (0.63) MAX !
—ik— 2.5 (0.097) MAX
A2 @
As; ; 103.6 @
/ (4.06) MAX
}4 500 (6.0) 103 )
A4 (0.76) MAX
R7.9 (0.31) MAX 5 ‘ 9.4 (0.37) MAX — ~+—
— k— 531 —
$ [ @E I 2.09) MAX
‘ / 44.2 (1.74) MAX
o i i
62.7 (2.47) MAX
22° REF f
R24.4 (0.96) MAX /\*_/ 30° REF
28.0 (1.10) REF
Hinweis: siehe 3D-Modelle fiir alle verfligharen Adapteroptionen
S: Hub (Toleranzen: 17W41 =+ 3,23 mm, 17W42 = + 4,25 mm , 17W44 = + 5,26 mm A2: roter Leiter
A3: gelber Leiter
A1: Abgebildet: @ 6 mm +0,15/ -0 Montage-Querbohrungen (2 x) in Standardposition. A4 Beliiftungsrohr @ 3 mm
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
[Zoll] 1 2 3 4 5 6 7 8
[mm] 114,2 139,2 164,2 189,2 2142 239,2 264,2 289,2
[Zoll] 4,496 5,480 6,465 7,449 8,433 9,417 10,402 11,386
[mm] 16,3
[Zoll] 0,64
[mm] 315 *
[Zoll] 1,24 *
[kg] 0,59 0,64 0,69 0,73 0,78 0,82 0,87 0,91
[Ibf] 1,30 1,41 1,52 1,61 1,72 1,81 1,92 2,01
[kg] 0,10 *
[Ibf] 0,22 *

*8-Zoll-Hub nicht verfiighar mit Potentiometer (Optionen PO, MP, PF)
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Electrak® 050 — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

50 (2.0) ] 4.0
/ o -
40 (1.6) Vs e’ 3.2
/ " ’/ . 2°
= 35(1.4) 8 7 -z 2.8
S 3012 ;S A P 24 S
PR e s 42
S M Gl
£ 25(10) = {# — 129 =
% . >° L 2 “/‘ . @-
s 20008) 7 17 = 9T 1.6
G 7 -
15 (0.6) o A 1.2
10 (0.4) ?,M—""‘"- —— (Dt—x=—1 0.3
5(0.2) 0.4
0 (0) 0
0 133 266 399 533
(0) (30) (60) (90) (120)
Dynamische Tragzahl [N]
Geschwindigkeit Stromstarke
1: DExx-17W41 (510 N) 4: DE12-17W41 (12 VDC, 510 N)
2: DExx-17W42 (275 N) 5: DE24-17W41 (24 VDC, 510 N)
3: DExx-17W44 (140 N) 6: DE12-17W42 (12 VDC, 275 N)

7: DE24-17W42 (24 VDC, 275 N)
8: DE12-17W44 (12 VDC, 140 N)
9: DE24-17W44 (24 VDC, 140 N)
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Electrak® 050 — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4 5 6 7 8
DE12 17W41- 02 NN HH N C A
1. Modell und Eingangsspannung 5. Querbohrungsausrichtung
DE12= Electrak 050, 12 VDC HH = Standardausrichtung, Querbohrungen in beiden Enden
DE24 = Electrak 050, 24 VDC MH = Querbohrung in beiden Enden um 90° verdreht

DE36 = Electrak 050, 36 VDC
6. Gehausefarbe

2. Dynamische Tragzahl N = Schwarz
17W41-=510N
17W42 - =275 N 7. Anschlusstyp
17W44 - =140 N C = Packard Electric Pack-Con

D = kein Stecker (lose Kabelenden)
3. Bestell-Hublange

01 =1 Zoll (25,4 mm) 8. Vorderer Adapter
02 =2 Zoll (50,8 mm) A = Querbohrung, 1/4 Zoll
03 =2 Zoll (76,2 mm) B = Gabel, 1/4 Zoll

04 =4 7oll (101,6 mm)
05 =5 Zoll (127,0 mm)
06 =6 Zoll (152,4 mm)
07 =7 Zoll (177,8 mm)
08 =8 Zoll (203,2 mm)

4. Optionen
NN = keine Option
FN = Endlagenschalter
NP = Potentiometer
FP = Endlagenschalter + Potentiometer
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Electrak® 050 — elektrische Anschliisse

Ohne Option Option Potentiometer
Aktuator-Versorgungsspannung Aktuator-Versorgungsspannung
DE12 e 12 DE12 L= 12
DE24 24 DE24 24
DE36 36 DE36 36
DPDT-Schalter Potentiometer-Typ drahtgewickelt
; Emfahreé] Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
i ! E ﬁﬂgfahrq'n Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
i P o— : o
! i i Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
H——o—t— i
. i PO Aktuator Potentiometer-Ausgangsauflésung ~ [Ohm/mm]
ingangs- i i ; i
ecar o B ; = ot | DExx-17W41 220
. i i i DExx-17W42 29
" : ! : | ] DExx-17W44 21,2
é (e} T G Schwarz—; |
I ‘ DPDT-Schalter
T
Lo Aus
: | Ausfahrgn
i P o——
Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten A 4:0—5— i
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die S | o——— Alduator
Polaritat, um ihn einzufahren. samnung || i (=— Rot —
b o—— !
) ———o0—1— i i
: [e; l C Schwatz :

— Rot —

Potentiometer- ) !

Ausgang Weil —>»
— Blau —;

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritat, um ihn einzufahren. Am Potentiometer-Ausgang
liegen 0 Ohm zwischen Wei3 und Rot, wenn der Aktuator
ganz Einfahren ist.
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Electrak® 1 S— Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME
Mutterntyp ACME
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Nein
Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)
Sicherheitsausstattung Endlagenschalter

Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Standard-LelstungsmerkmaIe Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden mit Stecker

Zulassungen CE

e Kompakt und leicht
e ntegrierte Endlagenschalter
e Korrosionsbestandiges Gehduse
e Selbsthemmender ACME-Gleitgewindetrieb Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
e \Wartungsfrei
e |dealer Ersatz fiir ahnlich groe Pneumatik- und

Hydraulikzylinder

Kompatible Steuerungen
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Electrak® 1 S— Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben

Max. statische Last " [N] 1.300 Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 12,24

Max. dynamische Last (Fx) [N] Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
Sxx -09A04 110
Sxx -09A08 225 Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]
Sxx -17A16 340 S12 -09A08 08/44

S12 -17A08 08/41

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last [mm/s] S12 -17A16 08/38
Sxx -09A04 78 /64 S24 -09A04 04/16
Sxx -09A08 39/29 S24 -09A08 04/20
Sxx -17A08 21/16 S24 -17A08 04/19
Sxx -17A16 10/8 S24 -17A16 04/16

Min. Bestellhublénge (S) [Zoll] 1 Motorleiter-Ldnge [mm] 100

Max. Bestellhublange (S) [Zoll] 8 Querschnitt, Motorleiter [mm?(AWG)] 1(18)

Bestellhubléangen-Abstufungen [Zoll] 1

Betriebstemperaturgrenzen [°C] -25—+65

Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C [%] 25

Axialspiel, maximal [mm] 09

Haltemoment [Nm] 2.3

Schutzart — statisch |P66

Salzspriihnebel-Besténdigkeit [Std] 96

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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Electrak® 1 S— MaRe

MalRe Projektion
mm (Zoll) E1©
40.1
A £17(0.067) «— S 0.5 (0.197) —»| « (1.58) —»
MAX
0.7 (0.028) 0.7 (0.028)
MIN(A1}4>‘ « 4% MIN (A1) . 201

N MAX
§§ 97 (0.38) MAX —> [+ |

032) —»| e
MIN
e——————— 108.0 (4.25) MAX ——————>|
v ) 6.4 (0.252)
Querbohrung g1 K Querbohrungsadapter, vorne
hinterer Adapter (0.63) C) C) Typ A
e "r \
t A @6.4(0.252)
8.1
| (&.2)2() — 8.0 (0.315)
Querbohrungsadapter, vorne
e Q T
S MAX
x [
Querbohrung 244 | L | | ____ —— 1/4inch-28
wm&-ig) CD‘ ______ Innengewinde-Adapter, vorne
TypT $ \ TypV
\
@ 8.0 (0.315)
| e 71
66 (0.28) Innengewinde-Adapter, vorne
- (03 TypW
MAX
S: Hub
A: Eingefahrene Lénge
A1: Die Installation muss mindestens so viel Nachlauf nach Endlagenschalter vorsehen
A2: schwarzer Leiter fur 12-VDC-Einheiten, weiRer Leiter fiir 24-VDC-Einheiten
A3: gelber Leiter
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublange (S] [Zoll] 1 2 3 4 5 6 8
Elektrischer Hub* [mm] 21 46 72 97 122 148 199
[Zoll] 0,82 1,82 2,82 3,82 4,872 5,82 7,82
Eingefahrene Lange (A) [mm] 135 160 185 211 236 262 312
[Zoll] 53 6.3 7.3 8.3 9.3 10,3 12,3
Gewicht [ka] 0,52 0,54 0,60 0,64 0,66 0,68 0,74
[Ibf] 1,15 1,20 1,35 1,40 1,45 1,50 1,60

* Der elektrische Hub tritt auf, wenn die eingebauten Endlagenschalter die Stromzufuhr zum Motor unterbrechen. Die Installation muss vorsehen, dass sich die Kolbenstange mindestens

0,7 mm (ber diese Position hinausbewegen kann, bevor eine weitere Bewegung mechanisch gestoppt wird (Abstand A1) Fehlt ein mechanischer Endanschlag, ist der Nachlaufweg der Kol-
benstange von der Last abhéngig. Keine Last bedeutet den langsten Nachlaufweg, wahrend dieser Abstand mit ansteigender Last kiirzer wird. Der genaue Nachlaufweg ist abhangig von der
Last, der Wirkungsrichtung des Aktuators (schieben oder ziehen), der Einbaulage des Aktuators sowie jeglicher zusatzlichen Reibung im System durch Fithrungen oder sonstige Vorrichtungen
—ermuss individuell ermittelt werden.
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Electrak® 1 S — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last 12-VDC-Modelle

Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A]
75.0 (30) 6.0 Geschwindigkeit
1 1: $12-09A04 (110 N)
2: $12-09A08 (225 N)
62.5 (2.5) 5.0 3 $12-17A08 (340 N)
. 4: $12-17A16 (340 N)
50.0 (2.0) /@)J 7K 4.0 N
J T Stromstérke
/ / 5: $12-09A04 (110 N)
37.5 (1.5) ’@* 7 = 3.0 6: $12-09A08 (225 N)
\/Q 7: $12-17A08 (340 N)
25.0 (1.0) A T 20 8: $12-17A16 (340 N)
- - B '/ “é -
s —O—r
12.5 (0.5) &= 1.0
o+
0 (0) 0
0 110 220 330 440
(0) (25) (90) (73) (100)
Dynamische Tragzahl [N]
Geschwindigkeit u. Strom zu Last 24-VDC-Modelle
Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A]
75.0 (3.0) 3.0 Geschwindigkeit
1 1: $24-09A04 (110 N)
2: $24-09A08 (225 N)
62.5 (2.5) 2.5 3: $24-17A08 (340 N)
4: S24-17A16 (340 N)
50.0 (2.0) — 2.0

@' Stromstarke

5: §24-09A04 (110N)

37.5(1.5) POQO==T—= e O R 1.5 6: S24-09A08 (225 N|
(1:9) X * :./@ 7: S24-17A08 (340 N)
[ .~ =T 8: S24-17A16 (340 N)
25.0 (1.0) = :‘5‘-"‘ 1.0
12.5 (0.5) = :4 0.5
0 (0) 0
0 110 220 330 440
(0) (25) (50) (75) (100)

Dynamische Tragzah! [N]
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Electrak® 1 S — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4 5 6 7
$12 C 09A04 04 C A A
1. Modell und Eingangsspannung 5. Anschlussoption
S12=Electrak 1,12 VDC C = Packard Electric Pac-Con

S24=Electrak 1, 24 VDC
6. Vordere Adapteroption

2. CE-Zulassung A = Querbohrung, 1/4 Zoll
— =nein T = Querbohrung, 8 mm
C=ja V = Innengewinde, 1/4 Zoll-28

W = Innengewinde, M8
3. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit
09A04 =110 N, ACME, 75 mm/s

09A08 = 225 N, ACME, 45 mm/s 1. Hintere Adapteroption
17A08 = 340 N, ACME, 26 mm/s A = Querbohrung, 1/4 Zoll
17A16 = 340 N, ACME, 16 mm/s " T = Querbohrung, 8 mm

4. Bestell-Hublange
01 =1 Zoll (25,4 mm)
02 =2 Zoll (50,8 mm) (1) In Verbindung mit 6 oder 8 Zoll Hub nicht maglich.
03 =3 Zoll (76,2 mm)
04 =22 Zoll (101,6 mm)
05 =5 Zoll (127,0 mm)
06 =6 Zoll (152,4 mm)
08 =8 Zoll (203,2 mm)
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Electrak® 1 S — elektrische Anschliisse

Ohne Option
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
S12 12
S24 24
DPDT-Schalter
i Einfahe}
o et
: | Ausfahren
i P O—
() ——o1— i Ak
. L o Aldtuator
Eingangs- ! i i ~ Schwarz i
spannung : i i ST oder i i
i P o— | Weig* i
o D
! o ; G Gelb —

* Schwarz fiir 12 VDC Eingangsspannung
Weil fur 24 VDC Eingangsspannung

Verbinden Sie den gelben Leiter mit Plus und den schwarzen
bzw. weilen mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren. Der Aktuator
sollte mit einer kundenseitig zwischengeschalteten
Sicherung gegen Uberlast geschiitzt werden (6 A fiir 12
VDC; 3 A fiir 24 VDC).
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Electrak® 1 SP — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Kompakt und leicht

e |ntegrierte 10-kOhm-Potentiometerriickfiihrung

e Korrosionsbestandiges Gehause

e Selbsthemmender ACME-Gleitgewindetrieb

e Wartungsfrei

e |ntern verdrehgesicherte Kolbenstange

e |dealer Ersatz fiir dhnlich grol3e Pneumatik- und
Hydraulikzylinder

100

Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME
Mutterntyp ACME
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Nein

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Lose Kabelenden mit Stecker zum
Motor, Kabel mit losen Kabelenden
zum Potentiometer

Elektrische Anschliisse

Zulassungen CE

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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Electrak® 1 SP — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last "

Max. dynamische Last (Fx)
SPxx -09A04
SPxx -09A08
SPxx -17A08
SPxx -17A16

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last
SPxx -09A04
SPxx -09A08
SPxx -17A08
SPxx -17A16

Min. Bestellhublange (S)

Max. Bestellhublange (S)
Bestellhubldngen-Abstufungen
Betriebstemperaturgrenzen
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C
Axialspiel, maximal
Haltemoment

Schutzart — statisch

Salzspriihnebel-Bestandigkeit

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange

www.thomsonlinear.com

[N]
[N]

[mm/s]

(Zoll]
[Zoll]
[Zoll]
[°C]
(%]
[mm]

[Nm]

[Std]

1.300

110
225
340
340

78 /64
39/29
21/16
10/8

-25—+65

25

09
23
IP66
96

Elektrische Angaben
Zulassige Eingangsspannungen [VDC]
Toleranz, Eingangsspannung [%]
Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]

SP12 -09A04

SP12 -09A08

SP12 -17A08

SP12 -17A16

SP24 -09A04

SP24 -09A08

SP24 -17A08

SP24 -17A16
Motorleiter-Ldnge [mm]
Querschnitt, Motorleiter [mm?(AWG)]
Potentiometerkabel-Lange [mm]
Potentiometerkabel-Durchmesser [mm]
Querschnitt, Pot.-Kabelleiter [mmZ(AWG)]

08/38
08/44
08/41
08/38
04/16
04/20
04/19
04/16

100
1(18)
635
5
0,5(20)

N . inceraktuatorer
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Flectrak® 1 SP — Mal3e

MalRe Projektion
mm (Zoll) E1©
401
A 1.7 (0.067) > S +05(0.197) —> i ('Jﬂ-ii) g
. 201
9.7 (0.38) MAX —»| |+ ™ (079
| MAX
~ i
f D b

Y

S R e o] % ho
w b
B . [—
T ==

[ Jr \ A3

8.1
(0.32) —» —
MIN
‘ < 139.2(5.84) MAX >
Querbohrung 216 1
hinterer Adapter o 63) C) s 264 (0.252)
Typ A MAX ©) Querbohrungsadapter, vorne
f \ TypA
6.4 (0.252)
8.1 _—
—» <+— (0.32)
MAX
171 8.0 (0.315)
¢(,3|'§Q$ C) Querbohrungsadapter, vorne
{ TypT
ﬁ
Querbohrung 241 | L | b ____.
hinterer Adag%ii) CD‘
TypT JITIN | ~—— 1/4inch-28
2\ § Innengewinde-Adapter, vorne
8.0 (0.315) S TypV

o e 71

- (0.28)
-+ (0.34) Kf M8
MAX A Innengewinde-Adapter, vorne
Nennnnnd Typ W
S: Hub
A: Eingefahrene Lénge
A1: Kabel fiir Potentiometer-Riickftihrung, Lange = 635 mm
A2: schwarzer Leiter fur 12-VDC-Einheiten, weiler Leiter fiir 24-VDC-Einheiten
A3: gelber Leiter
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublénge [Zoll] 1 2 3 4 5 6* 8
Effektiver max. Hub (S) [mm] 29 59 88 117 147 176 235
[Zoll] 1.2 2,3 &5 4.6 58 6,9 9,2
Eingefahrene Lange (A) [mm] 170 198 226 254 282 310 366
[Zoll] 6.7 7.8 8.9 10,0 11,1 12,2 14,4
Gewicht [kg] 0,50 0,55 0,60 0,65 0,70 0,75 0,85
[Ibf] 1.1 12 1.3 1.4 1,5 1,6 1.8

*6 + Zoll-Lange fiir SPxx-17A16 nicht verfiighar
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Electrak® 1 SP — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last 12-VDC-Modelle

Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A]
75.0 (3.0) - 6.0
62.5 (2.5) 5.0
50.0 (2.0) : » 4 7k 4.0

3.0

37.5(1.5) MOSEIZ

A =<
25.0 (1.0) ~ ’," “‘é"‘ 2.0
s —O—r
12.5 (0.5) &= 1.0
-0+
0 (0) 0
0 110 220 330 440
(0) (25) (90) (73) (100)
Dynamische Tragzahl [N]
Geschwindigkeit u. Strom zu Last 24-VDC-Modelle
Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A]
75.0 (3.0) - 3.0
62.5 (2.5) 2.5
50.0 (2.0) — ,®' 2.0
37.5 (1.5) PO)—4 , ./@ 2 e 1.5
) ) : s © “‘:“/@ )
25.0 (1.0) [—25Te= o 1.0
U 3)—
125 (0.5) W2 5 0.5
0 (0) 0
0 110 220 330 440
(0) (25) (90) (73) (100)

Dynamische Tragzah! [N]

www.thomsonlinear.com

Geschwindigkeit
1: SP12-09A04 (110 N)

2: SP12-09A08 (225 N)
3: SP12-17A08 (340 N)
4: SP12-17A16 (340 N)

Stromstdrke

5: SP12-09A04 (110 N)
6: SP12-09A08 (225 N)
7: SP12-17A08 (340 N)
8: SP12-17A16 (340 N)

Geschwindigkeit
1: SP24-09A04 (110 N)

2: SP24-09A08 (225 N)
3: SP24-17A08 (340 N)
4: SP24-17A16 (340 N)

Stromstérke

5: SP24-09A04 (110 N)
6: SP24-09A08 (225 N)
7: SP24-17A08 (340 N)
8: SP24-17A16 (340 N)
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Electrak® 1 SP — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4 5 6 7
SP12 C 09A04 04 C A A
1. Modell und Eingangsspannung 5. Anschlussoption

SP12 = Electrak 1, Potentiometer-Riickftihrung, 12 VDC
SP24 = Electrak 1, Potentiometer-Riickftihrung, 24 VDC

C = Packard Electric Pac-Con
| = AMP Superseal, 2-Pin
J = AMP Superseal, 5-Pin
2. CE-Zulassung
— =nein 6. Vordere Adapteroption
C=ja A = Querbohrung, 1/4 Zoll
T = Querbohrung, 8 mm

3. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit V = Innengewinde, 1/4 Zoll-28

09A04 = 110 N, ACME, 75 mm/s
09A08 = 225 N, ACME, 45 mm/s
17A08 = 340 N, ACME, 26 mm/s
17A16 =340 N, ACME, 16 mm/s

W = Innengewinde, M8

Hintere Adapteroption
A = Querbohrung, 1/4 Zoll

T = Querbohrung, 8 mm
4. Bestell-Hublange

01 =1 Zoll (25,4 mm)
02 =2 Zoll (50,8 mm)
03 =3 Zoll (76,2 mm)
04 =22 Zoll (101,6 mm)
05 =5 Zoll (127,0 mm)
06 =6 Zoll (152,4 mm)
08 =8 Zoll (203,2 mm)

(1) In Verbindung mit 6 oder 8 Zoll Hub nicht maglich.

104 www.thomsonlinear.com



Ohne Option
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
SP12 12
SP24 24
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Potentiometer-Widerstand [kOhm] 10
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung W] 1,5
Widerstandstoleranz [%] 5
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Potentiometer-Ausgangsauflosung  [Ohm/mm]
Hub 1-2 Zoll 94,0
Hub 3-4 Zoll 47,0 (63,0)*
Hub 5-6 Zoll 31,5
Hub 8 Zoll 7
*Alle Hubléngen 47 Ohm/mm, auRer SPxx -17A16 04 (4 Zoll Hub) mit 63 Ohm/mm
DPDT-Schalter
: Einfahre}
i Atsh
! | > Ausfahrgn
i POt
) 4:0—{— :
: ; ! : Aktuator
ingangs- ! i ;
spannung : ! i (= Sc:dv:/a?rz
Pl o—— Weil**
() ———0—1— i
- e

Potentiometer-
Ausgang

** Schwarz fiir 12 VDC Eingangsspannung
Wei fur 24 VDC Eingangsspannung

Verbinden Sie den gelben Leiter mit Plus und den schwarzen
bzw. weien mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren. Am
Potentiometer-Ausgang liegen 0 Ohm zwischen Weif3 und
Rot, wenn der Aktuator ganz Einfahren ist. Der Aktuator
sollte mit einer kundenseitig zwischengeschalteten
Sicherung gegen Uberlast geschiitzt werden (6 A fiir 12

VDC; 3 A fiir 24 VDC).

www.thomsonlinear.com
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Electrak® 1 SP — elektrische Anschliisse
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Linear Motion. Optimized.”

Electrak® Throttle — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Fir Anwendungen in der Industrie konzipiert

¢ Robustes Aluminiumgehduse, Schutzarten IP69K/
IP67

e Elektrotauchlackiertes Gehduse fiir
Korrosionsfestigkeit

¢ Minimaler Wartungsaufwand

e |ntegrierte Elektronik-Optionen

¢ Hoher Funktionsumfang zu geringen Kosten

e |ntegrierte Montagebohrungen

106

Allgemeine Daten

Spindeltyp Schnecke
Mutterntyp Schnecke
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Endlagen-Uberlastschutz
Hubweg-Uberlastschutz
Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Kabel mit losen Enden oder
Deutsch Stecker

Elektrische Anschliisse

Zulassungen CE

(1) kein Thermoschalter an Einheiten mit Temperaturklasse E.

Optionale mechanische Ausstattung

Adapter-Ausrichtung
Rechtwinkliger Kabelausgang

Erweiterter Betriebstemperatur-Bereich

Optionale elektrische Ausstattung

Analoge Positionsriickfiihrung
Interne Endlagenschalter

CAN-Bus J1939

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs

www.thomsonlinear.com



N . inceraktuatorer

Electrak® Throttle — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [N] Zuldssige Eingangsspannungen [VDC] 12,24
ETxx-084 @ 90 )
ETxx-174 260 Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
Max. dynamische Last (Fx) IN] Stromaufnahme ohne Last/max. Last " (A]
ETxx-084 @ 45 ET12 (12 VDC Eingangsspannung) 15/4
ETxx-174 130 ET24 (24 VDC Eingangsspannung) 0,75/2
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last ~ [mm/s] Motorkabel-Lange [m] 165
ETxx-084 ¥ 96/83 Motorkabel-Durchmesser [mm] 11,5
ETxx-174 48 /37

Querschnitt, Motorkabelleiter [mm?(AWG)] 1(18)

BESte”_HUblange (S) [mm] 508 (1) Max. Stromaufnahme ohne Motor-Einschaltstrom. Typische Einschalt-
Eingefahrene Lénge [mm] 1847 stromwerte: 12 A bei 12 VDC; 6 A bei 24 VDC.
Laufleistung [Zyklen] 500000
Betriebstemperaturgrenzen [°C]
ETxx-xxx-xS -40 — +85
ETxx-xxx-xE -40 — +125
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C [%] 50
Axialspiel, maximal [mm] 15
Haltemoment [Nm] 0
Schutzart — statisch |P6IK, IP65
Gewicht [ka] 1,11
Salzspriihnebel-Bestandigkeit [Std.] 500

(1) Statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.
(2) Der ETxx-084 (Hochgeschwindigkeitsversion) ist nur in Verbindung mit
Betriebstemperatur-Klasse E verflgbar.

www.thomsonlinear.com 107



Trowsoy
Linear Motion. Optimized.”

Electrak® Throttle — Malle

MalRe Projektion

mm [Zoll] 1@

— 38.9[1.531] ‘
64.8
[2.551]

5,6[0.220]
1 15410606 —— [~ B180(00.746)

D

184.7 41800 T v

[7.272 s0.0m]

=——— 78.41[3.087]
50.8 +1.016

(20000 | 23.9[0.941]
(6.8[00.268] — 21.6[0.968]
065 102

[0‘255]\ [0.401] ﬁ\ oo —J U1 A\ 10704211
- A ‘ A ; ) \ =

U 38.7
O> [1.234]
! , ! ‘
813 158 219 z 1ol
[3.200] (4.19]
[1.803] [1.0;38] (0. 3501 | 1311
Lo .
11.9[0.468] [5.161]
N
=11 )| sz
MT—
L)
(v
1.9 [0,468%%/{ U U L T
i’:r:::::l;::u v
~——114[4.488] ‘ : : ==— 8.910.350]
203[7.992] ; 5 148.8 [5.858]
§ 172.8 s0.254
; [6.803 +0.001]
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Electrak® Throttle — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

ETxx-084 (45 N, Hochgeschwindigkeit)

Geschw. [mm/s] Stromstarke [A]
100 (4.0) 4
75(30) | e e 3
50 (2.0) 2
25(1.0) 1
0(0) 0
0 9 18 27 36 45
(0) (2) (4) (6) (8) (10)

Dynamische Tragzahl [N]

Geschwindigkeit se— Strom bei 12VDC sssssssnas Strombei 24 VD( mmm=m==-

ETxx-174 (130 N, Standardgeschwindigkeit)

Geschw. [mmy/s] Stromstarke [A]

450.0 (2.0) = 4
\\ ““‘u

337.5(1.5) et o3

225.0(1.0) | el 2

1125 (0.5) [ —memm=t"""" 1

0(0) 0

0 32 65 97 130

(0) (7.5) (15) (22.5) (30)

Dynamische Tragzahl [N]

Geschwindigkeit se— Strom bei 12VDC sesssanans Strombei 24 VD( mmmm==
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Electrak® Throttle — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3
ET12- 174- S

1. Modell und Eingangsspannung
ET12- = Electrak® Throttle, 12 VDC
ET24- = Electrak® Throttle, 24 VDC

2. Max. dynamische Last je Geschwindigkeitsausfiihrung
084 - =45 N, Hochgeschw. "
174 - =130 N, Standardgeschw.

3. Kabel-Ausrichtung
S = Parallel zum Adapter
R =Im Gehause um 90° gedreht

(1) Nur bestellbar mit Hochtemperatur-Klasse (Code E an Position 4). Beachten Sie,

dass an den Hochtemperatur-Modellen kein Thermoschalter zum Motorschutz vorhanden ist.

110

5 6 7
NP 1 )

4. Temperaturklasse

S = Standard: -40 bis +85 °C
E = Hochtemperatur: -40 bis +125 °C

Steuerungsoption

NP = Sensor fiir analoge Positionsriickftihrung

LS = Endlagenschalter

FP = Analoge Positionsriickfiihrung und Endlagenschalter
CN = CANBUS SAE J1939

Anschlussoption
1 = Lose Kabelenden
2 = Deutsch DTMO04-6P-Steckverbinder

Adapteroption
S = Standard-Adapterausrichtung
M = Adapter um 90° gedreht
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Electrak® Throttle — elektrische Anschliisse

Option. interne Endlagenschalter

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
ET12 12
ET24 24

L

.

! oS sToP !

P
e e I i

i i o— i
Eingangs- ! i :
spannung i i i

i1 i
- ————o* i

! o— '

M Aktuatormotor
ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

Verbinden Sie den schwarzen Leiter (Pin 3) mit Plus und den
roten Leiter (Pin 1) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren. Am Hub-
Ende stoppen die internen Endlagenschalter automatisch die
Bewegung. A

Rutschkupplung als Sicherheitsausstattung stoppt die
Bewegung bei Uberlast.

www.thomsonlinear.com
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Option. analoge Riickfiihrung

Aktuator-Versorgungsspannung
ET12
ET24

Analoge Rickftihrung, Typ

Anal. Riickf., max. Eingangsspannung

Anal. Riickf., Ausgangsspannung
ganz eingefahren
ganz ausgefahren

Analoge Riickf., max. Ausgangsstrom

Analoge Riickf., Ausgangslinearitat

[VDC]
12
24
bertihrungslos
[VDC in] 32
[VDC out]

<5% von VDC in
>75 % von VDC in

[mA] 1
[%] +1

Eingangs-
spannung

4
VDCin (+) ==—  Braun

1
Analog. 5 i
Riickfiihrungs- VDCout =—  Weit ——— P
Ausgang 6 i

VDCin(-) ==—— Grin —T

M Aktuatormotor
ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

Analoge Riickfihrungseinheit

Verbinden Sie den schwarzen Leiter (Pin 3) mit Plus und den
roten Leiter (Pin 1) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren. Erreicht der
Aktuator das mechanische Hub-Ende, stoppt die eingebaute
Kupplung die Bewegung. Die Kupplung dient jedoch nur als
Sicherheitsausstattung und sollte nicht als Endanschlag im
Normalbetrieb genutzt werden.

Die Riickfiihrungseinheit wird zwischen dem braunen Leiter

(Pin 4) und dem gelben Leiter (Pin 6); das Ausgangssignal
liegt am weilen Leiter (Pin 5).

m
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Electrak® Throttle — elektrische Anschliisse

Option. analoge Riickfiihrung + Endlagen-
schalter

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
ET12 9-16
ET24 18-32

bertihrungslos
[VDC in] 32
[VDC out]

Analoge Riickfiihrung, Typ
Anal Riickf., max. Eingangsspannung

Anal. Riickf., Ausgangsspannung
ganz eingefahren
ganz ausgefahren

<5 % von VDC in
>75 % von VDC in

Anal. Riickf., max. Ausgangsstrom [mA] 1

Anal. Riickf., Ausgangslinearitat [%] +1

Eingangs-
spannung

. 4
VCD in (4) =—o

i
Analog. 5 i
Riickfihrungs- VDCout =—  Weil ——— P

Ausgang

6 . i
VDCin() =— Grin ——

<

Aktuatormotor

Zweipoliger Umschalter (DPDT)
Sicherung

Analoge Riickfiihrungseinheit

o T wn»

Verbinden Sie den schwarzen Leiter (Pin 3) mit Plus und den
roten Leiter (Pin 1) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren. Am Hub-
Ende stoppen die internen Endlagenschalter automatisch die
Bewegung.

Eine Rutschkupplung als Sicherheitsausstattung stoppt die
Bewegung bei Uberlast.

Die Ruckfiihrungseinheit wird zwischen dem braunen Leiter

(Pin 4) und dem gelben Leiter (Pin 6); das Ausgangssignal
liegt am weil3en Leiter (Pin 5).

112

Option. CAN-Bus SAE J1939

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
ET12 12
ET24 24

CAN-Bus-Signalinformationen siehe Handbuch

Eingangs-
spannung

=

CAN-Hochpegel _4_

CAN-Bus-

; 5
Schnittstelle  CAN-SCNIM =

CAN-Tiefpegel m—

M Aktuatormotor

S1  Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

C  CAN-Bus-Gerat

Verbinden Sie den roten Leiter (Pin 1) mit Plus und den
schwarzen (Pin 3) mit Minus, um den Aktuator einzuschalten.
Eine Rutschkupplung als Sicherheitsausstattung stoppt die
Bewegung bei mechanischer Uberlast.

Der Aktuator wird tiber die CAN-Bus-Schnittstelle an

den Leitern Braun (Pin 4), Weil§ (Pin 5) und Griin (Pin 6)
gesteuert.
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WhisperTrak™ — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME-Gewindetrieb
Mutterntyp Spindelmutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja
Statische Haltekraft Ja, selbsthemmend

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse Kabel mit losen Enden oder
Molex-Stecker

Standard-Leistungsmerkmale

Zulassungen CE

e Extrem leise — Schalldruckpegel < 45 dB(A) Zertifizierungen AAMI STD ES60601-1

* Robuster Aktuator mit Schutzart IP67 tSh S%CSZTEZBEBBOOE&_] B

° Kompakt Und leICht 1) 4-kN-Modelle mit Hiiben tiber 30 cm sind nicht ETL-anerkannt. ETL-Zertifizierung

° Wa rtungsfrei nur an Riickfthrungsoptionen N, E, P-und D.

e Durchschn. Laufleistung 10.000 Voll-Hiibe bei
maximaler Last

e Vielfaltige integrierte Steuerungsoptionen Vordere und hintere Adapterausrichtung
Schwarzes oder weiles Gehéuse

Optionale mechanische Ausstattung

Optionale elektrische Ausstattung

Endlagenschalter
Niederstromschalten
Analoge Positionsriickfiihrung

Digitale Positionsriickfiihrung

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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WhisperTrak™ — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last [N] Zulassige Eingangsspannungen!” [VDC] 12,24
Wxx02 2.000 ;
Wxx04 4.000 Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
Max. dynamische Last (Fx) IN] Stromaufnahme ohne Last/max. Last
W02 2000 W1202-58A w3745
W04 4000 W1202-54A 25/9,0
W2402-58A 09/22
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last  [mm/s] W2402-54A 20/45
Wxx02-58A 58/4,0 W1204-58A 30/90
Wxx02-54 A 11,0/8,0 W2404-58A 18/45
\Wxx04-58A 58/4,0 ;
Stromaufnahme, Blockieren/Anlaufen
Min. Bestellhublange (S) [mm] 10 W1202-58A (Al 14,0
W1202-54A 21,0
. @ ]
Max. Bestellhublange (S) [mm] 50 W2402-58A 80
Bestellhubléangen-Abstufungen [mm] 10 W2402-54A 11,0
. . W1204-58A 21,0
Betriebstemperaturgrenzen [°C] -25—+40 \W2404-58A 1.0
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C [%] 10 Kabellangen, Standard mm] 1000, 2000
Max. Einschaltzeit [Sek.] Kabeldurchmesser [mm] 6.4
Wxx02-58A 180
Wx):EJZ-54A 90 Querschnitt, Motorzuleitungen [mm?] 1(18)
Wxx04-58A 0 Querschnitt, Kabelsignalleiter [MM2(AWG)] 0,34 (22)
Axialspiel, maximal [mm] 0,5
Haltemoment [Nm] 0
Schutzart — statisch |P67
Schalldruckpegel [dB(A)] <45
Laufleistung, durchschnittlich [Zyklen] 10.000

1) Verstellkraft bei niedrigen Temperaturen fiir Modelle mit 2000 N Hochgeschwindigkeit
(54A) und 4000 N mit ELS + Niederstromschalten (Option E).
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WhisperTrak™ —Malle

MalRe Projektion

mm [Zoll]

Al\\[ -~ 197[7.756]) =]
@10.1 @10.1
[0.398] [0.398]
R Vit OIS O 3@ !
20.3[0.799] Li 181 [7.126] 4—j - 52 __|
[2.047]
S
25[0.984]
— @ 30
5 21518[0'433] T [1.181] —l ——I» 25[0.984]
[1.016] | ‘ ([ T o2
N E : g i [0.866]
6[0.236] E } — 610236]
11 [0.433]
AT: Kabel
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Aktuator-Typ Wxx02 (Max. Last = 2000 N) Wxx04 (Max. Last = 4000 N)
Bestell-Hublange (S] [mm] 100 200 300 400 500 100 200 300 400 500
Eingefahrene Lange (A) [mm] 238 338 438 589 689 246 346 446 597 697
[Zolll 937 1331 17,24 2319 2713 969 1362 1756 2350 27,44
Gewicht kg 1,20 1,35 1,50 1,65 1,80 1,36 1,52 1,67 1,82 1,97

[Ibfl 2,65 2,98 331 3,64 397 3,00 3,35 3,68 4,01 4,34
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WhisperTrak™ — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last Geschwindigkeit u. Strom zu Last
Wxx02-58A (2000 N, Standardgeschwindigkeit) Wxx02-54 A (2000 N, Hochgeschwindigkeit)
Geschwindigkeit [mm/s] Stromstéarke [A] Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A]
10 (0.39) 5 12 (0.48) 10.0

5 I e _7
8 (0.31) e N T e 7
P 9 (0.36) s 7.5
// 7 | T
6(0.24) | /,.,/ 3 ",//
.................... - 7
P / 6 (0.24) - 5.0
4(0.16) I A B S 2 A _—
//’// // el _—
3(0.12) 25
2 (0.08) 1 _—
0 0 0 0
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000
0 (112.5) (225)  (337.5)  (450) 0 (112.5) (225)  (337.5)  (450)
Dynamische Tragzahl [N] Dynamische Tragzahl [N]
Geschwindigkeit  Strom bei 12VDC  Strom bei 24 VDC Geschwindigkeit  Strom bei 12 VDG Strom bei 24 VDG
Geschwindigkeit u. Strom zu Last Tragzahl zu Betriebstemperatur®
Wxx04 -58A (4000 N)
Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A] Tragzahl [%]
10 (0.39) 10 100 -
-~ ,"
8 (0.31) —=— 8 80 ¥
] R
//// .."
6(0.24) | —%~ 6 60
............. /’(/ ) &
// ..................... / *
4 (0.16) o e 4 40
// /
2 (0.08) 2 20
0 0 0
0 1000 2000 3000 4000 -40 -20 0 +20 +40
0 (225) (450) (675) (900) (- 40) (-4) (32) (+68)  (+104)
Dynamische Tragzahl [N] Umgebungstemperatur [°C]
Geschwindigkeit  Strom bei 12 VDG Strom bei 24 VDC Wi02-54AXxE Alle iibrigen Ausfiihrungen
Wxx04-58AxxxE

* Die meisten Ausfiihrungen haben dieselbe Tragzahl innerhalb

der zulassigen Betriebstemperatur-Grenzen. Zwei Ausfihrungen (Wxx02-54AxxxE und
Wxx04-58AxxxE) mit geringerer Tragzahl bei niedrigen Temperaturen. Siehe ,Option
elektronische Endlagenschalter + Niederstromschalten" auf Seite 120.
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WhisperTrak™ — Bestellschlissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7 8
W12 02- 58 A 10 N A 1 B
1. Modell und Eingangsspannung 6. Verdrehschutz und Adapterpositionen
W12 = WhisperTrak, 12 VDC A = Verdrehschutz, Adapterbohrungen in Standardposition
W24 = WhisperTrak, 24 VDC M = Verdrehschutz, Adapterbohrungen um 90° verdreht
2. Max. dynamische Tragzahl Positionen der Bohrungen am hinteren Adapter
02 -=2000 N
04 -=4000 N

3. Nenngeschwindigkeit ohne Last
58A = 5,8 mm/s — Standardgeschwindigkeit
54 A =11,0 mm/s — Hochgeschwindigkeit ™

Standardposition

4. Bestell-Hublénge

10=100 mm
20 =200 mm
30 =300 mm Adapter 90° gedreht
40 = 400 mm
50 =500 mm 1. Kabel- und Steckeroptionen
1=1m langes Kabel mit losen Enden
5. Optionen, integriertes Steuerungssystem? 3 =2 m langes Kabel mit Molex-Stecker (passend fiir
N = Standard (keine Steuerung - fiir Thomson DCG-Steuerung) DCG-Steuerung) nur mit Optionen N und D erhaltlich
X = elektronische Endlagenschalter (ELS)
E = ELS + Niederstromschalten 8. Gehéausefarbe
P = analoge Positionsriickfiihrung B = schwarz
D =digitale Rickfihrung W =weil

Y = ELS + digitale Riickfiihrung
Z =ELS + analoge Positionsriickfiihrung

(1) Nur mit 2000-N-Ausfiihrung erhaltlich
(2) Siehe magliche Kombinationen in der Tabelle unten

Magliche Kombinationen aus integrierten Steuerungsoptionen und WhisperTrak-Modellen

Aktuator-Eingangsspannung, max. dynamische Last und Geschwindigkeitsausfiihrung

12VDC 24\DC

2000 N 4000 N 2000 N 4000 N
Steuerungsoption Optionscode Standard Hoch Standard Standard Hoch Standard
Standard (Verwendung mit DCG-Steuerung) N . . .
Elektronische Endlagenschalter (ELS) X . . . .
ELS + Niederstromschalten E o ° . . . °
Analoge Positionsriickfiihrung P o o . . . .
Digitale Ruckftihrung D . o . . . .
ELS + digitale Riickftihrung J . . . .
ELS + analoge Positionsriickfiihrung VA o . . .
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WhisperTrak™ — elektrische Anschliisse

Ohne Option (Standard) Option. elektronische Endlagenschalter
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [vDC]
W12 12 W12 12
W24 24 W24 24
ST ! S !
TE E
F Pl o——— F P o
+ e + e
1 1 o0—1 i . 00—
Eingangs- : | : o Schware— 1 Eingangs- b !
spannung i ! i o spannung i ! i
oo/ P P o/
—_ L o1 i b —_ o i
: o———+=—Rot —_— | ; o i
M Aktuatormotor M Aktuatormotor
ST Zweipoliger Umschalter (DPDT) ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung F Sicherung

Elektronische Endlagenschalter
Diese Option ist fiir die Thomson DCG-Steuerung zu

wahlen. Ohne DCG ist diese Option nur mit dem 24-VDC-, Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
2-kN-Aktuator in Standardgeschwindigkeit (W2402-58A) mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
kompatibel. Polaritat, um ihn einzufahren.

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen Der Aktuator schaltet sich bei Erreichen der Endlage oder
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die einer Uberlast automatisch ab.

Polaritat, um ihn einzufahren.
An den Endlagen oder einer Uberlast im Hubweg muss der

Aktuator abgeschaltet werden, um eine Beschadigung zu
vermeiden.
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WhisperTrak™ — elektrische Anschliisse

Option. elektr. Endlagenschalter —
Niederstromschalten

Aktuator-Versorgungsspannung [vDC]
W12 12
W24 24
Eingangssp., Niederstromschalten [VDC] 9-16
F Aktuator
P ‘ Aox - |
Eingangs- ! i
spannung i ;
- G Schwarz : 1
S2i o— T WeiR 1
1 ’_OTO } R Grin i
i ! oom_. Braun — i
1 } »: ,,,,,,,,
; STOP | ;
e

M Aktuatormotor

S2  Einpoliger Umschalter (SPDT)

F Sicherung

E  Elektronische Endlagenschalter + Niederstromschalten

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator einzuschalten. Die Richtung der
Kolbenstange wird {iber die Niederstrom-Schalteingdnge
gesteuert. Verbinden Sie COM (Bezugspotenzial) am
braunen Leiter mit dem EXT-Eingang (Ausfahren, Weil3) oder
RET-Eingang (Einfahren., Griin).

Der Aktuator schaltet sich bei Erreichen der Endlage oder
einer Uberlast automatisch ab. Werkseitig eingestellte
Abschaltung: dynamische Nenntraglast plus 20 % nominell,
d.h. 2400 N nominell fiir das 2000-N-Modell bzw. 4800 N
nominell fiir das 4000-N-Modell.

Zwei Ausfiihrungen mit dieser Option haben zudem eine
reduzierte Tragzahl bei niedrigen Temperaturen: Wxx02-

54 AxxxE (2000-N-Hochgeschwindigkeitsausfiihrung) und

Wxx04-58AxxxE (4000-N-Ausfiihrung), Siehe Diagramm
.Iragzahl zu Betriebstemperatur” auf Seite 117.

120

Option. analoge Positionsriickfiihrung

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
W12 12
W24 24

Analoge Rickftihrung, Typ bertihrungslos

Anal. Riickf., Eingangsspannung [VDC] 5
Eingangsspg.-Toleranz, anal. Riickf. [VDC] +05
Anal. Rickftihrung, Ausgangsspannung  [VDC]
ganz eingefahren 0,5
ganz ausgefahren 4,5
Ausgangsgenauigkeit, anal. Riickf. [mm] +0,12
Ausgangsauflésung, anal. Riickf. [V/ mm]
Hub 100 mm 0,0400
Hub 200 mm 0,0200
Hub 300 mm 0,0133
Hub 400 mm 0,0010
Hub 500 mm 0,0008

Positionsausgang

Il
e
+ — 0

Eingangs- i | i (=—Schwar i
spannung i 1 [ i i
I o— 1
[ S ! i !
i Ot = Rot — :
------------------ +5VDC=—Braun — !
Analoge Riickfiihrung 0VDC Gri : !
= Grin — i

Ausgang 0,5 — 4,5 VDC*=— WeilR

*Von 0,5V, ganz eingefahren (=) bis 4,5V, ganz ausgefahren (mep).

M Aktuatormotor

ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

P Analoge Riickfiihrungseinheit

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritét, um ihn einzufahren.

An den Endlagen oder einer Uberlast im Hubweg muss der
Aktuator abgeschaltet werden, um eine Beschadigung zu
vermeiden.

Die analoge Riickfiihrungseinheit wird zwischen dem
braunen Leiter und dem gelben Leiter gespeist; das
Ausgangssignal liegt am weilRen Leiter.
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WhisperTrak™ — elektrische Anschliisse

Option. digitale Positionsriickfiihrung

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]

W12 12

W24 24
Typ, digitale Riickfiihrung Inkremental-En-

coder

Anzahl Kandle 2
Eingangsspannung, dig. Rickf. [VDC] 3,8-24
Ausgangstyp, digitale Riickfiihrung Open-Collector
Max. Ausgangsstrom, dig. Riickf. [mA] 100
Ausgangsauflésung, dig. Riickf. [Imp./mm]

Wixxxx-58A 0,1003

Wxxxx-54 A 0,2006

Eingangs-
spannung

(=— Rot

+5VDC=— Braun
Digitale Riickfiihrung 0VDC=—Grin

Positionsausgang Ausgangskanal A =— Weil§

Ausgangskanal B ==— QOrang
* beim Einfahren l4uft Kanal A vor Kanal B («e).

M Aktuatormotor

S1  Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

D  Digitale Riickfiihrungseinheit

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritat, um ihn einzufahren.

An den Endlagen oder einer Uberlast im Hubweg muss der
Aktuator abgeschaltet werden, um eine Beschadigung zu
vermeiden.

Die digitale Riickfiihrungseinheit wird zwischen

dem braunen Leiter und dem griinen Leiter gespeist;
Ausgangssignal Kanal A liegt an Weil3, Kanal B an Orange.

www.thomsonlinear.com

Option. analoge Positionsriickfiihrung +
elektronische Endlagenschalter

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
W12 12
W24 24
Tyo, analoge Riickftihrung bertihrungslos
Eingangsspannung, anal. Riickfihrung [VDC] 5
Eingangsspg-Toleranz, anal. Riickf. [VDC] +05
Ausgangsspannung, analoge Riickf. [VDC]
ganz eingefahren 0,5
ganz ausgefahren 45
Ausgangsgenauigkeit, anal. Rickf. [mm] +0,12
Ausgangsauflésung, analoge Riickf. [V/ mm]
Hub 100 mm 0,0400
Hub 200 mm 0,0200
Hub 300 mm 0,0133
Hub 400 mm 0,0010
Hub 500 mm 0,0008
STy ‘
i -—)
By cn!
F 1 } O———
+ ! Oi_ ! Aktuator
. ! ! H ,,,,,,,,
Eingangs- i i ! (=—Sehwarz —l—")_("
spannung i ! i i
1 } : 1
=TT e
i O0————+—(@=— Rot —]

,,,,,,,,,,

+5VDC =—Braun —— p
Analoge Riickfih- ;
rung

Positionsausgang Ausgang 0,5 -4,5VDC* =—Weil —

0VDC = Grin —|

*Von 0,5V, ganz eingefahren («==) bis 4,5V, ganz ausgefahren ().

M Aktuatormotor

ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

X Elektronische Endlagenschalter
P Analoge Riickfiihrungseinheit

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritdt, um ihn einzufahren.

Der Aktuator schaltet sich bei Erreichen der Endlage oder
einer Uberlast automatisch ab.

Die analoge Rickfiihrungseinheit wird zwischen dem
braunen Leiter und dem gelben Leiter gespeist; das

Ausgangssignal liegt am weilRen Leiter.
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WhisperTrak™ — elektrische Anschliisse

Option. digital Positionsriickfiihrung +
elektronische Endlagenschalter

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
W12 12
W24 24
Typ, digitale Riickfiihrung Inkremental-
Encoder
Anzahl Kangle 2
Eingangsspannung, dig. Riickf. [VDC] 3.8-24
Ausgangstyp, digitale Riickfiihrung Open-Collector
Max. Ausgangsstrom, dig. Rtickf. [mA] 100
Ausgangsauflésung, dig. Riickf. [Imp/mm]
Wixxxx-58A 0,1003
Wxxxx-54 A 0,2006

F i

+ 0
Eingangs- P i (=—Schwarz —— !
spannung P ; 1 E i
: 1 O—‘ 1 :
—_ o1 i ! i
: o— 4 = Rot +___ }
””””” +5vDc=—Braw - p l
! I

- Grin -+

Digitale Riickfiihrung: ovee G ; |
Positionsausgang Ausgangskanal A=— Weil§ ——| |
! i
Ausgangskanal B ==— QOrange —— i

* beim Einfahren lduft Kanal A vor Kanal B (<.

M Aktuatormotor

ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

X Elektronische Endlagenschalter
D Digitale Riickfiihrungseinheit

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritdt, um ihn einzufahren.

Der Aktuator schaltet sich bei Erreichen der Endlage oder
einer Uberlast automatisch ab.

Die digitale Riickfiihrungseinheit wird zwischen

dem braunen Leiter und dem griinen Leiter gespeist;
Ausgangssignal Kanal A liegt an Weif3, Kanal B an Orange.
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DMHD — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Selbsttragende Hubsaule aus eloxiertem
Aluminium-Strangpressprofil mit hoher
Lastmomentkapazitat

¢ Bordelektronik mit vielen optionalen Funktionen

e 24 oder 24 VDC Standard-Eingangsspannung

e Statische Tragzahl bis 18 kN

e Dynamische Tragzahl bis 16 kN

e Hub bis 600 mm

e (Geschwindigkeiten bis 71 mm/s

e Schutzart statisch: IP67, IP69K und
dynamisch: IP66

e Robust, zuverldssig und leistungsstark

e T-Nuten entlang der gesamten Profillange

e \Wartungsfrei

124

Allgemeine Daten

Spindeltyp Kugel
Mutterntyp Sicherheitskugelmutter
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse Ja

Electrak-Uberwachungspaket:
Stromiiberwachung
Spannungsiiberwachung
Temperaturliberwachung
Abschaltpunkt-Kalibrierung
Interne Endlagenschaltert”
Dynamische Endlagenbremse

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden

Zulassungen CE

(1) Alle DMHD-Aktuatoren sind mit dynamischer Endlagenbremsung ausgestattet.
Dynamisches Bremsen tiber den gesamten Hub nur mit den Optionen Niederstromschalten
und J1939.

Optionale elektronische Steuerung
J1939 CAN-Bus

Synchronisierungsoption
Niederstromschalten
Endlagen-Ausgangssignal
Analoger Positionsausgang

Digitaler Positionsausgang

Kombination der Steuerungsoptionen

Wie fiir Electrak HD - siehe Tabelle auf Seite 20

/ubehor

T-Nut-Schrauben

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs

www.thomsonlinear.com



DMHD — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last ")

Max. dynamische Last (Fx)
DMHDxxB017
DMHDxxB026
DMHDxxB045
DMHDxxB068
DMHDxxB100
DMHDxxB160

Max. Lastmoment, dyn. und stat. [Nm]

(kN]
(kN]

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last ? [mm/s]

DMHDxxB017
DMHDxxB026
DMHDxxB045
DMHDxxB068
DMHDxxB100
DMHDxxB160

Min. Bestellhublange (S)

Max. Bestellhublange (S)®
Bestellhublangen-Abstufungen
Betriebstemperaturgrenzen
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C
Axialspiel, maximal

Schutzart — statisch

Schutzart — dynamisch

[mm]
[mm]
[mm]
[°C]
(%]

[mm]

! Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.

2 Fir Einheiten mit Synchronisierungsoption ist die Geschwindigkeit bei jeder Last 25 %

niedriger.
500 mm max. fir 16 kN

18

1,7
26
4,5
6.8
10
16

710

71/58
40/32
24/19
18/14
11/9
775

100
600
50

-40 - +85

25
1.2

IP67, IP6IK

IP65

*Bei DMHDxx-B100 und DMHDxx-160, einseitig gerichtete Last, betragt die

Einschaltdauer 15 %.

www.thomsonlinear.com

Elektrische Angaben

Zuldssige Eingangsspannungen

Toleranz, Eingangsspannung
DMHD12 (12 VDC Eingangssp.)
DMHD24 (24 VDC Eingangssp.)

[VDC]
[vDC]

Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]

DMHD12B017
DMHD24B017
DMHD12B026
DMHD24B026
DMHD12B045
DMHD24B045
DMHD12B068
DMHD24B068
DMHD12B100
DMHD24B100
DMHD12B160
DMHD24B160

Querschnitt, Motorleiter
Querschnitt, Signalleiter

Standard-Hublangen

Kabeldurchmesser
Lange, lose Kabelenden

Lénge, Abisolierung

[mm?(AWG)]
[mm?(AWG)]

[m]

[mm]
[mm]

[mm]

12,24

9-16
18-32

3/18
15/9
3/18
15/9
3/18
15/9
3/20
15/10
3/18
15/9
3/20
15/10

2(14)
0.,5(20)
15,5

7.5
76
6
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DMHD — Male

1 H H Male Projektion
n mm [Zoll] 1@
jﬁm M
}
)
~
S,
o
N
—
< 1 —
< \%>
= i
™~ —
S,
o
N
=
] | Hi
240 [9.45]
216 [8.50] 165 [0.65]
u;u
R 1=
x ‘ ; L w, #
A | ©| o
— : AN D
Q_ K4 i i =)
=} S 10.5 [0.41]
= 45[1.77)] =
= 188 [7.401 A-A
Hinweis: Alle Modelle mit zwei Kabeln auler denen mit Steuerungsoption EXX, die ein Kabel in der Mitte des Profils hat.
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublange (S] [(mm] 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 66
Eingefahrene Léange (A) fiir [mm] 357 407 457 507 557 657 707 757 807 857 907
DMHDxB017(026,045068) 700 141 160 180 200 219 239 278 298 318 337 357
Gewicht fiir kgl 218 233 249 264 280 308 323 338 355 370 385
DMHDxBOT7(026045.088) e 490 513 548 581 616 678 711 744 781 814 847
Eingefahrene Lange (A) fiir [mm] 407 457 507 557 607 657 707 757 807 857 907
DMHDxE100 Zoll 160 180 200 219 239 239 278 298 318 3BT 37
Gewicht fir kg 220 236 251 267 282 311 325 347 364 380 395
DMHDxxB100

[bfl 484 519 55,2 58,7 620 684 715 763 80,1 836 869
Eingefahrene Lange (A) fiir [mm] 407 457 507 557 607 657 707 757 807
DMHDxB160 * [Zolll 16,0 180 200 21,9 239 239 278 298 318
Gewicht fir ke] 223 239 254 270 285 314 325 347 36,4

DMHDxB160 [Ibfl 49,1 52,6 55,9 534 627 69,1 715 763 80,1
* Max. Hub fiir DMHDxxB160 (16 kN) =500 mm.
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DMHD — Leistungskennkurven

Last zu Geschwindigkeit™! AuRermittige Tragzahl
Kraft [N] Kraft [Ibf]
80 (3.15) | 16000 3600
70 (2.76) 14000 3150
_ 0 (2.36) . 12000 2700
5
£ 50(1.97) 10000 2250
% N
S 40(157) \\ 8000 1800
= ~
£ 30(1.18) 6000 \ 1350
“ 20(0.79) == 4000 [ 900
10 (0.39) [H=u=p== —r—rT—— ; 2000 \\ 450
\\
0(0) 0
0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000 16000 0 400 800 1200 1600
(0)  (450) (899) (1349) (1798) (2248) (2698) (3147) (3584) (16)  (31)  (47) (83)
Last [N] Hebelarm-Lénge (La) [mm]
" Kurven giiltig fur alle Modelle, auRer solchen mit Synchronisierungsoption, wo die Geschwindigkeit 25 % geringer ist. Frnax
‘ La l
Last zu Stromaufnahme —— )
2 . 10
s g i
< 18 i /! 7 7 = |
s 647 A e 8 5 :
g 1 P N7 e / ;7 £ !
3 . /17 7 e g i
z? 12 :' 'I / // ",,/ - / 5 = |
8 LS T A S ;
L S A 503 LD
S :' l/. ,o/ / N i
N w7 g 4o
E 6 Wl oA 3 &
E w57 3
E 4 ’ﬁlz,“' 2 g
& ) . 3
0 0

0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000 16000
(0)  (450) (899) (1349) (1798) (2248) (2698) (3147) (3584)

Last [N]
DMHDxxBO17 (1,7kN) ~ ====m==== DMHDxxB045 (4.5 kN) DMHDx-  =====— DMHDxxB100 (10 kN) ———
DMHDxxB026 (2,6 kN) - xB068 (6.8 kN) [— DMHDxxB160 (16 kN)

Hinweis! Kurven erzeugt bei 21 °C Umgebungstemperatur. Andere Umgebungstemperaturen und bestimmte Aktuator-Eigenschaften kdnnen leicht abweichende Werte ergeben.
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DMHD — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3
DMHD12 B026- 0300

1. Modell und Eingangsspannung 4,

DMHD12 = Hubsdulentyp DMHD, 12 VDC
DMHD24 = Hubsaulentyp DMHD, 24 VDC

2. Gewindetriebart und dynamische Tragzahl
B017- = Kugelgewinde; 1,7 kN
B026- = Kugelgewinde; 2,6 kN
B045- = Kugelgewinde; 4,5 kN
B068- = Kugelgewinde; 6,8 kN
B100- = Kugelgewinde; 10 kN
B160- = Kugelgewinde; 16 kN

3. Bestell-Hublidnge M@

4
LXX 5

Electrak Modular Control System (EMCS)

EXX = Nur elektronisches Uberwachungspaket

ELX = EXX + Endlagen-Ausgangssignal

EXP = EXX + Analoger (Potentiometer) Positionsausgang

EXD = EXX + Digitaler Positionsausgang

ELP = ELX + Analoger (Potentiometer) Positionsausgang

ELD = ELX + Digitaler Positionsausgang

XX = EXX + Niederstrom-Motorschaltung

LLX = EXX + LXX + Endlagen-Ausgangssignal

LXP = EXX + LXX + Analoger (Potentiometer) Positionsausgang
CNO = J1939 Can-Bus + Riickfiihrungslose Drehzahlsteuerung
SYN = LXX + Synchronisierungsoption

0100 =100 mm 5. Kabellange und Anschlussart

0150 = 150 mm 1=1,5m langes Kabel mit losen Enden
0200 = 200 mm 2=15,0 m langes Kabel mit losen Enden
0250 = 250 mm

0300 =300 mm

0350 = 350 mm _ ) -
0400 - 400 mm T T o e
0450 = 450 mm

0500 = 500 mm

0550 = 550 mm

0600 = 600 mm

128
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I rcorokcuatoren
DMHD — Elektrische Anschliisse

Optionstyp EXX Optionstyp ELX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMHD12 12 DMHD12 12
DMHD24 24 DMHD24 24
e— Ausgangskontakttyp potentialfrei
ST
1 Oéégsmtpl 1 Max. Schaltspannung, Grenzschalter [VDC] 140
F 3 O‘— ‘ Max. Schaltstrom, Grenzschalter [mA] 350
+ —f—Jot ! [T
LT DMHD Max. Schaltleistung, Grenzschalter W] 5
i o rot—(“:'— EXX 3 —
— Flw ey
i R schwan—('r— i i o{ STOPP 1
“ Foo 0'—— '
; + = 11
] T WD
Nl : 3 i o ; rot —(—3— ELX 1
i ; i O schwaz— ¢ !
G 1 !
o] : o ] |
{-wF_ : — weil} 4(-:_ :
! icht belegt —— - i
_(-:-— ‘ nic eleg braun —(: :
fffffffffffff ———— blasy —&— !
F Sicherung ————schwarz——|
S1 Zweipoliger Umschalter Ausg., ganz eingefahren —————————————violett —(':P——/ !
Ausg., ganz ausgefahren ————————grange —(—,-—/} :
Steuerungsoption EXX umfasst Die Funktionen des Bezugspotential ——————— gy ——Ge] |

Electrak-Uberwachungspakets — fiir einen sicheren Betrieb LT
von Aktuator und Ausriistung. Mit der Steuerungsoption F- Sicherung

EXX wird die Polaritat der Motorspannung durch ein -
kundenseitig beigestelltes Schaltelement (Schalter, Relais
usw.) umgeschaltet, um den Aktuator aus- oder einzufahren.
Schalter, Stromversorgung, Verdrahtung und alle sonstigen
Komponenten miissen sowohl den Motorstrom fiir das
jeweilige Aktuatormodell und die aufgebrachte Last
vertragen, als auch den Einschaltstrom (bis zum Dreifachen
des max. Dauerstroms fiir die max. Last und his zu 150
Millisekunden lang).

S1  Zweipoliger Umschalter
Steuerungsoption ELX entspricht der Option EXX, jedoch

zusatzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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DMHD — Elektrische Anschliisse

Optionstyp EXP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMHD12 9-16
DMHD24 18-32
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitét [%] +0,25

Potentiometer-Ausgangsauflosung ~ [Ohm/mm]

50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 328
300-500 mm Hub 19,7
550-600 mm Hub 9.8

S1 T } -
| o<— sTOPP t
S S A 4
+ 1 oi— i [ 1T
i P o——L——
o | DMHD
3 i ° i rot ——@=— EXP @ i
_— i ! :
! O—————schwan 4('%— ;
+32V0C ———————— 1ot _CEF
Potentiometer-Ausgang —————————————— i — >
. { — braun —— | |
nicht belegt ! i
blau _(T— ;
0VDC —schwarzg(":'_ |
—violett _(+
nicht belegt —orange —
T grau _(":'— 3
F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter
Steuerungsoption EXP entspricht der Option EXX, jedoch

zusdtzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Riickfiihrung der Kolbenstangen-Position.
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Optionstyp EXD
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMHD12 9-16
DMHD24 18-32
Encoder-Typ Halleffekt
Encoder-Eingangsspannung [VDC] 4-24
Encoder-Ausgangspegel [VDC]
tief (log. Null), typisch / max. 0,1/025
Encoder-Auflésung [mm/Impuls]
DMHDxx-B017 0,28
DMHDxx-B026 0,15
DMHDxx-B045 0,09
DMHDxx-B068 0,07
DMHDxx-B100 0,04
DMHDxx-B160 0,03
] I
3 o{s%PP; t
Foo oY \
+ e 11
R DMHD
3 iO | rot —C":'_EXD Z::>
_ ———— 01— i ! :
| o —chwars — T }
+4-24\DC ————— ot —(':‘H
Encoder-Ausgang ———F———— weil —(-3—
braun —(—3— :
nicht belegt i i
{ blay —@F ;
0VvDC schwarz——@ ‘
violett ——G=—|
nicht belegt orange ——@r—
grau — 3
F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter
Steuerungsoption EXD entspricht der Option EXX, jedoch

zusatzlich mit einem einkanaligen Encoder-Ausgang zur
Riickfiihrung der Kolbenstangen-Position.
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DMHD — Elektrische Anschliisse

Optionstyp ELP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]

DM HD12 9-16
DMHD24 18-32
Ausgangskontakttyp potentialfrei

Max. Ausgangsspannung [VDC] 140
Max. Ausgangsstromstarke [mA] 350
Max. Ausgangsleistung (W] 5
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [vDC] 32

Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Potentiometer-Ausgangsauflosung ~ [Ohm/mm]

50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 32,8
300-500 mm Hub 19,7
550-600 mm Hub 9.8

L

3 o ST!)PP t

L A 4

S e ; [

LT DMHD
G @ 1
—_ 01 i :
; o————*—chwan —(":'— !
+32VDC rot —(—3— :
Potentiometer- weil HEF ‘
Ausgang i ;
—— braun _(+— !
nicht belegt i :
{7 blau —Gr— :

oV ———— chwar—

—violett — i
i
——————————orange — @&
; i
i i
————————— grau —— & !

Ausg., ganz
eingefahren
Ausg., ganz
ausgefahren

Bezugspotential

F Sicherung
ST Zweipoliger Umschalter

Steuerungsoption ELP entspricht der Option EXP, jedoch

zusatzlich mit zwei Ausgéngen,

die angeben, wenn die

Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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Optionstyp ELD

Aktuator-Versorgungsspannung [vDC]
DMHD12 9-16
DMHD24 18-32
Ausgangskontakttyp potentialfrei
Max. Ausgangsspannung [VDC] 140
Max. Ausgangsstromstarke [mA] 350
Max. Ausgangsleistung (W] 5
Encoder-Typ Halleffekt
Encoder-Eingangsspannung [VDC] 4-24
Encoder-Ausgangspegel [VDC]
tief (log. Null), typisch / max. 0.1/0,25
Encoder-Auflosung [mm/Impuls]
DMHDxx-B017 0,28
DMHDxx-B026 0,15
DMHDxx-B045 0,09
DMHDxx-B068 0,07
DMHDxx-B100 0,04
DMHDxx-B160 0,03
ST
o= ST!)PP} t
R A S \
+ e 11
S S
P 1 DMHD .
3 i o i ot ——G— ELD @ :
_— 01— i i :
i o——————chwarz ‘(":'— !
+4-24VDC ot —(F |
Encoder-Ausgang weipk —® ‘
— braun — :
nicht belegt : ;
{ blay ——& !
0vDe schwarz—T :
Ausg., ganz ;
eingefahren ———————— violett 4(1'_/ !
Ausg., ganz o i
ausgefahren orange | i
Bezugspotental —M8M grau — 3

F Sicherung
ST Zweipoliger Umschalter

Steuerungsoption ELD entspricht der Option EXD, jedoch
zusatzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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DMHD — Elektrische Anschliisse

Optionstyp LXX Optionstyp LLX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [vDC]
DMHD12 9-16 DMHD12 9-16
DMHD24 18-32 DMHD24 18-32
Eingangsspannung, Aus-/Einfahren [VDC] 9-32 Ausgangskontakttyp potentialfrei
Eingangsstrom, Aus-/Einfahren [mA] 6-22 Max. geschaltete Ausgangspg. [VDC] 140
— Max. Ausgangsstromstarke [mA] 350
1 Max. Ausgangsleistung W] 5
¥ Eingangsspannung, Aus-/Einfahren [VDC] 9-32
11
] DMHD Eingangsstrom, Aus-/Einfahren [mA] 6-22
+ ot —r—{Lx @ i e
— schwarz —(-':-— 3 1t
- ot _(-3— i l 'I
—weit —] DMHD
e + = I Wy
— blau — i . i @ i
! ‘ —_ schwarz —(-"-— :
—schwarz — ! i !
s14 | | Bezugspotential ——————————— (ot ——G=—| i
violett — & ! '
+ 4‘ s2§ _(1 i Ausg., ganz ausgefahren —————— 6ip ——— ;
orange . ‘ : ]
‘ ! —_— —
- o — ; nicht belegt{ braun ) ;
””””””” blau ——& !
F Sicherung Ausg., ganz eingefahren ——— — i
S1  Schalter, Ausfahren s1 4 st | i
. — (| i
S2  Schalter, Einfahren . % s24 violett : :
orange 7| ‘
Steuerungsoption LXX umfasst sémtliche Grundfunktionen B gau ] 3

des Electrak-Uberwachungspakets, die in Steuerungsoption
EXX enthalten sind, jedoch wird im Unterschied dazu
die Polaritat der Motorspannung von der integrierten
Elektronik umgeschaltet. Die kundenseitig beigestellten
Schaltelemente zum Aus- oder Einfahren des Aktuators
miissen lediglich mit Niederstrom-Signalen arbeiten.
Dennoch miissen die Stromversorgung und zugehdrige
Verdrahtung sowohl den Motorstrom fir das jeweilige
Aktuatormodell und die aufgebrachte Last vertragen,
als auch den Einschaltstrom (bis zu anderthalbmal max.
Dauerstrom fir die max. Last und bis 150 Millisekunden
lang).

Sicherung
ST Schalter, ausfahren

S2  Schalter, Einfahren
Steuerungsoption LLX entspricht der Option LXX, jedoch

zusatzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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Optionstyp LXP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMHD12 9-16
DMHD24 18-32
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Potentiometer-Ausgangsauflosung  [Ohm/mm]

50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 32,8
300-500 mm Hub 19,7
550-600 mm Hub 9.8

Eingangsspannung, Aus-/Einfahren [VDC] 9-32
Eingangsstrom, Aus-/Einfahren [mA] 6-22
t
¥
11
DMHD -
F T
+ [ ot & lixp i
_ schwarz _(.,:._ @ i
bRVC ot ]
Potentiometer- weild —CEF :
Ausgang i i
b | ;
nicht belegt e ‘(1 i
blau — | |
0VWOC ____ schwarz ‘(-L— 1
s1t - ! i
violett —Gap—| i
4} s2§ ; i
' . orange —Ger—| |
- gral — G| i

F Sicherung
ST Schalter, ausfahren

S2  Schalter, Einfahren
Steuerungsoption LXP entspricht der Option LXX, jedoch

zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Positionsriickfiihrung.

www.thomsonlinear.com

I rcorokcuatoren
DMHD — Elektrische Anschliisse

Optionstyp CNO

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DM HD12 9-16
DMHD24 18-32

Die Befehlsdaten umfassen:
e Position
e Geschwindigkeit
e Strom

Die Riickfiihrungsdaten umfassen:
e Position
e Geschwindigkeit
e Strom
e sonstige Diagnosedaten

L}

L 4

[ 1T

DMHD
F ettt it
+ rot ——@—{CNO @
- schwarz ——G@—| i
Adresswahl3 —— rot  —=— 1
nicht belegt weil  ——G=—] i
CAN-Tiefpegel braun  ——G=— :

CAN-Hochpegel blau — G

nicht belegt ———schwarz ——@—
Adresswahl 1 violett —— G|

Adresswah| 2 —————————————orange —

Adresswahl
Bezugspotential

F Sicherung

Zur Steuerungsoption CNO gehort eine J1939 CAN-
Bus-Steuerschnittstelle, die den Aktuator ansteuert und
iiberwacht. Die Ein- und Ausfahrbefehle werden als
CAN-Telegramme an den Pins ,CAN-Tiefpegel” und ,CAN-
Hochpegel” ausgegeben. Die Adresswahl-Pins 1, 2 und

3 kénnen als BCD-codierter Zusatz zur Standardadresse
genutzt werden. Dies kann notwendig sein, wenn mehrere
J1939-Aktuatoren am selben Bus angeschlossen sind.
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DMHD — Elektrische Anschliisse

Fiihrungsaktuator N
Optionstyp SYN H
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] DMHD
DMHD12 9-16 F_ P :
DMHD24 18-32 + = ot @ :
Eingangsspannung, Aus-/Einfahren [VDC] 9-32 - . bbhwarz‘(-r—
Eingangsstrom, Aus-/Einfahren [mA] 6-22 rot 4(__ i
L. nicht belegt —— iz ——&— i
Anzahl synchronisierter Aktuatoren 2-4 i ;
. braun — T 1
Max. Aktuator-Geschw.-Unterschied [%] 25 i
R blau _(T_ }
Die Steuerungsoption SYN entspricht LXX mit zusétzlicher - S mtbefegt ~Schwarr €T 1
Synchronisierungsfunktion, sodass zwei oder mehr mit 24— violett — €] !
SYN ausgestattete Aktuatoren gemeinsam bewegt werden orange —C7] |
kénnen. gau — 1
. . P . . Zwisch haltet
Eine ungleichméRige Belastung ist zuldssig, solange Wls%o?;gglfﬁuaa}ofeﬁ t
kein einzelner Aktuator tber seiner Nenn-Tragzahl belastet M
wird. ; DMHD
R S W o |
Bei Verwendung der niederstromigen Aus- und I i A
Einfahr-Eingédnge am Fihrungsaktuator bewegen sich 3 i
die Folgeaktuatoren gleichzeitig. Muss ein Aktuator " |
einzeln bewegt werden, kann er in den Zwangsmodus T 3
versetzt werden, indem ein Schalter (S3) am roten Leiter B G i !
geschlossen wird (siehe Verdrahtungsplan). e
Hinweis: Die Speisespannung zu jedem Aktuator muss - 3
innerhalb von + 1 Volt liegen. e e 3
Hinweis: Fir Einheiten mit Synchronisierungsoption ist die S
Geschwindigkeit bei jeweiliger Last 25 % niedriger als bei Letzter Folgeaktuator |||,
denen ohne diese Option. Das gilt unabhéngig davon, ob ¥
sich die Einheit im Synchronisierungs- oder Zwangsmodus
befindet oder einzeln betrieben wird. F ol ‘
+ — rot ——@— SYN @ i
Hinweis: Es werden nur zwei Widerstande bendtigt. - schware—¢r—) ‘
Sie fungieren als Abschlusswidersténde fir die nichtbelegt — rot ——@—|
Kommunikationsleiter: einer am ersten Bus-Teilnehmer, der Rl nicht belegt —— weiR .
andere am letzten. braun ———|
F Sicherungen blay ——

ST Schalter, Ausfahren
S2  Schalter, Einfahren
S3 Zwangsmodus-Schalter
R Widersténde 120 Ohm nicht belegt —orange —C'P—

nicht belegt — grau _(T—

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

nicht belegt —schwarz —

nicht belegt —violett —|
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N . inceraktuatorer
DMHD — Zubehor

T-Nut-Schraube

Bezeichnung Teilenummer

M10 T-Nut-Schraube D800041
Die T-Nut-Schraube passt in die T-Nut, die am duRReren Profil o
der Hubsdule verlduft. T-Nut-Schrauben kénnen anstelle der m
oberen Montageplatte zur Montage der Einheit verwendet mm
werden und/oder um andere Komponenten am Profil 35
anzubringen. l

M10
135
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DMD — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Selbsttragende Hubsaule aus eloxiertem
Aluminium-Strangpressprofil mit hoher
Lastmomentkapazitat

¢ Bordelektronik mit vielen optionalen Funktionen

e 24 oder 24 VDC Standard-Eingangsspannung

e Statische Tragzahl bis 18 kN

e Dynamische Tragzahl bis 6,8 kN

e Hub bis 24 Zoll

e (Geschwindigkeiten bis 71 mm/s

e Schutzart statisch: IP65

e Robust, zuverldssig und leistungsstark

e T-Nuten entlang der gesamten Profillange

e Wartungsfrei
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Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME oder Kugel

Mutterntyp
DMDxxxxA (ACME)
DMDxxxxB (Kugel)

selbsthemmende Spindelmutter

Sicherheitskugelmutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse
ACME-Gewindetrieb Nein (selbsthemmend)
Kugelgewindetrieb Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden

Zulassungen CE

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs

www.thomsonlinear.com



DMD — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last "
DMDxxxxA (ACME-Gewindetrieb)
DMDxxxxB (Kugelgewindetrieb)

Max. dynamische Last (Fx)
DMDxx05A5
DMDxx10A5
DMDxx20A5
DMDxx05B5
DMDxx10B5
DMDxx20B5
DMDxx21B5

Max. Lastmoment, dyn. und stat.
DMDxx-xxA (ACME-Gewindetrieb)
DAxx-xxB (Kugelgewindetrieb)

[N]

[N]

[Nm]

Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last  [mm/s]

DMDxx05A5
DMDxx10A5
DMDxx20A5
DMDxx05B5
DMDxx10B5
DMDxx20B5
DMDxx21B5

Min. Bestellhublénge (S)

Max. Bestellhublénge (S)?
Bestellhublangen-Abstufungen
Betriebstemperaturgrenzen
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C
Axialspiel, maximal

Schutzart — statisch

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange

www.thomsonlinear.com

[Zoll]
[Zoll]
[Zoll]
[°C]
(%]

[mm]

11.350
18.000

1.100
2.250
2.250
2.250
4.500
4.500
6.800

565 (5000)
710

54 /32
30/18
15/12
61/37
30/19
15/12
15/ 11

4
24
2
-25—+65
25
1,0
IP65

Elektrische Angaben

Zulassige Eingangsspannungen!”

Toleranz, Eingangsspannung

[VDC]
[%]

Stromaufnahme ohne Last/max.Last @ [A]

DMD1205A5
DMD1210A5
DMD1220A5
DMD1205B5
DMD1210B5
DMD1220B5
DMD1221B5
DMD2405A5
DMD2410A5
DMD2420A5
DMD2405B5
DMD2410B5
DMD2420B5
DMD2421B5

Kabelldnge
Kabeldurchmesser

Querschnitt, Kabelleiter
Motorleiter
Potentiometerleiter

(1) Andere Eingangsspannungen — auf Anfrage.
(2) Stromaufnahme ftir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung — auf Anfrage.

[mm]
[mm]

[mm?(AWG)]

12,24
+10

12,0/ 34,0
7,0/27,0
50/15,0
7,0/27,0
50/250
4,0/13,0
4,0/20,0
6,0/17,0
4,0/13,0
20/75
4,0/14,0
2,0/125
20/75
2,0/10,0

2000(79)
9

2,5(10)
1(17)

137



[T THOMSON'

Linear Motion. Optimized.”

DMD — Mal3e

@11 [0.43] (4%) T
: B

~ )

240 [9.45]
216 [8.50] 16.5
AR
| 8 8
,,,,,,, - E. £
S8
K4 nrlEip) i
45 [1.77]
188 [7.40]

[0.65]

=

5[0.20] =1

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hublénge (S]

Eingefahrene Lange
ACME-Modelle (A)

Eingefahrene Lange

Kugelgewinde-Modelle (A)

Léngenzugabe fiir
Potentiometer-Option

Gewicht, ACME-Modelle

Gewicht, mit Kugelgewinde

Gewichtszugabe fiir
Potentiometer-Option

138

[Zoll]
[mm]
[Zoll]
[mm]
[Zoll]
[mm]
[Zoll]
kgl
[Ibf]
(kal
[Ibf]
[kg]
[Ibf]

4
3296
13.0
369,6
14,6

18,7
41,2
204
45,0

6
380,4
15,0
420,4
16,6

20,2
445
219
48,3

8
4312
17,0
471,2
18,6

216
47,6
23,4
51,6

P
>

10
482,0
19,0
522,0
20,6

23,1
50,9
24.8
54,7

8.5[0.33] K =

10.5[0.41]

12 14
5328 6336
21,0 249
5728 6736
22,6 26,5
55,0
2,17
24,6 273
54,2 60,2
26,3 29,0
58,0 63,9
1.3
29

16
684,4
26,9
724,4
28,5

28,7
63,3
30,4
67,0

Male

Projektion

mm [Zoll] 1@

18
7352
28,9
7752
30,5

30,2
66,6

70,3

www.thomsonlinear.com

20
786,0
30,9
826,2
32,5

31,7
69.9
33,4
73,6

24
887.6
34,9
927,6
36,5

34,6
76,3
36,3
80,0



N . inceraktuatorer

DMD — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 1 Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 2
Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A] Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A]
67.5 (2.7) 36 36 (1.35) 27
60.0 (2.4) G5 32 32 (1.20) va 24
- Dad Q @
52.5 (2.1) N 4 :10?’—4‘ 28 28 (1.05) >(4\ i 21
\\ .>\‘ S /\\ Y, -
45.0 (1.8) N 12 \(2\ ,;—‘—@ 24 24 (0.90) N C)—| 18
Y J\\ ./\‘ L
37.5(1.5) w4 \@\ 2 ~_] 20 20 (0.75) £ \,"/ 15
/ ‘\ A“ qé‘ ~
/ ,3”) 16 16 (0.60) had BN 12
30.0 (1.2) |— i : -
( ) .*\ ‘l“/ ‘@7 \* ‘ ‘1"/ ?
g L2 =T A BN % —
225 (0.9) £ AT T3 — == | 2 12 (045) [—"1—2 @'—:@-—,(@-— 9
O i B e I P
15.0 (0.6) [=7 — 8 8(0.30) [ HOD——t 6
7.5(0.3) f=== 4 4(0.15) |t 3
0 0 0 0
0 550 1100 1650 2200 0 2250 4500 6750
(125) (250) (375) (500) (500) (1000) (1500)
Last [N] Last [N]
Geschw.-Kurven, Diagramm 1 Stromkurven, Diagramm 1 Geschw.-Kurven. Diagramm 2 Stromkurven, Diagramm 2
1: DMDxx05A5 8:  DMD1205A5 4: DMDxx10B5 14: DMD1210B5
2: DMDxx05B5 9:  DMD2405A5 5: DMDxx20A5 15: DMD2410B5
3: DMDxx10A5 10: DMD1205B5 6: DMDxx20B5 16: DMD1220A5
11: DMD2405B5 7. DMDxx21B5 17: DMD2420A5
12: DMD1210A5 18: DMD1220B5
13: DMD2410A5 19: DMD2420B5
20: DMD1221B5
Daten zu 36-VDC-Modellen erhalten Sie vom Kundendienst. 21: DMD242185
AuRermittige Tragzahl
Kraft [N] Kraft [Ibf] ] Frmax
6680 1500 ~—a—‘
5560 [— 1250 —— )
4448 \aQ 1000
3336 \ 750
2224 \ 500
N N
1112 Q\: 250
0

0 250 500 750 1000

(10) (20)  (30) (40) 1: ACME-Gewindemodelle

Hebelarm-Lange (La) [mm] 2: Kugelgewinde-Modelle
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DMD — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4
DMD12 05A5- 10 PO
1. Modell und Eingangsspannung 3. Bestell-Hublédnge '
DMD12 = Hubs&ulentyp DMD, 12 VDC 04 =22 Zoll (101,6 mm)
DMD24 = Hubsaulentyp DMD, 24 VDC 06 =6 Zoll (152,4 mm)
08 =8 Zoll (203,2 mm)
2. Gewindetriebart und dynamische Tragzahl 10 =10 Zoll (254,0 mm)
05A5 - = 1100 N, ACME, 54 mm/s 12 =12 Zoll (304,8 mm)
10A5 - = 2250 N, ACME, 30 mm/s 14 =14 Zoll (355,6 mm)
20A5 - = 2250 N, ACME, 15 mm/s 16 =16 Zoll (406,4 mm)
05B5 - = 2250 N, Kugel, 61 mm/s 18 =18 Zoll (457,2 mm)
10B5 - =4500 N, Kugel, 30 mm/s 20 =20 Zoll (508,0 mm)
20B5 - = 4500 N, Kugel, 15 mm/s 24 =24 70ll (609,6 mm)

21B5 - = 6800 N, Kugel, 15 mm/s
4. Optionen @
PQ = Potentiometer

(1) Weitere Hublangen auf Anfrage. Fragen Sie den Kundensupport.
(2) Stelle leer lassen, wenn keine Option gewiinscht.

DMD — Zubehor

T-Nut-Schraube

Bezeichnung Teilenummer

M10 T-Nut-Schraube D800041
Die T-Nut-Schraube passt in die T-Nut, die am duf3eren Profil V(i
der Hubs&ule verlauft. T-Nut-Schrauben kénnen anstelle der m
oberen Montageplatte zur Montage der Einheit verwendet mm
werden und/oder um andere Komponenten am Profil 35
anzubringen. l

M10
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I inearaktuatoren
DMD — Elektrische Anschliisse

Ohne Option Option Potentiometer
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMD12 12 DMD12 12
DMD24 24 DMD24 24
DPDT-Schalter Potentiometer-Typ drahtgewickelt
; __________ E |;fa_hr;b Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
1 O< Aus
: i Ausfahrgn Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
; I E—
) Lol ; Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
i i o i Aktuat :
Eingangs- i i ! ‘-r-‘-u‘?r?r—-‘ Potentiometer-Ausgangsauflésung ~ [Ohm/mm]
spannung i ! : G Blau ‘ ! 2-10-Zoll-Hub 39
Pl o] i : 11-20-Zoll-Hub 20
Wt o1 i ] ! 21-24-Zoll-Hub 10
i e} : G Braun ; i
L mmmmm IR ' DPDT-Schalter
. . . . : Einfahreip
Verbinden Sie den braunen Leiter mit Plus und den blauen ! 0{ fus i
. . L. ! H usfahrgn
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die ! [ S
Polaritat, um ihn einzufahren. ) —— ot
i lo—+ Aktuator
Eingangs- i ! : T
spannung : ! i C Blau :
ot ;
ot -
: o (= Braun :

—— Grau T
Potentiometer- !
Ausgang Gelb —»

— Griin :

Verbinden Sie den braunen Leiter mit Plus und den blauen

mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Tauschen Sie die
Polaritat, um ihn einzufahren. Am Potentiometer-Ausgang

liegen 0 Ohm zwischen Grau und Gelb, wenn der Aktuator

ganz ausgefahren ist.

www.thomsonlinear.com 14
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DMA — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Selbsttragende Hubsaule aus eloxiertem
Aluminium-Strangpressprofil mit hoher
Lastmomentkapazitat

¢ Bordelektronik mit vielen optionalen Funktionen

e 1x 230 oder 3x 400 VAC Standard-
Eingangsspannung

e Statische Tragzahl bis 18 kN

e Dynamische Tragzahl bis 9 kN

e Hub bis 24 Zoll

e (Geschwindigkeiten bis 71 mm/s

e Schutzart statisch: IP45

e Robust, zuverldssig und leistungsstark

e T-Nuten entlang der gesamten Profillange

e \Wartungsfrei

142

Allgemeine Daten

Spindeltyp ACME oder Kugel

Mutterntyp
DMDxx-xxA (ACME)
DAxx-xxB (Kugel)

selbsthemmende Spindelmutter

Sicherheitskugelmutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse
ACME-Gewindetrieb Nein (selbsthemmend)
Kugelgewindetrieb Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden

Zulassungen CE

Zubehdr

T-Nut-Schrauben

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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DMA — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [N] Zulassige Eingangsspannungen [VAC] 1x 230
DMAxxxxA (ACME-Gewindetrieb) 11.350 3x 400
DMAxxxxB (Kugelgewindetrieb) 18.000 .
Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
Max. dynamische Last (Fx) [N]
DMAXX05A5 1100 Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]
DMAxx10A5 2250 DMA2205A5 1,10/1,55
DMAXx20A5 2250 DMA2210A5 0,85/1,30
DMAxx05B5 2250 DMA2220A5 0,95/1,25
DMAxx10B5 4500 DMA2205B5 0,85/1,30
DMAxx20B5 4500 DMA2210B5 0,85/1,30
DMAxx21B5 6.800 DMA2220B5 0,85/1,30
DMA2221B5 0.85/1,25
Max. Lastmoment, dyn. und stat. [Nm] DMA4205A5 nicht verftigbar
DMAxxxxA (ACME-Gewindetrieb) 565 (5000) DMA4210A5 0,35/0,60
DMAxxxxB (Kugelgewindetrieb) 710 DMA4220A5 0,30/0,35
o DMA4205B5 0,35/0,55
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last [mm/s] DMA42108B5 0,30/ 0,50
DMAXx05AS 54/32 DMA4220B5 0,30/0,35
DMAxx10AS 30/18 DMA4221B5 0,30/ 0,45
DMAXxx20A5 15/12
DMAxx05B5 61/37 Kabelldnge [mm] 0,6
DMAxx10B5 30/19
DMAXX20B5 15712 Kabeldurchmesser [mm] 9
DMAxx21B5 15/M Querschnitt, Kabelleiter [mmZ2(AWG)] 2,5(14)
Min. Bestellhubléange (S) [Zoll] 4 (1) Kondensator, 10 pF (TN 9200-448-003) fiir den Betrieb des Aktuators erforderlich.
Max. Bestellhublange (S) [Zoll] 24
Bestellhubléangen-Abstufungen [Zoll] 2
Betriebstemperaturgrenzen [°C] -25—+65
Max. Einschaltzeit [Sek.] 45
Einschaltdauer, Volllast bei 25 °C [%] 25
Axialspiel, maximal [mm] 1,0
Schutzart — statisch, Standard (optional) |P45

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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Linear Motion. Optimized.
DMA — Mal3e

Male Projektion
w mm [Zoll]
;CI i Il 1
>
N
S,
o
N
—
<
< \% ﬂ
= i
N~
o
e ]
=" 7 7
4;[ ‘ [ \ i T
240 [9.45] 3
o
216 [8.50] 16.5 [0.65] o
L= w
+:K> [
8 8 ' )
x ‘ ; L w, #
I ! Ol o
— i N B
Q_ ki nrlEip) i =)
=} S 10.5 [0.41]
= 45 [1.77] =
= 188 17.401 AA
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublénge (S] [Zoll] 4 6 8 10 12 14 16 18 20 24
Eingefahrene Lange [mm] 3296 3804 4312 4820 5328 6336 6844 7352 7860 8876
A HlE Bl E A [ol] 130 150 170 190 210 243 269 289 309 349
Eingefahrene Lange [mm] 3696 4204 4712 5220 5728 6736 7244 7752 8262 9276
Kugelgewinde-Modelle {A) Zoll 146 166 186 206 226 265 285 305 325 365
Gewicht, ACME-Modelle kg 209 224 238 253 268 295 309 324 339 368
lIbfl 461 494 525 558 591 650 681 714 747 811
Gewicht, mit Kugelgewinde kgg 226 241 256 270 285 312 326 341 356 386

[bfl 49,8 53,1 56,4 5915 62,8 68,8 719 75,2 78,5 85,1
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DMA — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 1 Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 2
Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A] Geschwindigkeit [mm/s] Stromstérke [A]
60 (2.4) 1.80 30.0 (1.2) 1.80
55 (2.2) S~ 1.65 27.5(1.1) AN 1.65
\\/ \
50 (2.0) S 1.50 25.0 (1.0) 1.50
45(1.8) >@\</ N YO 7 I 22.5(0.9) \ — 1.35
o - “/‘ -
40 (1.6) —tE—F—~ e 120 200(08) N =@ 120
” - ".::-"63 /\’“ o= -
35(1.4) e 1.05 17.5(0.7) — \— . 105
“'g‘..’ “,:“_’_.—-.
30 (1.2) fmm=f"— 0.90 15.0 (0.6) [t N 0.90
T Q— @ N
25(1.0) 0.75 12.5 (0.5) - \ 0.75
20 (0.8) @ —F==x] 060 10.0 (0.4) N 0.60
15 (0.6) <= = 0.45 7.5(0.3) —= =T 0.45
10 (0.4) = (et =TT ) 5 5.0 (0.2) pmsEiEnmuE i ()= 0.30
5(0.2) 0.15 2.5(1.0) 0.15
0 0 0 0
0 550 1100 1650 2200 0 2250 4500 6750
(125) (250) (375) (500) (500) (1000) (1500)
Last [N] Last [N]
Geschw.-Kurven, Diagramm 1 Stromkurven-Diagramm 1 Geschw.-Kurven, Diagramm 2 Stromkurven-Diagramm 2
1: DMAZ2205A5 8:  DMA2205A5 5: DMAxx10B5 14: DMAZ2210B5(20B5)
2: DMAxx05B5 9:  DMA2205B5(10A5) 6: DMAXx20B5 15: DMA4210B5
3: DMAXxx10A5 10: DMA4205B5 7: DMAxx21Bb 16: DMAZ2220B5
4: DMAXxx20A5 11: DMA4210A5 17: DMAZ2221B5
12: DMA2220A5 18: DMA4221B5

13: DMA4220A5

Aulermittige Tragzahl

Kraft [N] Kraft [Ibf]

L Fmax

6680 1500 a
5560 |\ 1250 e 1
4448 \@ 1000

3336 \ 750

2224 \ 500

N
SO
1112 —— 250
0

0 250 500 750 1000

(10) (20)  (30) (40) 1: ACME-Gewindemodelle

Hebelarm-Lange (La) [mm] 2: Kugelgewinde-Modelle
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ool
DMA — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3
DMA22 05A5- 10
1. Modell und Eingangsspannung 3. Bestell-Hublange '
DMAZ22 = Hubs&ulentyp DMA, 1x 230 VAC 04 =22 Zoll (101,6 mm)
DMAA42 = Hubsaulentyp DMA, 3x 400 VAC 06 =6 Zoll (152,4 mm)
08 =8 Zoll (203,2 mm)
2. Gewindetriebart und dynamische Tragzahl 10 =10 Zoll (254,0 mm)
05A5 - = 1100 N, ACME, 54 mm/s 12 =12 Zoll (304,8 mm)
10A5 - = 2250 N, ACME, 30 mm/s 14 =14 Zoll (355,6 mm)
20A5 - = 2250 N, ACME, 15 mm/s 16 =16 Zoll (406,4 mm)
05B5 - = 2250 N, Kugel, 61 mm/s 18 =18 Zoll (457,2 mm)
10B5 - =4500 N, Kugel, 30 mm/s 20 =20 Zoll (508,0 mm)
20B5 - = 4500 N, Kugel, 15 mm/s 24 =24 70ll (609,6 mm)

21B5 - = 6800 N, Kugel, 15 mm/s

(1) Weitere Hublangen auf Anfrage. Bitte wenden Sie sich an den Kundensupport.
(2) Stelle leer lassen, wenn keine Option gewtinscht.

DMA — Zubehor

T-Nut-Schraube

Bezeichnung Teilenummer

M10 T-Nut-Schraube D800041
Die T-Nut-Schraube passt in die T-Nut, die am duleren Profil T
der Hubsdule verlauft. T-Nut-Schrauben kdnnen anstelle der m
oberen Montageplatte zur Montage der Einheit verwendet mm
werden und/oder um andere Komponenten am Profil 35
anzubringen. i

M10
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Eingangsspannung 230 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
DMAZ22 1x 230
ACME-Spindel-Modelle (ohne Nachlaufbremse)
DPDT-Schalter
i Einfahreqi
! T _Aus Kondensator Aktuator
: 1 Ausfahrep R pmmemmes
; 1o " -y : Schwarz (1
buoq ot i !i-
—O01— i i !
e T
! i i i)
! ! i H 1 Rot (2)
Eingangs- ; ' o P T
spannung i i !
i o— !
N 1
; o i
\ [N
Weils (3)
| PE ) i
il Gelb/Grin ~ —*

Kugelgewinde-Modelle (mit Nachlaufbremse)

DPDT-Schalter
e -
i EinfahreqI
1 O{Aus :
i ! Ausfahreh rl‘l_)!l_(!&nS&ltm
: i (e} : . : Schwarz (1
! ; !
et o— i i
e T
i i i Pl
! ! i o Rot (2)
Eingangs- ; ! i T
spannung i 1 !
i : | Bremse*
: o Orange (4) —
\ L imimmmamd
Weil3 (3)
IF’E .
il Gelb/Griin

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Fiir den Betrieb
des Aktuators, muss ein 10-uF-Kondensator zwischen

die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Zur
Bestellung der Kondensatoren siehe Seite 54. Verbinden
Sie den schwarzen Leiter (1) mit L1 und den weif3en (3)
mit N (Nullleiter), um den Aktuator einzufahren. Schalten
Sie L1 vom schwarzen (1) auf den roten (2) Leiter, um den
Aktuator auszufahren. Modelle mit Kugelgewindetrieb
haben eine Nachlaufbremse*, die wahrend der Bewegung
geldst werden muss, indem Orange (4) auf L1 geschaltet
wird. Modelle mit ACME-Gewindetrieb haben keine
Nachlaufbremse.

www.thomsonlinear.com

I inearaktuatoren
DMA — Elektrische Anschliisse

Eingangsspannung 400 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
DMA42 3x 400
ACME-Spindel-Modelle (ochne Nachlaufbremse)
Relais Aktuator
Ausfahren _ T !
B o7 o Wit (1) — !
1 o1 o Rot (2 BE/D i
e O O Schw(3) — !
Einfahren : :
o] oy | |
o o i i
o 0 : E
PE i :

i} Gelb/Grin ~ —4

Kugelgewinde-Modelle (mit Nachlaufbremse)

Relais Aktuator
Ausfahren :4---.-._._.}
. o/:/o' Wei (1) _i :
Eélgng E —o T o Rot 2) |
e Sohw(3) — :
- T oo : Orange (4)— i
Eiﬁ?a'h_réal_' : Bremse* :
infanren . i
Ho T o ; !
0 0 i |
oo ! !
P TO o ; |
il Gelb/6rin ~ — |

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert. Verbinden
Sie den weillen Leiter (1) mit L1, den roten (2) mit L2 und
den schwarzen (3) mit L3, um den Aktuator auszufahren.
Vertauschen Sie WeiR (2) und Schwarz (3), um den
Aktuator einzufahren. Modelle mit Kugelgewindetrieb
haben eine Nachlaufbremse®, die wahrend der Bewegung
geldst werden muss, indem Orange (4) auf N geschaltet
wird. Modelle mit ACME-Gewindetrieb haben keine
Nachlaufbremse.
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LM80-H — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Kolbenstangenloser Aktuator fiir horizontalen
Betrieb

e Fir Anwendungen in Heim, Biiro oder Medizin

e Solides, selbsttragendes Aluminium-
Strangpressprofil

e | anglebig und korrosionsbhestandig

e [ eicht und laufruhig

¢ Kugelgewinde-Ausflihrungen mit
Sicherungsmutter

e Einfache und schnelle T-Nut-Montage

e \Wartungsfrei

148

Allgemeine Daten

Spindeltyp

Mutterntyp
Trapezgewindetrieb
Kugelgewindetrieb

Handhilfshetatigung
Verdrehschutz

Statische Lasthaltebremse
Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse
mit Motorgehéuse
ohne Motorgehduse

Zulassungen

Trapez oder Kugel

Polymer-Spindelmutter
Sicherheitskugelmutter

Nein
Ja
Nein

Gefederter Sanftstopp

Kabel mit Stecker

Kabel direkt am Motor angeklemmt

CE

Optionale mechanische Ausstattung

Ohne Motorgehduse

Handhilfsbetatigung

Alternative Motorpositionen

Sonder-Hubldgen oder Hiibe iiber 1500 m (auf Anfrage)

Optionale elektrische Ausstattung

Encoder-Riickfiihrung (auf Anfrage)

Zubehor

T-Nut-Montagesatz

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs

www.thomsonlinear.com



L M80-H — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. Last (Fb) [N] 2.000 Zulassige Eingangsspannungen [VDC]
DT12 12
Max. Lastmoment (Mb) " IN] DT24 24
DTxx-T68M xxxxx H 250
DTxx -B61M xxxxx H 400 Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
DTxx -B62M H 18
DTx -BE5M iiix H 758 Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]
DT12-T68MxxxxxH 55/6,0
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last  [mm/s] DT24-T(B)68(1)MxxxxxH 30/50
DTxx-T68M xxxxx H 44/ 37 DT12-B61MxxxxxH 6,0/80
DTxx -B61M xxxxx H 55/50 DT12-B62MxxxxxH 6,0/15,0
DT12 -B62M xxxxx H 110/73 DT24-B62MxxxxxH 30/70
DT24 -B62M xxxxx H 11/87 DT12-B65MxxxxxH 58/58
DTxx -B65M xxxxx H 28/ 728 DT24-B65MxxxxxH 28/28
Min. Bestellhublange (S) ? [mm] 500 Motorkabel-Lange [m]
Max. Bestellhublange (S)? [mm] 1500 mit Motorgehéuse 2000
ohne Motorgehause -
Bestellhublangen-Abstufungen [mm] 100
; Motorkabel-Durchmesser [mm]
Betriebstemperaturgrenzen [°C] 0—+40 mit Motorgehéuse 5,7
Einschaltdauer, Volllast bei 20 °C (%] 15 phnelMoiorgeduse
Axialspiel, maximal [mm] 10 Querschnitt, Motorkabelleiter [mm?(AWG)]
mit Motorgeh&use 1.5(16)

Schutzart — statisch
mit Motorgeh&use P44
ohne Motorgehduse IP33

ohne Motorgehause

(1) Definition der Krafte siehe unten.

E—
Fbi

R

Mb
(2) Andere Hubléngen — auf Anfrage.

www.thomsonlinear.com 149



mromson N
Linear Motion. Optimized.
LM80-H — MalRe

MalRe Projektion

! Hinwesis: Einbau dieser Einheit nur horizontal
mm (Zoll) =1
80 (3.15)

51
(2.01) 149 (5.87)

10 (18.51)

10 (0.39)

9.5 (0.37)
N
S
2

14 (0.55)

80 (3.15)

|
| | o o

— L ____Z_ . R il
20 (079) 150 (5.9) 08 (0.31) (2x) M 33 |85 @azieece
A 190 (7.48) | S B |weew I8 Z10.8)
L=S+A+B+ 190 (7.48) |
S: Hub
L: Profillénge
A1: Motor in Position A abgebildet (Standardposition)
Beziehungen, Hub, Profillange und Gewicht
Bestell-Hublange (S [nm] 500 600 700 800 900 1.000 1100 1200 1300 1400 1500
MaR (A) / (B) [mm] 54,0/77,0
DTxx -T68M xxxxx H [Zoll] 21/30
MaR (A) / (B) [mm] 102,0/77.0
DTxx -B6TM xxxxx H [Zoll] 40/30
MaR (A) / (B) [mm] 102,0/77,0
DTxx -B62M xxxxx H (Zoll] 40/3,0
MaR (A) / (B) [mm] 790/77,0
DTxx -B65M xxxxx H [Zoll] 19/30
Gewicht kg 112 131 148 166 181 202 220 238 255 274 29/
DIESUEL Eeesdn (bl 246 288 326 365 398 444 484 5236 561 603 640
Gewicht kg 121 139 157 175 193 210 229 246 263 282 300
UES B (bfl 303 306 345 385 427 462 504 541 519 620 66,0
Gewicht kg 121 139 157 175 193 210 229 246 263 282 300
DSBS e Sl (bl 303 306 345 385 427 462 504 541 579 620 660
Gewicht kg 117 135 153 171 189 206 224 242 260 278 296
DTxx -BB5M xxxxx H bfl 257 297 337 376 M6 453 493 532 572 612 651
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N . inceraktuatorer

LM80-H — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Geschwindigkeit [mm/s] Stromstarke [A]
/"’ ‘
100 (4) —_— e —= 12
T | ——=(4
P .
75 (3) S ‘@,/\k 9
~ b= —
P T Loy -
50 (2) E"‘f‘:‘Wﬁ;, = = 6
o O T O
25 (1) =t e ;. ........ — 3
)
12
0 (0) \r 0
0 400 800 1200 1600 2000

(0) (90) (180)  (270)  (360)  (450)

Dynamische Tragzahl [N]

Geschwindigkeit Stromstérke

1 DTxx-T68MxxxxxH 6: DT12-T68MxxxxxH

2. DTxx-B61MxxxxxH 7. DT24-T(B)68(1)MxxxxxH
3: DT12-B62MxxxxxH 8: DT12-B61MxxxxxH

4: DT24-B62MxxxxxH 9: DT12-B62MxxxxxH

5. DTxx-B65MxxxxxH 10: DT24-B62MxxxxxH

11: DT12-B65MxxxxxH
12: DT24-B65MxxxxxH

Maximal zuléssige Verbiegung des Profils

Dynamische Tragzahl (F) [N]
2000 (450)

* Lf >
~ \V4 \V4
1500 (337) S i
— ° °
1000 (225) = e
500 (112)
0 (0)

0 250 500 750 1000 1250 1500
©) (100 (20) (30) (40)  (50)  (60)

Montagepunkt-Abstand (Lf) [mm]
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L M80-H — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3
DT12- B62M- 100

1. Modell und Eingangsspannung
DT12 -=LM80, 12 VDC
DT24 -=M80, 24 VDC

2. Lastmomentkapazitét und Spindeltyp
T68M - =250 N, Trapezgewindetrieb
B61M- = 400 N, Kugelgewindetrieb
B62M- = 180 N, Kugelgewindetrieb
B65M - =750 N, Kugelgewindetrieb

3. Bestell-Hublénge
050 =500 mm
060 = 600 mm
070 =700 mm
080 = 800 mm
090 =900 mm
100 = 1000 mm
110=1100 mm
120 = 1200 mm
130 = 1300 mm
140 = 1400 mm
150 = 1500 mm

LM80-H — Zubehor

T-Nut-Montagesatz

Bezeichnung

M8 T-Nut-Montagesatz

Der T-Nut-Montagesatz umfasst vier T-Nut-Schrauben,
Unterlegscheiben und Muttern, die in die am Profil
verlaufene T-Nut passen. Der T-Nut-Montage Bausatz kann
verwendet werden, um die Einheit zu montieren und/oder
um andere Komponenten am Profil anzubringen.

152

5 6 7
C H X

Motorlage

A =0° (Standard)

B=60°

C=120°

D =180°

F=300°

Motorgehause

C = mit Geh&use (IP44)
U = ohne Gehause (IP33)

Einbaulage
H = horizontal

Optionen
X = keine Option
H = Handhilfsbetatigung "

(1) MaRe, Handhilfsbetatigung

12

j;

Sechskantaufnahme mit Kunststoffabdeckung (4-mm-Inbusschliis-
sel enthalten)

Teilenummer

0680507

S x4

© x4

L.

M8
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I . crakiuatoren
L M80-H — Elektrische Anschliisse

Ohne Option (Standard)

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DT12 12
DT24 24

DPDT-Schalter

Einfahrep

us o
Ausfahrgn

1

1
Eingangs- i
spannung !
1

1

1

I
=}
S

)
i
1
1
 o0—— Aktuator
1
1
1
1
i

o
I
[=p]

=

£}

Anschlusspin-Belegung (Vorderansicht)

=]
=2 7= =3 ==

Verbinden Sie den griinen Leiter (Pin 4 ) mit Plus und den
roten Leiter (Pin 8) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren.
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LM80-V — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Kolbenstangenloser Aktuator fiir vertikalen
Betrieb, Motor unten

e Fir Anwendungen in Heim, Biiro oder Medizin

e Solides, selbsttragendes Aluminium-
Strangpressprofil

e | anglebig und korrosionsbhestandig

¢ Haltebremse verhindert Absinken im
ausgeschalteten Zustand

e | eicht und laufruhig

e Kugelgewinde-Ausfiihrungen mit
Sicherungsmutter

e Einfache und schnelle T-Nut-Montage

e Optionale Verzahnungs-Sicherheitsvorrichtung

e Wartungsfrei

154

Allgemeine Daten

Spindeltyp

Mutterntyp
Trapezgewindetrieb
Kugelgewindetrieb

Handhilfshetatigung
Verdrehschutz

Statische Lasthaltebremse
Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse
mit Motorgehéuse
ohne Motorgehduse

Zulassungen

Trapez oder Kugel

Polymer-Spindelmutter
Sicherheitskugelmutter

Nein
Ja
Ja

Gefederter Sanftstopp

Kabel mit Stecker

Kabel direkt am Motor angeklemmt

CE

Optionale mechanische Ausstattung

Ohne Motorgehduse

Handhilfsbetatigung

Alternative Motorpositionen

Freilauffunktion

Sonder-Hubldgen oder Hiibe iiber 1500 m (auf Anfrage)

Optionale elektrische Ausstattung

Encoder-Riickftihrung (auf Anfrage)

Zubehor

T-Nut-Montagesatz

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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L M80-V — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. Last (Fa) [N] Zulassige Eingangsspannungen [VDC]
DTxx-T68MxxxxxV(F) 650 DT12 12
DTxx -B6TMxxxxxV(F) 1000 DT24 24
DTxx -B62MxxxxxV/(F) 450 )
DTxx -BB5MxxxxxVI(F) 2000 Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
Max. Lastmoment (Ma) IN] Stromaufnahme ohne Last/max. Last [A]
DTXX-T68MXXXXXV(F) 250 DT1 Z-TGSMXXXXXV(F) 6,3 / 17,0
DTxx -B61 MXXXXXV(F) 400 DT24-T68MXXXXXV(F) 3,0 / 6,0
DTxx -BBZMXXXXXV(F) 180 DT12-B61 MXXXXXV(F) 6,3 / 17,0
DTxx -BB5MXXXXXV(F) 750 DT24-B61 MXXXXXV(F) 3,0 / 6,0
DT12-B62MxxxxxV(F) 6,3/17,0
Geschwindigkeit, ohne Last/max. Last  [mm/s] DT24-B62MxxxxxV(F) 3,0/6,0
DT12-T68MxxxxxV(F) 44 /29 DT12-B65MxxxxxV(F) 6,3/17,0
DT24-T68MxxxxxV(F) 44 /35 DT24-B65MxxxxxV(F) 3,0/6,0
DT12-B61MxxxxxV(F) 55/ 37 )
DT24-B61MxxoaxV(F) 55 / 43 Motorkabel-Lange [m
DT12-B62MxxxxxV(F) 110/67 mit Motorgehause 2000
DT24-B62MyoxxxxVI(F) 110/83 ohne Motorgehause :
ggigggmxxxxxxgg gg ; ;g Motorkabel-Durchmesser [mm]
i HXXXX mit Motorgehause 5,7
Min. Bestellhublénge (S) @ [mm] 500 ohne Motorgehduse
Max. Bestellhublénge (S)? [mm] 1500 Querschnitt, Motorkabelleiter [mm?(AWG)]
Bestellhublangen-Abstufungen @ [mm] 100 mit Motorgehéuse 1.5(16)
ohne Motorgehause -
Betriebstemperaturgrenzen [°C] 0—+40
Einschaltdauer, Volllast bei 20 °C [%] 15
Maximale Einschaltzeit [Sek.] 120
Schutzart — statisch
mit Motorgehduse |P44
ohne Motorgehause IP33

(1) Definition der Kréfte siehe unten.

L.
.

==

(2) Andere Hubléngen — auf Anfrage.
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mromson N
Linear Motion. Optimized.
LM80-V — Malie

I Achtung: dieses Modell darf nur vertikal mit dem Motor unten montiert werden, MalRe Projektion

selbst wenn horizontal abgebildet. ;
mm (Zoll) =1

80 (3.15)

51
(2.01) 149 (5.87)

10 (18.51)

10 (0.39)

9.5 (0.37)
N
S
2

14 (0.55)

80 (3.15)

|
| | o o

1 LY = ! ﬁ\ﬁj
Y S| @ ‘ ‘ 8.5 (0 33)+05(0 02)
20 (0.79) 150 (5.9) 28 (0.31) (2x) 66(26) | @2 Hp =220
e 21(0.83)
A 190 (7.48) S B |69 I8
! |
L=S+A+B+190(7.48)
S: Hub
L: Profillange
A1: Motor in Position A abgebildet (Standardposition)
Beziehungen, Hub, Profilldnge und Gewicht
Bestell-Hublénge (S] [mm] 500 600 700 800 900 1.000 1100 1200 1300 1400 1500
Maf (A) / (B) [mm] 50,0 /71,0(50,0/90,0)
DTxx -T68M xxxxx V(F) [Zoll] 20/28(20/35)
DTxx -B61M xxxxx V(F) [mm] 53,0 /120,0(53,0 / 144,0)
ER B [Zoll 21/47(21/57)
DTxx -B62M xxxxx V(F) [mm] 53,0/120,0(53,0 / 144,0)
SIS/ [Zoll 21/47(21/57)
DTxx -B65M xxxxx V(F) [mm] 53,0/97,0(53,0/126,0)
BSEIC ) [Zoll 21/38(21/50)
Gewicht lkal 111 12,9 14,7 16,5 18,2 20,0 218 23,6 25,4 27,2 28,9
DTxx -T68M xxxxx V(F) g (11,6)  (134) (152 (17,00 (18,7) (20,5 (22,3) (241) (259) (27,7) (294)
(Ibf] 24,2 28,4 32,3 36,3 40,0 44,0 48,0 51,9 55,9 59,8 63,6
(255) (295 (33,4) (37,4) (411) (451) (49,00 (53,00 (57,00 (60,9) (64,7)
Gewicht kg 18 134 152 170 187 205 223 241 259 277 295
DTxx -B61M 00 V(F) O 21 39 nsn 175 (1920 (2100 (228 (248) (264) (282) (30,0)
(Ibf] 2519 29,5 334 374 411 451 52,4 53,0 57,0 61,0 64,9
(26,6) (30,6) (345 (385) (422) (46,2) (50,2) (54.1) (58,1) (62,00 (66,0
Gewicht K 18 134 152 170 187 05 23 241 %9 277 295
DTxx -B62M xxxxx V(F) 9 p121) (139) (157) (175 (1920 (21,00 (228) (246) (264) (282) (30,0)
(Ibf] 25,5 29,5 334 374 41,1 45,1 52,4 53,0 57,0 61,0 64,9
(26,6) (30,6) (345) (385) (422) (46,2) (50,2) (54,1) (58,1) (62,00 (66,0)
Gewicht kg 20 138 156 178 193 211 228 247 265 282 30|
DTxx -B65M xxxxx V(F) 9 (125 (143) (161 (181) (198) (216) (234) (252) (2700 (287) (306)
[Ibf] 26,4 304 34,3 38,7 42,5 46,4 50,4 54,3 58,3 62,0 66,2

(275) (315 (354) (398 (436) (475 (515) (554) (59.4) (63,1) (67.3)
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LM80-V — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Geschwindigkeit [mm/s] Stromstéarke [A]
125 (5) 20
.~
100 (4) ’.@'— 16
75 (3) 12
8
=101
=0~k
*‘ 7
0
0 400 800 1200 1600 2000

(0) (90) (180)  (270) (360)  (450)

Dynamische Tragzahl [N]

Geschwindigkeit Stromstarke

1: DT12-T68MxxxxxV(F) 9: DT12-T68MxxxxxV(F)
2. DT24-T68MxxxxxV(F) 10: DT24-T68MxxxxxV(F)
3: DT12-B61MxxxxxV(F) 11: DT12-B6TMxxxxxV(F)
4: DT24-B61MxxxxxV(F) 12: DT24-B6TMxxxxxV(F)
5. DT12-B62MxxxxxV(F) 13: DT12-B62MxxxxxV(F)
6: DT14-B62MxxxxxV(F) 14: DT24-B62MxxxxxV(F)
7. DT12-BB5MxxxxxV(F) 15: DT12-B65MxxxxxV(F)
8. DT24-B65MxxxxxV(F) 16: DT24-B65MxxxxxV(F)
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L M80-V — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4 5 6 7
DT12- B62M- 100 A C v X
1. Modell und Eingangsspannung 4. Motorlage
DT12 =LM80, 12 VDC A =0° (Standard)
DT24 =1LM80, 24 VDC B=60°
C=120°
2. Lastmomentkapazitét und Spindeltyp D =180°
T68M - =250 N, Trapezgewindetrieb F=300°
B61M- = 400 N, Kugelgewindetrieb
B62M- = 180 N, Kugelgewindetrieb 5. Motorgehause
B65M - =750 N, Kugelgewindetrieb C = mit Geh&use (IP44)

U = ohne Gehause (IP33)
3. Bestell-Hublénge

050 = 500 mm 6. Einbaulage und Freilauffunktion

060 =600 mm V = vertikal mit Motor unten, ohne Freilauffunktion
070 =700 mm F = vertikal mit Motor unten, mit Freilauffunktion
080 =800 mm

090 =900 mm 1. Optionen

100 = 1000 mm X = keine Option

110=1100 mm H = Handhilfsbetatigung "

120 = 1200 mm

130 = 1300 mm (1) MaRe, Handhilfsbetatigung

140 = 1400 mm

150 = 1500 mm ﬁﬁ

232

E[E[ 14

Sechskantaufnahme mit Kunststoffabdeckung (4-mm-Inbusschliis-
sel enthalten)

LM80-V — Zubehor

T-Nut-Montagesatz

Bezeichnung Teilenummer

M8 T-Nut-Montagesatz D680507

Der T-Nut-Montagesatz umfasst vier T-Nut-Schrauben,
Unterlegscheiben und Muttern, die in die am Profil
verlaufene T-Nut passen. Der T-Nut-Montage Bausatz kann
verwendet werden, um die Einheit zu montieren und/oder
um andere Komponenten am Profil anzubringen.

S x4

© x4

L.

M8
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L M80-V — Elektrische Anschliisse

Ohne Option (Standard)

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DT12 12
DT24 24

DPDT-Schalter

Einfahre}w

us
Ausfahrgn

o— Aktuator

Eingangs-
Rot

! |

1 1

i i

spannung i !
! 1

1 1

1

I

(— b o1 !

o
m
[=p}
=
i

Anschlusspin-Belegung (Vorderansicht)

=3 =3 =3 ==
=3 3 =3 =3
Verbinden Sie den griinen Leiter (Pin 4) mit Plus und den

roten Leiter (Pin 8) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Tauschen Sie die Polaritat, um ihn einzufahren.
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ACME-Gewindetrieb

Gewindetriebe mit ACME-Spindel sind selbsthemmend und verhindern
einen Riicklauf. Sie sind zudem sind besonders vibrations- und
stoRfest, sodass sie in Anwendungen mit diesen Eigenschaften
genutzt werden. Siehe auch ,Gewindetrieb”.

Adapter

Die Adapter dienen als Verbindungspunkt fiir die Montage der
meisten Aktuatoren von Thomson. Beim vorderen Adapter handelt
es sich in der Regel um eine Querbohrung, optional sind jedoch auch
eine Gewindebohrung, eine Gewindestange oder ein universeller
Gelenkkopf méglich. Der hintere Adapter kann in das Gehduse
eingearbeitet oder mit einer Mutter befestigt sein.

Aktuatorgehduse

Das Aktuatorgehduse schiitzt die internen Komponenten vor
Umgebungseinfliissen und kann auRerdem ein tragendes Element des
Aktuators darstellen.

Axialspiel (Totgang)

Die aufsummierten Toleranzen innerhalb des Gewindetriebs und des
Getriebes, die eine gewisse lineare Bewegung der Kolbenstange ohne
Drehung des Motors ermdglichen. Das typische Axialspiel variiert je
nach Modell. Es reicht von 0,3 bis 2.0 mm (0,012-0,08 Zoll).

Belliftungsrohr

Electrak® 050 Aktuatoren verfiigen tiber ein Beliiftungsrohr im
Kabelstrang, um zu verhindern, dass beim Betrieb des Aktuators ein
Unterdruck entsteht durch die Dichtungen im Schutzrohr Wasser
eingesaugt wird.

Betriebs- und Lagertemperatur

Die Betriebstemperatur gibt den Bereich an, in dem der Aktuator
sicher betrieben werden kann. Am oberen Ende dieses Bereichs
liegt die Einschaltdauer unterhalb von 25 %. Alle Aktuatoren kdnnen
im selben Temperaturbereich auch gelagert oder transportiert
werden. Wenn die Betriebstemperatur wahrend der Lagerung oder
des Transports tiberschritten wird, wenden Sie sich bitte an den
Kundendienst.

Bremse

Aktuatoren mit Trapez- oder Schneckengewindetrieb sind
prinzipbedingt selbsthemmend, solche mit Kugelgewindetrieb sind
das nicht. Um Kugelgewindetrieb-Aktuatoren am Riicklaufen zu
hindern, verfiigen Sie tiber eine Riicklaufbremse (Haltebremse).
Kugelgewindetrieb-Aktuatoren mit Wechselstrommotor kdnnen
zudem mit einer Nachlaufbremse ausgertistet werden- Siehe auch
.Nachlaufbremse / elektrische Bremse” und ,Haltebremse”.

CE-Zulassung und Zertifizierung

Alle in der EU vertriebenen Aktuatoren sind CE-konform, was fiir
einige auRerhalb der EU vertriebenen Modelle méglicherweise
nicht gilt. Wenn Sie einen Aktuator auBerhalb der EU bestellen und

160

dieser CE-konform sein muss, fragen Sie bitte beim Werk nach der
Verfligbarkeit und geben Sie die Anforderung in der Bestellung mit an.
Die meisten Aktuatoren sind standardmé&Rig UL-gelistet. UL hat keinen
Standard fiir DC-Aktuatoren unter 48 VDC.

Dimensionierung und Auswahl

Auf der Thomson-Webseite (www.thomsonlinear.com) finden Sie ein
Online-Tool, das Sie durch die Auswahl des fir lhre Anforderungen am
besten geeigneten Aktuators fiihrt und entsprechenden Bestelldaten
ausgibt.

Drehaktuatoren
Aktuatoren, die eine Drehbewegung erzeugen, um eine Last zu
platzieren, eine Winde zu drehen oder ein Zahnrad/Ritzel anzutreiben.

Drucklasten
Siehe , Zug- und Druckbelastung”.

Dynamische Tragzahl

Die dynamische Nenntragzahl gibt die Last an, die der Aktuator
bei eingeschalteter Stromzufuhr bewegen kann (siehe auch
.Nenntragzahl”).

Dynamisches Bremsen

Beim dynamischen Bremsen werden die Motorwicklungen beim Ab-
schalten kurzgeschlossen, sodass sich der Nachlaufweg bis zum Still-
stand des Aktuators verkiirzt. Dynamisches Bremsen kann an anderen
DC-Aktuatoren erreicht werden, indem die Steuerung so verdrahtet
wird, dass sie die Motorzuleitung beim Abschalten kurzschlielt.

Einbau

Electrak® Aktuatoren lassen sich schnell und einfach montieren,
indem Bolzen durch die Bohrungen an beiden Seiten der Einheit

und dann in Halterungen am Maschinenrahmen und an der Last
gefiihrt werden. PPA-Aktuatoren werden {ber die hinteren Zapfen am
Schutzrohr sowie den Gabelkopf am Kolbenstangen-Ende montiert.
Stabile Bolzen gewahrleisten eine maximale Haltekraft, wahrend ein
Sicherungsstift oder Splint ein Herausrutschen des Bolzens aus seiner
Halterung verhindert. Rollen- oder Federbolzen sind ungeeignet. Die
Montagebolzen miissen wie abgebildet parallel zueinander stehen
(Abb. a). Bolzen, die nicht parallel ausgerichtet sind, konnen zum
Blockieren des Aktuators fiihren. Die Last muss entlang der Achse des
Aktuators bewegt werden, da axial verlagerte Lasten ebenfalls zum
Blockieren fithren kénnen (Abb. b).
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Einbauanweisungen

Alle Aktuatoren werden mit einen Installationshandbuch geliefert, das
die haufigsten Fragen zur Montage und Verdrahtung der Aktuatoren
beantwortet.

Eingangsspannung

Die zum Betrieb des Aktuators benttigte Nennspannung. Alle
Aktuatoren tolerieren eine Schwankung von mindestens +10 %

der Nennspannung; bei Gleichstrom-Aktuatoren bewirken
Spannungsschwankungen allerdings eine Veranderung der
Geschwindigkeit. Steuerungen sind fiir Eingangsspannungen von
115 oder 230 VAC und mit einem 24-VDC-Ausgang zum Betrieb von
24-VDC-Aktuatoren erhaltlich.

Einschaltdauer

. Einschaltzeit
Einschaltdauer =

(Einschaltzeit + Ausschaltzeit)
Beispiel: 15 Sekunden ein, 45 Sekunden aus
15s

——— =25% Einschaltdauer
(15s+455)

Die Einschaltdauer ist abhéngig von der maximalen Nenntragzahl
und der Umgebungstemperatur. Umgebungstemperaturen oberhalb
des angegebenen Wertes verringern die zuldssige Einschaltdauer,
wahrend niedrigere Temperaturen und/oder Lasten diese erhéhen.
Siehe auch ,Einschaltzeit”.

Einschaltstrom

Einschaltstrom ist eine kurzzeitige Stromspitze, die beim Anfahren
des Aktuators auftritt, wenn der Motor die Last in Bewegung
setzt. Normalerweise dauert der Einschaltstrom von 75 bis 150
Millisekunden und kann bis zu dreimal héher (an einem per
Niederstrom geschalteten Aktuator anderthalb mal hoher) als der
Strom fiir den Aktuator und die Last sein. Batterien haben kein
Problem, den Einschaltstrom zu liefern, bei einem Wechselstrom-
Netzteil sollte jedoch auf eine ausreichende Dimensionierung
geachtet werden, um den Einschaltstrom abzudecken.

Einschaltzeit

Die Einschaltzeit ist die Zeit, die der Motor ununterbrochen lduft. Die
maximale Einschaltzeit ist die Zeit, die der Motor ohne Unterbrechung
laufen darf. Gelegentlich ist die Einschaltzeit anstelle der
Einschaltdauer der begrenzende Faktor. Sie auch ,Einschaltdauer”

Einstellbare Endlagenschalter

Die einstellbaren Endlagenschalter kdnnen auf jede Position innerhalb
des gesamten Aktuator-Hubwegs geschoben werden und schalten
den Aktuator ab, sobald er den Endlagenschalter erreicht. Siehe auch
.Endlagenschalter”.
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Elektronische Endlagenschalter

Electronic Limit Switches (ELS) ist eine Funktion zur Strommessung

in einigen Aktuatorsteuerungen verwendet wird. Die ELS misst den
Strom und unterbricht die die Stromzufuhr zum Motor, wenn der Strom
einen voreingestellten Grenzwert tiberschreitet. Diese Funktion kann
verwendet werden, um den Aktuator anzuhalten, wenn das Ende des
Hubs erreicht ist oder der Aktuator auf ein Hindernis trifft.

Elektronische Lastiiberwachung (ELM)

Ein im Aktuator eingebauter Mikroprozessor iberwacht kontinuierlich
die Leistung des Aktuators. Der Mikroprozessor unterbricht die
Bewegung am Hub-Ende, bei einer Blockierung, bei Uberlast oder
wenn die Einschaltdauer tiberschritten wird. Sie macht zudem eine
mechanische Kupplung tiberfliissig und ermdglicht dynamisches
Bremsen.

Encoder-Rickfiihrung

Encoder liefern ein digitales Ausgangssignal, das genutzt werden
kann, um die Position der Kolbenstange zu ermitteln. Ein mit Encoder
ausgestatteter Aktuator muss bei Aus- und Wiedereinschaltung der
Stromversorgung in eine ,Parkposition” gebracht werden, um seinen
Anfangspunkt zurtickzusetzen. Sie auch ,Potentiometer-Riickfiihrung”.

Endlagenschalter

Endlagenschalter, in einigen Aktuatormodellen entweder
standardméRig oder optional vorhanden, unterbrechen die Stromzufuhr,
wenn das Hub-Ende erreicht ist. Sie auch ,Feste Endlagenschalter”
und ,Einstellbare Endlagenschalter”.

Feste Endlagenschalter

Die festen Endlagenschalter erlauben den vollen Hub des Aktuators
und schalten ab, wenn das Ende des Hubwegs erreicht ist. Siehe auch
.Endlagenschalter”.

Freilauffunktion

Eine optionale Sicherungsfunktion am kolbenstangenlosen Aktuator
(LM80), die eine Abwartshewegung unterbricht, falls der Schlitten
(das zu bewegende Bauteil) mit einem Hindernis kollidiert. Der Motor
lauft weiter, aber der Schlitten bleibt stehen und zieht nicht gegen das
Hindernis. Nach Umdrehen der Motorrichtung beginnt der Schlitten
automatisch, sich wieder nach oben zu bewegen.

Geschwindigkeit

Gleichstrom-Aktuatoren weisen ein direktes Last-/
Geschwindigkeitsverhaltnis auf. Mit steigender Last nimmt

die Geschwindigkeit ab. Auf den Produktseiten finden Sie
Kurvendiagramme mit der Geschwindigkeit vom Betrieb ohne Last bis
zur vollen Nenntragzahl. Bei Wechselstrom-Aktuatoren schwankt die
Geschwindigkeit nur geringflgig je nach Last, aber auch auf deren
Produktseiten finden sich Last/Geschwindigkeitskurven.
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Haltebremse

Alle Aktuatoren mit ACME-, Schnecken- oder Trapezgewindetrieb
sind prinzipbedingt selbsthemmend, wahrend Modelle mit
Kugelgewindetrieb tiber eine Riicklaufbremse (Haltebremse) verfiigen,
die aktiviert wird, sobald der Aktuator zum Stillstand gekommen ist.
Siehe auch unter ,Bremse”.

Haltemoment (Einspannmoment)

Das Moment, das zwischen dem Gabelkopf an der Kolbenstange und
der hinteren Befestigung (Gabelkopf oder Drehzapfen) aufgebaut
wird, wenn die Einheit ein- oder ausfahrt und die Kupplung
durchrutschen l&sst (Abb. c). Das bedeutet, wenn die Enden nicht so
befestigt sind, dass sie das Haltemoment aufnehmen kénnen, dreht
sich die Kolbenstange anstatt aus- oder einzufahren. Einheiten mit
Verdrehschutz werden jedoch intern gehalten und kénnen daher ein-
und ausfahren, ohne dass sie an den Enden fixiert werden miissen.
Siehe auch ,Verdrehschutz”.

Abb. ¢

Handhilfsbetatigung (Handwinde)

Ermdglicht die manuelle Betatigung des Aktuators bei einem
Stromausfall. Der Aktuator verflgt iber eine Aufnahme fiir einen
Standard-Inbusschliissel, um den Motor in beide Richtungen zu
drehen. An einigen Modellen optional.

Hubsdulen

Hubsdulen bieten eine stabile Basis zur Hohenjustierung von Tischen
oder Plattformen. Die Séule bietet sowohl die Hubkraft als auch die
Fahigkeit, durch auRermittige Lasten verursachte hohe Momentlasten
7u bewaltigen.

IP-Einstufung
Siehe , Schutzart”

Nachlaufbremse / elektrische Bremse

Je nach Last kénnen Wechselstrom-Aktuatoren mit Kugelgewindetrieb
nach Abschalten des Stroms nachlaufen. Diese Nachlaufen wird
mittels Nachlaufbremse oder elektrischer Bremse verhindert. Die
Nachlaufbremse (mit Sperrklinke) ldsst nach dem Abschalten bis zu
einer Motorumdrehung zu. Sie kommt am Electrak 10 AC zum Einsatz.
Eine elektrische Bremse (elektrisch geliftet) reagiert nach dem
Abschalten deutlich schneller als eine Nachlaufbremse. Siehe auch
unter ,Bremse”.
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Kolbenstange
Die aus- und einfahrende Kolbenstange ist tiber den vorderen Adapter
mit der zu bewegenden oder zu positionierenden Last verbunden.

Kolbenstangenlose Aktuatoren

Kolbenstangenlose Aktuatoren tragen und bewegen die Last. Anstelle
einer Kolbenstange wird die Last auf einem auf dem Aktuator
angebrachten Schlitten getragen und bewegt. Kolbenstangenlose
Aktuatoren sind ideal fiir Anwendungen, die lange Hiibe (bis zu

1500 mm), hohe Geschwindigkeiten (bis zu 110 mm/s), eine Bewegung
der Last bei kiirzest mdglicher EinbaugréRe oder eine Abstiitzung der
Last durch den Aktuator erfordern.

Kondensator

Wechselstrom- (AC)-Aktuatoren arbeiten mit Kondensatormotoren
und bendtigen fiir den Betrieb einen Anlauf/Betriebskondensator

im Steuerkreis. Bei den Steuerungen fiir AC-Aktuatoren ist der
Kondensator bereits enthalten. Bei kundeneigenen Steuerungen wird
ein separater Kondensator bendtigt, dessen Teilenummer auf der
Produktseite des Aktuators angegeben ist.

Kugelgewindetrieb

Kugelgewindetriebe haben einen hohen Wirkungsgrad und werden
fur hohe Lasten sowie Geschwindigkeiten genutzt. Siehe auch
,Gewindetrieb”.

Lebensdauererwartung

Die Berechnung der Lebensdauer ist sehr komplex und von vielen
Parametern abhangig. Zu den wichtigeren Parametern gehtren die
Last, Hublange, Betriebstemperatur und die Haufigkeit, mit der die
Uberlast-Rutschkupplung ausgeldst wurde. Weitere Informationen
erhalten Sie von unserem Kundensupport.

Linearaktuatoren
Aktuatoren, die (ber eine Kolbenstange eine lineare Kraft zum Heben,
Absenken, Driicken, Ziehen oder Positionieren von Lasten liefern.

Maximale Einschaltzeit

Die maximal zuldssige Belastungszeit eines Aktuators, ohne dass

er zum , Abkiihlen” angehalten wird. Bei hohen Lasten und langen
Hiiben kann es sich hierbei um einen einzigen Aus- und Einfahrzyklus
handeln. Dabei sollte der Aktuator eine Einschaltdauer von 25 % bei
voller Nennlast nicht {iberschreiten. Ist keine maximale Einschaltzeit
angegeben, ist diese identisch mit einem vollstandigen Arbeitsspiel
bei maximaler dynamischer Tragzahl fiir den betreffenden Aktuator.

Nenntragzahl

Die Mindestkraft, die der Aktuator tiber seine Lebensdauer hinweg
erzeugt. Bei Kolbenstangenaktuatoren ist die Nenntragzahl fiir
Druck- und Zuglasten identisch. Siehe auch ,dynamische Tragzahl”,
statische Tragzahl” sowie ,Zug- und Druckbelastung”.
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Nicht-angetriebene Aktuatoren
Aktuatoren, die ohne Motor ausgeliefert und per Hand oder von einem
kundeneigenen Motor angetrieben werden.

Niederstromschalten

Das Niederstromschalten erlaubt die Richtungssteuerung des
Aktuators mittels geringer Eingangsstréme anstatt den deutlich
hoheren Motorstrom schalten zu miissen.

Potentiometer-Riickfiihrung

Potentiometer liefern ein Analog-Ausgangssignal, das genutzt
werden kann, um die Position der Kolbenstange zu ermitteln. Ein
Potentiometer ,merkt sich” seine Position, wenn der Strom aus- und
wieder eingeschaltet wird. Siehe auch , Encoder-Riickfiihrung

Pulsweitenmodulation (PWM)

Bei der Steuerung mittels Pulsweitenmodulation wird die
Stromversorgung zum Motor im schnellen Wechsel ein- und
ausgeschaltet. Die Gleichspannung wird in ein Rechtecksignal
konvertiert, das zwischen Hochpegel und Null wechselt, sodass
der Motor eine Reihe kurzer ,StromstoRe” erhélt. Ist die
Umschaltfrequenz hoch genug, lauft der Motor aufgrund des
Schwungradeffekts mit gleichmaRiger Geschwindigkeit. Durch
Anpassung der Signal-Einschaltdauer (Modulation der Impulsweite,
daher ,PWM’), also des ,eingeschalteten” Zeitanteils, ldsst sich
die durchschnittliche Speisespannung und damit die Motordrehzahl
variieren. Hinweis: Aktuatoren mit eingebauter Elektronik und CE-
Filter kdnnen durch die Pulsweitenmodulation beschadigt werden und
sind dafir nicht geeignet. Weitere Informationen > Kundensupport.

REACH

REACH ist eine EU-Chemikalienverordnung und steht fiir ,Registration,
Evaluation, Authorisation and Restriction of Chemicals” (Registrierung,

Bewertung, Zulassung und Beschrénkung von Chemikalien). Sie macht
Hersteller und Importeure, die Chemikalien auf den Markt bringen,
dafiir verantwortlich, die mit deren Verwendung zusammenhangenden
Risiken zu kennen und zu beherrschen.

RoHS-Konformitat

Alle in der EU vertriebenen Aktuatoren, Steuerungen und Zubehérteile
sind, sofern nicht anders angegeben, RoHS-konform. Dies gilt jedoch
moglicherweise nicht fir Produkte, die auBerhalb der EU verkauft wer-
den. Wenn Sie einen Aktuator auerhalb der EU bestellen und dieser
RoHS-konform sein muss, fragen Sie bitte nach der Verfiigbarkeit und
stellen geben Sie die Anforderung in der Bestellung mit an.

Schneckengewindetrieb

Gewindetriebe mit Schnecken-Spindel sind selbsthemmend und
kdnnen nicht zuriicklaufen. Diese AVersion ist in den Modellen
Electrak 050, Throttle und Max Jac verbaut. Siehe ,Gewindetrieb”.
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Schutzart

Die Schutzart bezieht sich auf den durch das Gehéuse gebotenen

Schutz vor Umgebungseinfliissen. IP-Schutzarten sind allgemein

gtiltige Standards, die elektrische Ausriistung anhand standardisierter

Tests beziiglich ihrer Eindringungsfestigkeit gegen Fremdkorper

und Flussigkeiten klassifizieren. Die erste Ziffer bezieht sich auf

Fremdkorper in der Luft, die zweite Ziffer (und manchmal ein dritter

Buchstabe) auf Wasser bzw. Feuchtigkeit.

IP33: Geschiitzt gegen Eindringen von festen Fremdkdrpern mit einem
Durchmesser > 2,5 mm sowie gegen Schutz gegen fallendes
Spriihwasser bis 60° gegen die Senkrechte.

IP44: Geschiitzt gegen Eindringen von festen Fremdkorpern mit
einem Durchmesser > 1,0 mm sowie gegen Spritzwasser aus
jeder Richtung.

IP45: Geschiitzt gegen Eindringen von festen Fremdkorpern mit
einem Durchmesser > 1,0 mm sowie gegen
Strahlwasser (Diise) aus beliebigem Winkel.

IP51:  Geschiitzt Schutz gegen Staub Menge sowie gegen
Tropfwasser/Kondensation.

IP52: Geschiitzt gegen Ablagerungen von Staub sowie gegen
Tropfwasser/Kondensation bis 15° gegen die Senkrechte.

IP56: Geschiitzt gegen Ablagerungen von Staub sowie gegen
Hochdruck-Strahlwasser aus allen Richtungen.

IP65: Staubdicht und geschiitzt gegen Niederdruck-Strahlwasser
aus allen Richtungen.

IP66: Staubdicht und geschiitzt gegen Hochdruck-Strahlwasser
aus allen Richtungen.

IP67: Staubdicht und geschiitzt gegen zeitweiliges Untertauchen
in Wasser in einer Tiefe von 150 mm bis 1 m.

IP69K: Staubdicht und geschiitzt gegen Wasser bei Hochdruck-/
Dampfstrahlreinigung aus allen Richtungen.

Schutzrohr

Das Schutzrohr schiitzt den Gewindetrieb und dient als Schutz und
Abstiitzung fiir die Kolbenstange. Beim Electrak® PPA kann am
Schutzrohr auch der hintere Montageanschluss angebracht werden.

Seitenlast

Seitenlast tritt auf, wenn die Kolbenstange/das bewegte Bauteil
einer Belastung von der Seite ausgesetzt ist. Die meisten Aktuatoren
vertragen keine Seitenlast, sodass die Konstruktion einer Anwendung
jegliche Seitenlasten ausschlieRen oder zumindest innerhalb der
zuldssigen Grenzen halten sollte.

Selbstriicksetzender Thermoschalter

Ein selbstriicksetzender Thermoschalter schaltet den Motor ab, wenn
er zu warm wird, was bedeutet, dass er seine maximal zuldssige
Einschaltdauer tiberschritten hat. Nachdem der Motor abgekiihlt ist,
schlieBt sich der Schalter automatisch und der Motor lauft an, sofern
nach wie vor Strom anliegt. Sie auch ,Einschaltdauer”.

163



[T THOMSON'

Linear Motion. Optimized.”

Glossar

Spannungsabfall

Lange Leiter/Kabel zwischen Spannungsquelle und Aktuator fiihren
bei DC-Einheiten zu einem Spannungsabfall. Dieser kann Fehlfunk-
tionen bewirken und muss durch die Auswahl geeigneter LeitergrolRen
anhand der folgenden Tabelle vermieden werden. Die Angaben in

den Tabellen gelten fiir eine Umgebungstemperatur von max. 30 °C.
Bei einer htheren Umgebungstemperatur ist eventuell ein groRerer
Leiterquerschnitt erforderlich.

Leiterquerschnitt-Auswahltabelle [mm? (AWG)

Stromauf- Kabellange Aktuator-Eingangs-
nahme [m] spannung [VDC]
(Al 12 24 36
0-3 25(14) 1,5(16) 1,5(16)
0-10 3-6 2,5(14) 1,5(16) 1,5(16)
6-10 1,5(16) 2,5(14) 1.5(16)
0-3 2,5(14) 2.5(14) 1,5(16)
10-15 3-6 2,5(14) 2,5(14) 1,5(16)
6-10 2,5(14)
0-3 2,5(14)
15-20 3-6 6(12)
6-10 2,5(14)
0-3 6(12)
20-28 3-6 10(8)
6-10 6(12)
0-3 6(12)
28-35 3-6 10(8)
6-10 10
Spindel

In Aktuatoren kommen je nach Konfiguration und Lastanforderungen
vier verschiedene Gewindetriebtypen zum Einsatz.
Kugelgewindetriebe haben einen hohen Wirkungsgrad und fiir

hohe Lasten sowie Geschwindigkeiten genutzt. ACME-, Trapez- und
Schneckengewindetriebe sind selbsthemmend und konnen nicht
zurticklaufen. ACME- und Trapezgewindetriebe sind besonders
vibrations- und stoRfest, sodass sie in Anwendungen mit diesen
Eigenschaften genutzt werden.

Statische Tragzahl

Die statische Nenntragzahl gibt die Hohe der Last an, die der Aktuator
bei abgeschalteter Stromzufuhr hélt Die statische Nenntragzahl ist
tiblicherweise doppelt so hoch wie die dynamische Nenntragzahl.
(siehe auch ,Nenntragzahl”). Sofern nicht anders angegeben, bezieht
sich die statische Nenntragzahl auf den Aktuator mit vollstandig
eingefahrener Kolbenstange. Die statische Nenntragzahl nimmt ab, je
weiter die Kolbenstange ausfahrt.
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Steuerungen

Steuerungen kénnen extern ausgefiihrt sein und versorgen den
Aktuator mit der korrekten Spannung. Die Bedienung erfolgt tiber
Folientasten oder Handbediengeréte. Einige Modelle sind mit
Positionsanzeigen ausgestattet.

Synchronbetrieh

Die Motordrehzahl kann nicht ausreichend prazise geregelt werden,
um sicherzustellen, dass die Aktuatoren synchronisiert bleiben. In
diesem Fall droht ein Blockieren der Bewegung. Nicht-angetriebene
Aktuatoren kdnnten mechanisch gekoppelt und damit synchronisiert
werden. Aktuatoren, die mit einen Encoder ausgestattet sind, kon-
nen zudem mit fiir den Synchronbetrieb vorgesehenen Steuerungen
synchronisiert werden, sofern keine ,Bordelektronik” vorhanden

ist, die eine PWM-Ansteuerung verhindert. HD-Modelle mit SYN-
Option haben eine eingebaute Steuerung zur Synchronisierung von
zwei oder mehr HD-SYN-Einheiten mit derselben Bestellnummer.

Trapezgewindetrieb

Gewindetrieb mit &hnlichen Eigenschaften wie ein ACME-
Gewindetrieb Dieser Spindeltyp wird im LM80 verwendet. Siehe
auch ,ACME-Gewindetrieb” und , Gewindetrieb”.

Uberlast-Rutschkupplung

Die Aktuatoren-Serien Electrak HD, 050, GX und PPA sind durch
eine lastbegrenzende, mechanische Rutschkupplung geschiitzt, die
ein Blockieren des Motors an den Hub-Enden verhindert. Sie rutscht
zudem durch, wenn die werksseitig eingestellte Lastbegrenzung
tiberschritten wird. Die Ausfiihrung als federvorgespannte Kugel-
Rast-Kupplung gewahrleistet einen konstanten Rutschpunkt und
eine lange Lebensdauer.

Verdrehschutz

Eine an einigen Aktuatoren verfiighare Vorrichtung, die das
Haltemoment innerhalb des Aktuators aufnimmt. Bei Aktuatoren
mit diesem Leistungsmerkmal kann sich die Kolbenstange nicht
verdrehen, wenn die Enden nicht fixiert sind.

Wartung und Instandhaltung

Aktuatoren sind grundsatzlich wartungsfrei. Fiir den Electrak GX
sind Reparatursatze bei Ihrem lokalen Handler oder OEM erhaltlich.
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Zug- und Druckbelastung

Eine Zuglast will den Aktuator auseinanderziehen, wéhrend eine
Schublast ihn zusammendriickt (Abb. d). Die meisten Aktuatoren
halten derselben Zug- und Druckbelastung stand (siehe auch
.Nenntragzahl”). Bei bidirektionalen Lasten muss ggf. das Endenspiel
der Aktuator-Kolbenstange beriicksichtigt werden, wenn es um
Positionierungsfunktionen geht.

Zuglast Schublast
Last
Last
Abb. d
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