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Linearaktuatoren

Elektrische Losungen: smarter, starker und stabiler
flr anspruchsvolle Anwendungen

[T/ THOMSON'

www.thomsonlinear.com A REGAL REXNORD BRAND
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Thomson — Lineartechnik fiir eine Welt im rasanten \Wandel

Von Prézisions-Linearldsungen bis zu autarken Komplettsystemen: Thomson
liefert smarte, saubere und effiziente Aktorik fiir maximale Wettbewerbsfahigkeit
und Skalierbarkeit. lhre Anwendung verlangt Schnelligkeit, Belastbarkeit,
Steuerbarkeit, Kompaktheit oder langfristige Zuverléassigkeit? Mit uns finden Sie
die optimale Lésung und nicht nur das passende Teil.

Thomson zeichnet sich vielfach aus:

e Fines der branchenweit umfangreichsten Portfolios linearer Fihrungs- und Betatigungsldsungen.

¢ MalRgeschneiderte Sonderldsungen — von konfigurierbaren Standards bis zu anwendungsspezifischen
Konstruktionen, gemeinsam mit [hrem Team entwickelt.

e 80 Jahre anwendungstechnischer Kompetenz in Medizintechnik, Industrieautomation, Luft- und Raumfahrt,
Verteidigung, mobilen Arbeitsmaschinen, Materiallogistik, Transportwesen, Robotik und mehr.

Je friiher Sie unsere Entwicklungsteams einbinden, umso kiirzer die Entwicklungszyklen, besser die
Systemintegration und nachhaltiger Ihre Wertschopfung. Produkt- und Anwendungsdaten, 3D-Modelle,
Auslegungs- und Auswahltools sowie Ansprechpartner weltweit finden Sie unter thomsonlinear.com

[>rRegalRexnord

Als fiinrende Marke von Regal Rexnord kombiniert Thomson Linear- und Antriebsldsungen mit Motoren,
Steuerungen sowie Antriebstechnologien. Fiir eine smartere Integration, erweiterte Flexibilitat und weltweiten
Support auf Konzernebene. Zusammen mit den weltweit 30.000 Beschaftigten von Regal Rexnord entwickeln
wir nachhaltige und zukunftssichere Losungen fiir Bewegungsabldufe in allen Bereichen.

lhr Partner vor Ort — weltweit fiir Sie da
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Warum auf Elektro-Aktuatoren umsteigen?

Es gibt zahlreiche Argumente fiir die ,Elektrifizierung” von Pneumatik- oder
Hydraulikzylindern. Verbesserte Steuerbarkeit, schlankere System-Topologie

und geringere Einbaugrélien gehdren zu den Hauptgriinden. Hinzu kommen ein
reduzierter Energieverbrauch, weniger Verschmutzung und kaum Wartungsaufwand
sowie weitere Vorteile wie eine hohere Leistung, weniger Ausfallzeiten sowie eine
schnellere Montage und Inbetriebnahme.

Bessere Steuerbarkeit Reduzierte Kosten und hohere Nachhaltigkeit
Ein Elektromotor mit einem Gleit- oder Elektrische Aktuatoren bieten messbare Kosten- und
Kugelgewindetrieb ist deutlich einfacher eingebaut Nachhaltigkeitsvorteile:
als ein Pneumatik- oder Hydraulikzylinder, da e Erhohte Energieeffizienz und umweltfreundliche
er praktisch nur eine Stromquelle bendtigt. Eigenschaften
Elektrische Aktuatoren sind zudem einfacher zu ¢ Keine kostspieligen Kompressoren nebst
steuern, sprechen schneller an, liefern eine hohere Infrastruktur
Genauigkeit und ,wandern” weder im Stillstand e Sauberkeit und Sicherheit in schmutzsensiblen
noch bei abgeschalteter Energie. Nicht zuletzt Bereichen
sind Riickfiihrungs- und Steuerungsfunktionen fiir e Kein Leckagerisiko — unerkannte Undichtigkeiten
eine direkte Einbindung in ibergeordnete Systeme verursachen versteckte Kosten; groRere Lecks
integriert. kdnnen geféhrlich und kostspielig werden.
e \Wartungsfrei; bei Bedarf einfach und sicher
austauschbar.

e Schnelle Installation und Inbetriebnahme

ELEKTRISCHE LINEARAKTUATOREN

_ MEHR __JL_WENIGER _

EFFIZIENZ KOMPLEXITAT
ZUVERLASSIGKEIT PLANUNGSAUFWAND
PRODUKTIVITAT KOMPONENTEN

LEISTUNG GESAMTKOSTEN
STEUERBARKEIT EINBAUZEIT

4 www.thomsonlinear.com



Linearaktuatoren

Weniger Komplexitét und Platzbedarf
Die nachfolgende Abbildung zeigt drei Standardverfahren, einen Elektro-Aktuator sowie einen Pneumatik-
bzw. Hydraulikzylinder anzusteuern. Wie zu sehen, erfordern Pneumatik und Hydraulik im Vergleich anders als

elektrische Aktuatoren komplexe, platzraubende Topologien, die das Gewicht und den Wartungsaufwand des
Gesamtsystems erhéhen.

ELEKTRIK PNEUMATIK HYDRAULIK
- clO—- -
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E1.  Elektrischer Linearaktuator P1. Pneumatikzylinder H1.  Hydraulikzylinder

E2.  Elektroschalter P2. Drossel-Riickschlagventile H2.  Zweiwegeventil
P3.  Zweiwegeventil H3.  Uberdruckventil
P4, Drucklufttank H4.  Hydraulikél-Vorratsbehalter
P5. Druckluftkompressor H5.  Hydraulikdl-Kompressor
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Warum ein Aktuator von Thomson?

Elektrische Aktuatoren sind anders als die meisten Alternativen vielseitig,
anwenderfreundlich und kostenglinstig. Eine Stromquelle vorausgesetzt, gibt

es fur praktisch jede Aufgabe den passenden Thomson-Aktuator. Die neueste
Aktuatoren-Generation ist smarter, starker und robuster — und erdffnet ganz neue
Anwendungsmdglichkeiten. Ein Standard-Aktuator von Thomson bietet heute
Funktionen, die bis vor kurzem als zu kostspielig oder sogar unmdglich galten.

Ein Thomson-Aktuator vereinfacht den Umstieg von
manueller zu motorisierter Betdtigung, da Strom fast
tiberall verflighar ist. Ganz gleich, ob der Strom aus
der Steckdose, einer Batterie oder einer anderen
Quelle stammt — Thomson bietet Wechselstrom- und
Gleichstrom-Aktuatoren der gangigsten Spannungs-
bereiche. AnschlieRen und fertig: so einfach ist das.

Sauber, wartungsfrei und kosteneffizient
Thomson-Aktuatoren sind prinzipbedingt sauber,
da sie ohne Kompressoren, Filter, Ole oder andere
Druckmedien auskommen. Die meisten arbeiten so
sauber, dass sie in der Standardversion fiir Ver-
schmutzungssensible Bereiche geeignet sind. Zudem
sind die Elektro-Aktuatoren von Thomson vollig
wartungsfrei — keine regelmaligen Kontrollen oder
Austauschmalinahmen. AulRerdem gibt es keinerlei
versteckte Betriebskosten oder unliebsame Uberra-
schungen.

Kompakter, stdrker und robuster
Elektromotoren, Antriebe, Batterien und elekt-
ronische Steuerungen haben sich in den letzten
Jahrzehnten rasant weiterentwickelt. Zugleich sind
Aktuatoren heute deutlich besser abgedichtet und
robuster. Dank dieser Verbesserungen konnte Thom-
son starkere, smartere und kompaktere Aktuatoren
entwickeln. Unsere Electrak-Reihen XD, HD, LL und
MD bilden die Spitze des modernen Aktuator-De-
signs. Es gibt Thomson-Aktuatoren fiir schwierigste

6

Moderne Aktuatoren eignen sich fiir fast jede Umgebung.
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Umgebungen — heil, kalt, staubig, schmutzig,
feucht oder nass. Der einzigartige elektrohydrauli-
sche H-Track ist sogar unter Wasser einsetzbar.

Breite Palette elektrischer Aktuatoren

Nicht jede Anwendung erfordert eine aufwandige
Lésung, sondern oft ist einfacher die bessere Wahl.
Im breiten Aktuatoren-Portfolio von Thomson finden .
Sie sicher |hre perfekte Losung. Die kompakten ‘
Electrak-Modelle S, SP, M-Track und EQ50 sind fir
begrenzten Platz oder geringe Lasten prédestiniert.

Electrak LA und B-Track sind unermidliche

Arbeitstiere fiir praktisch jeden Einsatzort. Die

Aktuatoren H-Track, Electrak Drosselklappe

(Throttle), LL und Max Jac bedienen spezielle
Einsatzszenarios, wahrend der Electrak GX eine
kostenglinstige Alternative darstellt.

Smarte Aktuatoren

Unsere bislang modernsten Aktuatoren sind die
Electrak-Reihen XD, HD, LL, MD und Throttle/
Drosselklappe. Sie alle verfiigen tiber
integrierte Steuerungsfunktionen,
flir die bislang komplexe

externe Komponenten
erforderlich waren. Mit dieser
erweiterten Steuerbarkeit kdnnen Sie
die Leistung iberwachen und im Betrieb Diagnosen
durchfiihren, um die Effizienz und Produktivitat zu
maximieren. Unsere smarten Aktuatoren verfligen
iber vielfaltige Steuerfunktionen — von einfacheren
Varianten mit Niederstromschalten bis hin zu
komplexeren Optionen mit CAN-Bus-Netzwerk zur
Fernsteuerung mehrerer
Aktuatoren Gber ein-
fache Zweileiter.

Smarte Elektro-Linearaktuatoren Electrak Throttle, MD, HD und XD

www.thomsonlinear.com 7
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Smarte Aktuatoren

Mit der zunehmenden Vernetzung industrieller Systeme wéchst der Bedarf

an intelligenten Komponenten, die miteinander kommunizieren und autark
funktionieren. Hierfiir bietet Thomson seine smarten Aktuatoren mit modularer
integrierter Steuerung und Bus-Kommunikation als wichtigste Merkmale.

Vorteile smarter Aktuatoren

e Erhohte Effizienz und Produktivitat e Bus-Kommunikation zwischen zentraler
¢ \Weniger Komponenten und Verdrahtung Steuerung und Aktuatoren
e \ereinfachte Topologie und Installation e Positionsbasierte Synchronisierung ohne
e Reduzierte Hardware- und Softwarekosten zusatzliche, externe Steuerungen
e Kiirzere Maschinen-Entwicklungszeiten e \lerbesserte, prazisere Steuerbarkeit
¢ Reduziertes Gesamtgewicht ¢ Regelbare Geschwindigkeit und Verstellkraft
e \erbesserte Maschinen-Funktionalitdt und e Erweiterte Diagnose- und
Leistung Uberwachungsfunktionen

Smarte Aktuatoren im industriellen Automatisierungsumfeld

8 www.thomsonlinear.com



Linearaktuatoren

Herkommliche vs. smarte Systeme

Herkémmliches System
Jeder Aktuator mit zugehdriger Ausriistung wird vom Host einzeln iiber mehrere Kabel undVerteiler angesteu-

#
i) »
| B

<

Bus-Kommunikationssystem
Alle Aktuatoren werden vom Host (iber denselben Zeileiter-Bus angesteuert.

' ' ' I
Rl

Synchronisierungssystem
Der Host kommuniziert mit dem Fiihrungsaktuator, dem die anderen Giber den Bus folgen.

NN
AL L

m— Speiseleitungen Stromversorgung Steuergert Host-Steuerung
Steuersignale °

== Positionsgeber-Signale .

s Bus-Kommunikation

www.thomsonlinear.com 9
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Steuerfunktionen: smart, modular, integriert

Unser Electrak Modular Control System (EMCS) ist ein integriertes,

modulares Steuersystem, mit dem wir einen smarten Aktuator genau auf lhre
Anwendungsanforderungen zuschneiden. Dieses Riickgrat des Systems versorgt
den Aktuator mit Strom und fungiert als Trennelement zwischen auf3en und innen.

Sicherheit geht vor
Das Elektronische Uberwachungspaket (EMP) ist das wichtigste Modul und ist fast immer enthalten. Das EMP-
Modul Uiberwacht kritische Funktionen des Aktuators und I6st ggf. notwendige Aktionen aus.
Electrak Modular Control System (EMCS)
RS AR
o o

Nur EMCS EMCS + Elektrisches Uberwachungspaket (EMP)

EMCS + EMP + Digitale Positionsriickfiihrung EMCS + EMP + Endlagen-Ausgangssignal

EMCS + EMP + Endlagen-Ausgangssignal+ EMCS + EMP + Niederstrom-Motorschalten
Analoger Positionsausgang

EMCS + EMP + SAE J1939 CAN-Bus EMCS + EMP + Niederstrom-Motorschalten +

Unsere smarten Aktuatoren unterstiitzen zahlreiche Steuermodul-Kombinationen, einschlielich der oben gezeigten

10 www.thomsonlinear.com



Welche Steuermodule sind verfiighar?

Linearaktuatoren

Jeder smarte Aktuator verfligt abhéngig von seinem Anwendungstyp (ber eine eigene Auswahl

von Steuermodulen. Typische Module sind Niederstrom-Motorschalten, Endlagen-Ausgangssignale,
Positionsfiihrung und die CAN-Bus-Unterstiitzung. Spezialmodule umfassen programmierbare
Endlagenschalter, Kraftriickfiihrung, Geschwindigkeitssteuerung, Signalabtaster und Synchronisierung. Es
kommen standig neue Module hinzu, und Sonderldsungen sind ebenfalls méglich.

Smarte Steuerfunktionen in der Praxis

1. Der Mahdrescher verwendet eine CAN-Bus-
Steuerung und drahtlose Kommunikation zur
Produktivitats- und Statusiiberwachung sowie fiir
Einstellungen im Betrieb.

2. Ferngesteuerte Strallenschilder/Werbetafeln/
Videowalls.

3. Fahrerloser Elektrotraktor mit Aktuatoren zum
automatischen Aufladen, Lenken und Fahren
sowie zum automatischen Andocken am
Ladegeréat und den Diingemittel-Austrag.

4. Synchronisierte Aktuatoren steuern Busrampe
und Turen, weitere Aktuatoren den Fahrersitz.

www.thomsonlinear.com

5. Mehrere smarte Aktuatoren steuern die

Antennen, Luken, Tiren, Sonnendé&cher, Tische,
Betten und vieles mehr auf der Yacht.

. Die Produktionszelle kommuniziert per CAN-

Bus mit dem Transportsystem, um die Zelle fiir
einen flexiblen Fertigungsbetrieb sténdig zu
iberwachen und anzusteuern. Kraftriickfiihrung,
Geschwindigkeitsregelung, Positionsriickfihrung,
programmierbare Endlagenschalter und
Synchronisierung — nur einige der hier genutzten
Funktionen. Das und mehr bieten die smarten
Elektro-Aktuatoren von Thomson.
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Anwendungsbereiche

Heben und Handhabung

e (abelstapler

e Hubarbeitsbiihnen

e Krane

e Schneefrasen

e Bediener-/Passagierkabinen
e Materialumschlag-Fahrzeuge

Mobile Arbeitsmaschinen
e Mahdrescher
Traktoren

e Bagger
Bergbau-Fahrzeuge
Harvester

Logistik

e |ogistikziige

e Fahrerlose
Transportsysteme

¢ Anhadnger

e (Container
12 www.thomsonlinear.com



N . incaraktuatoren

Nutzfahrzeuge
e (sartentraktoren
e Aufsitzmaher

e (olfwagen

¢ Fahrzeuge und
Umbauten fiir :
altere und/oder behinderte
Personen

Off-Shore und Schiffshau
e Boote, Yachten, Schiffe

e (l- und Gasplattformen

e Docks, Hafen und Werften

www.thomsonlinear.com

n
|1}

Offentliche Verkehrsmittel
e /iige

StralRenbahnen

e Busse

e f[adhren
Flughafen-Logistik
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Anwendungsbereiche

Reinigung und Recycling e

e Recycling-Stationen

e Sortiermaschinen

e Millpressen

e Abfallmanagement

¢ |ndustrie-
\Waschmaschinen

Industrielle Automatisierung

¢ Roboter und Manipulatoren ¢ Handhabungsanlagen

e Bearbeitungs-/Werkzeugmaschinen e Lackierung/

e Zufiihr- und Taktungsausriistung Oberflachenbehandlung
e Druckereitechnik

14 www.thomsonlinear.com



Fahrerlose Transportmittel
¢ Drohnen und Drohnenplattformen
e Autonome Pkw und Lkw

e Mahroboter
¢ Reinigungsroboter

Arbeitsstationen und Lager

e \orrichtungen

¢ Montageband-Verstellung

e Automatische Einlagerung \ :\\\ |
® Hub- und Positionierungshilfen [N
¢ Ergonomische Verbesserungen | l 1

www.thomsonlinear.com

Lebensmittel und Verarbeitung

e Restaurantkiichen

' e Lebensmittel-/Getrankeherstellung
& ) /. } e (Chemische/medizinische Ausriistung

e =R l} e Verkaufsautomaten

Gesundheit und Hilfen

e Treppenlifte

e Patienten-Lifter

e Rollstiihle

e Betten und Behandlungstische
e Mobel und Trainingsgeréte

¢ Heim- und Biiroautomation
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Online-Auslegungs- und Auswahltools

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 Lésung.

LinearMotioneering leitet Sie komfortabel Schritt Bibliothek gespeichert, sodass Sie jederzeit weiter-
flir Schritt durch alle erforderlichen Informationen arbeiten oder darauf basierend ein neues Projekt
und zeigt Ihnen anschlielend die passenden Pro- anlegen kénnen. Da die Projekte online gespeichert
dukte. Sobald die beste Variante unter den Optionen werden, kdnnen sie an jedem Computer, Smartphone
ermittelt ist, kdnnen Sie tber LinearMotioneering oder Tablet gedffnet werden — tiberall auf der Welt!
alle technischen Daten und ein dreidimensionales
CAD-Modell des gewahlten Aktuators herunterla- Hilfe naht: Sonderlésungen
den, Preis und Lieferzeit anzeigen — und ihn direkt im Kann LinearMotioneering keinen passenden Aktua-
Thomson-Onlineshop bestellen. tor fiir Ihr Projekt finden, kénnen Sie eine Sonder-
|6sung anfordern. Das Tool erfragt die bendtigten
lhre eigene Projekthibliothek Daten, damit unsere Ingenieure Sie hinsichtlich der
Samtliche lhrer Projekte werden in lhrer eigenen bestmdglichen Produkte beraten kénnen.
HOME | ABOUT LIS | FIND A CeSTRIBUTOR | NEWSROOM | PARTMERS | CONTACT LIS | REGW: EURDPE Ly snGs QOGN g ¥
EFTMM home  leam more  support my projects

o il el BlarnaSeies Al

Linear MOTIONEERING® )
;} LINEAR ACTUATORS Size and Select Your System

Dynamic Force [ static Force B Zolutions Based on Application Type

Mdove, roquirgd paahipall dorco m maticn | [M] Whas, rogquisod holding forco ac siand sill | |M] Spdirtons by F_u.",;.?.

[t O, Max: 30000 Ny (M O M, Max: 20000 M)

Maz. Stroke Length [ Actuator Supaly Vohtage [0

M roquired weeks | (o] £ ‘Baguest i ;\‘:-"-rq&{;'-ip-'--f-,dl
Ittt sttt ottt

el O e, Mo 1500 man]

Sie michten Hilfe bei der Auslegung und Auswabhl fiir Ihre Anwendung?

Besuchen Sie www.linearactuators.linearmotioneering.com.
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/usatzliche Online-Quellen

Thomson bietet Ihnen eine breite Auswahl an Online-Quellen zu elektrischen
Linearaktuatoren. Auerdem steht lhnen ein erfahrenes Team mit
Applikationsingenieuren zur Verfligung. Bei Fragen oder gewiinschtem Support
kontaktieren Sie uns bitte unter: www.thomsonlinear.com/kontakt.

Linearaktuatoren im Web

Auf dieser Website erfahren Sie mehr iber elektrische Linearaktuatoren. Enthalten sind Videos, Webinar-
Aufzeichnungen, Schulungen, technische Artikel, Details zu Sonderlésungen und mehr.

www.thomsonlinear.com/de/produkte/linear-aktuatoren-zylinder#overview

Standard Linear Actuators

SMART ACT" 2TORS
>

Interaktive 3D-CAD-Modelle

Gratis-Download dreidimensionaler CAD-Modelle in
den gangigsten CAD-Formaten.
www.thomsonlinear.com/en/products/linear-
actuators-drawings
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Leitfaden zur Elektrifizierung

Erfahren Sie, welche Vorteile die Umstellung auf
elektrische Aktorik fiir lhre Projekte bedeutet.
www.thomsonlinear.com/en/products/electrification

Hydraulic Conversion

www.thomsonlinear.com
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In Flihrungsposition seit 1967

Von den ersten einfachen Linearantrieben mit Spindel und Motor bis hin zu

den heutigen smarten Hightech-Modellen mit integrierter Steuerung, hochster
Belastbarkeit und Umgebungsfestigkeit — Thomson ergriindet immer wieder neue
technische Mdglichkeiten von Linearaktuatoren.

1967 1974 1982

Die Performance Pak-Reihe der weltweit Einfiihrung der ersten Die Electrak 10 Aktuator-
ersten Elektro-Linearaktuatoren fiir Parallelmotor- Reihe wird zum Mal3stab
Landwirtschaft und Gartenbau kommt auf Aktuatoren. fiir alle kiinftigen

den Markt.

5 W Linearaktuatoren.

1984 1991 ; 1999
Electral 1der weltweit Die erste Der Electrak 050:
erste Miniatur- Hubséulen- erster Aktuator im

Linearaktuator wird Reihe | l 1 Verbundmaterial-

vorgestellt. ist verfligbar. . Gehduse.
) |
o
2013
2000 e 2006 Der Electralk Throttle, Thomsons erster
Der kolbenlose Der Electrak Pro, erster CAN-Bus-Aktuator, und der Max Jac
LM80-Aktuator | Thomson-Linearaktuator mit Schwerlast-Aktuator.
kommt auf modularer integrierter Steuerung
den Markt. im Standardgehause, wird

eingefhrt ‘/5:_:- _

18 www.thomsonlinear.com



Auch heute optimieren unsere Ingenieure unsere elektrischen Linearaktuatoren
kontinuierlich weiter fiir noch mehr Anwendungsbereiche. Thomson-Aktuatoren
verrichten ihre Arbeit in der Landwirtschaft, im Schiffsbau, in Produktionshallen, in
Maschinen und an vielen weiteren Orten.

2016 2019 2020

Der Electrak MD
erweitert das Portfolio
smarter Aktuatoren um das
Kompaktsegment.

Der Electrak GX
setzt einen neuen
Standard fiir klassische
Linearaktuatoren.

Electralc HD, der erste wirklich
smarte Aktuator, Meilenstein in der
Aktuatorentechnik, definiert neu, was
Linearaktuatoren leisten und wie sie
eingesetzt werden konnen.

2021 2023
Der Electral LL, ein smarter , langlebiger Der Electrak XD liefert

Synchronmotor-Aktuator mit hdchster

Umgebungsfestigkeit. Die Modelle B-Tracl,

M-Track und H-Track ergénzen das
Aktuatoren-Sortiment.

i

www.thomsonlinear.com

ausreichend Kraft, um es als
erster Elektro-Aktuator mit
Hydraulikzylindern aufzunehmen.
Dennoch bietet er alle
Standardfunktionen smarter
Thomson-Aktuatoren.

2025

Der H-Track Marine,
erster Elektro-Aktuator,
der langere Zeit auch
unter Wasser arbeiten
kann.
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Leistungsiibersicht
Daten

Electrak XD Electrak HD
Spindeltyp Kugel Kugel
Handbetatigung optional Ja
Statische Haltekraft Ja Ja

Endlagenschutz

interne Endlagenschalter

interne Endlagenschalter

Uberlastschutz Ja Ja
Zuléssige Eingangsspannungen [VDC] 24,48 12,24, 48
[VAC] = =
Max. statische Last [N (Ibf)] 32000 (7194) 18000 (4000)
Max. dynamische Last (Fx) [N (Ibf)] 25000 (5620) 16000 (3584)
Max. Geschw. o. Last / max. Last [mm/s (in/s)] 750 71/58(2,80/2,28)
Max. Bestellhublénge (S) [mm /in] 1200/ - 1000/ -
Haltemoment [Nm (Ibf-in)] 0 0
Betriebstemperatur [°C] —40 bis +85 —40 bis +85
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 50 25
Schutzart — statisch / dynamisch IP67, IP6IK / IP66 IP67, IP6IK / P66
Steuerungsoptionen
Endlagen-Ausgangssignal Ja Ja
Analoge Positionsriickfiihrung Nein Ja
Digitale Positionsriickftihrung Ja Ja
Niederstromschalten Ja Ja
Programmierbare Aus- und Einfahrgrenzen Ja Ja
Signalabtaster Nein Ja
Synchronisierung Nein Ja
SAE J1939 CAN-Bus Ja Ja
CANopen® CAN-Bus Ja Ja
Endlagenschalter Standard Standard
Seite 28 44
- (1) Synchronmotor mit konstanter Drehzahl
X & - SMARTER AKTUATOR

20

www.thomsonlinear.com



Linearaktuatoren

(1) Synchronmotor mit konstanter Drehzahl

www.thomsonlinear.com




(7]

Leistungsiibersicht

Technische Daten

Spindeltyp
Handbetatigung
Statische Haltekraft

Endlagenschutz

Uberlastschutz
Zulassige Eingangsspannungen [VDC]
[VAC]
Max. statische Last [N (Ibf)]
Max. dynamische Last (Fx) [N (Ibf)]
Max. Geschw. o. Last / max. Last [mm/s (in/s)]
Max. Bestellhublange (S) [mm /in]
Haltemoment [Nm (Ibf-in)]
Betriebstemperatur [°C]
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%]

Schutzart — statisch / dynamisch

Steuerungsoptionen
Endlagen-Ausgangssignal
Analoge Positionsriickfiihrung
Digitale Positionsriickfiihrung
Niederstromschalten
Programmierbare Aus- und Einfahrgrenzen
Signalabtaster
Synchronisierung
SAE J1939 CAN-Bus
CANopen® CAN-Bus
Endlagenschalter

Seite

A,

"N = SMARTER AKTUATOR
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Electrak GX DC

ACME oder Kugel
Optional
Ja
Kupplung
Ja
12,24, 36, 48, 90

18000 (4000)
9000 (2000)
61/37(2,40/1,40)
-/24
11,3 (100)

—25 bis +65
25
IP66, IP6IK / -

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

92

Electrak GX AC

ACME oder Kugel
Optional
Ja
Kupplung
Ja

1x 115, 1 x 230, 3 x 400
18000 (4000)

9000 (2000)
53/43(2,10/1,70)
-/ 24
11,3(100)

—25 bis +65
25
P45 / -

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

102
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Electrak LA14

Q

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

18000 (4000)
6800 (1500)
61/37(2.40/1,40)
600/ -

0
—25 bis +65
25
IP65 / -

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

114
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Electrak LA24

Q3

ACME oder Kugel
Optional
Ja
Kupplung
Ja

1x 115, 1 x 230, 3 x 400
18000 (4000)

4500 (1000)
53/43(2,10/1,70)
600/ -

0
—25 bis +65
25
P45 / -

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

122

B-Track IC DC

ACME oder Kugel
Ja
Ja
Ja
Ja
12,24

13345 (3000)
12460 (2800)
73/43(285/1,7)
-/ 24
11,3(100)
—29 bis +65
25
IP66, IP6IK / -

Ja
Ja
Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Ja
132

Linearaktuatoren

B-Track IC AC

ACME oder Kugel
Ja
Ja
Ja
Ja

1x115,1x230
13345 (3000)
12460 (2800)
44/32(1,75/1,28)
-/ 24
11,3 (100)
—29 bis +65
25
IP54 / -

Ja
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

140
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Leistungsiibersicht

Technische Daten

B-Track DC B-Track AC

Spindeltyp ACME oder Kugel ACME oder Kugel
Handbetatigung Ja Ja
Statische Haltekraft Ja Ja
Endlagenschutz Ja Ja
Uberlastschutz Ja Ja
Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 12,24, 36, 48, 90 -
[VAC] = 1x115,1x230
Max. statische Last [N (Ibf)] 13345 (3000) 13345 (3000
Max. dynamische Last (Fx) [N (Ibf)] 12460 (2800) 12460 (2800)
Max. Geschw. o. Last / max. Last [mm/s (in/s)] 73/43(285/1,7) 44/32(1,75/1,28)
Max. Bestellhublange (S) [mm /in] -/ 24 -/ 24
Haltemoment [Nm (Ibf-in)] 11,3(100) 11,3(100)
Betriebstemperatur [°C] —29 bis +65 —29 bis +65
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 25 25
Schutzart — statisch / dynamisch IP66, IP6IK / - IP54 /-
Steuerungsoptionen
Endlagen-Ausgangssignal Nein Nein
Analoge Positionsriickfiihrung Nein Nein
Digitale Positionsriickfiihrung Nein Nein
Niederstromschalten Nein Nein
Programmierbare Aus- und Einfahrgrenzen Nein Nein
Signalabtaster Nein Nein
Synchronisierung Nein Nein
SAE J1939 CAN-Bus Nein Nein
CANopen® CAN-Bus Nein Nein
Endlagenschalter Nein Nein
Seite 146 152
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H-Track

Keine (Hydraulikkolben)
Ja

Ja

Nein

Ja
12,24, 48

22241 (5000)
21351 (4800)
111,2/111,2 (4,38 / 4,38)
-/16
0,1(0,89)

—26 bis +65
25
IPGIK, IP67 / IPG5

Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

158
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Electrak 1S

ACME
Nein

Ja

Interne Endlagenschalter

Nein

12,24

1300 (300)
340 (75)
78/64(3,1/25)
-/8
2,3(1,7)
—25 bis +65
25
1P66 / -

Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Standard
170

Electrak 1 SP

ACME
Nein
Ja

Nein

Nein

12,24

1300 (300)
340 (75)
78/64(3,1/25)
-/8
0
—25 bis +65
25
IP66 / -

Nein
Standard
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein

176

M-Track

.

ACME
Nein
Ja

Interne Endlagenschalter

Nein

12,24

1300 (300)
735(165)
44/40(1,74/1,58)
-/12
0
—25 bis +65
25
IP69K / IP65

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Standard
182

Linearaktuatoren

Electrak 050

Schnecke
Nein
Ja

Interne Endlagenschalter u.
Kupplung

Ja
12, 24, 36

1020 (224)
510 (112)
48/37(19/15)
200/ -

0
—30 bis +80
25
IP56 / -

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Ja
188

25
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Leistungsiibersicht

Technische Daten

Spindeltyp
Handbetatigung
Statische Haltekraft

Schnecke oder Kugel
Nein

Schnecke ja, Kugel nein

Endlagenschutz Nein
Uberlastschutz Nein
Zuldssige Eingangsspannungen [VDC] 12,24
[VAC] =
Max. statische Last [N (Ibf)] 2000 (450)
Max. dynamische Last (Fx) [N (Ibf)] 800 (180)
Max. Geschw. o. Last / max. Last [mm/s (in/s)] 60/30(24/1,2)
Max. Bestellhublange (S) [mm /in] 300/ -
Haltemoment [Nm (Ibf-in)] 2(1,48)
Betriebstemperatur [°C] —40 bis +85
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 25
Schutzart — statisch / dynamisch IPG6, IP6IK / -
Steuerungsoptionen
Endlagen-Ausgangssignal Nein
Analoge Positionsriickfiihrung Ja
Digitale Positionsriickftihrung Ja
Niederstromschalten Nein
Programmierbare Aus- und Einfahrgrenzen Nein
Signalabtaster Nein
Synchronisierung Nein
SAE J1939 CAN-Bus Nein
CANopen® CAN-Bus Nein
Endlagenschalter Nein
Seite 194
Ay

Pl N - SMARTER AKTUATOR
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Electrak Throttle

Electrak PPA

Schnecke

Nein
Ja

Interne Endlagenschalter u.
Kupplung o. Strommessung

Ja
12,24

260 (60)

130 (30)
196/83(3,7/3.3)
/2
0
—40 bis +125
50
IP6IK, IP67 / -

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Ja
Nein
Ja
200

Kugel
Nein
Ja

Kupplung

Ja
12, 24, 36

13350 (3000)
6670 (1500)
32/28(1,26/1.10)
-/ 36
22 (200)

—25 bis +65
30
IP54 /-

Nein
Ja
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Nein
Ja
208
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Electrak XD — Technische Leistungsmerkmale

Ay . .
-@- Optionale elektronische Steuerung
oW
SMRT CANopen® CAN-Bus

SAE J1939 CAN-Bus
Programmierbare Endlagenschalter
Endlagen-Ausgangssignal

Digitaler Positionsausgang

Optionale mechanische Ausstattung
Standard-Leistungsmerkmale

StoRdampfung
e Konstante, lastunabhangige Geschwindigkeit Manuelle Bremsfreigabe/Handhilfsbetatigung
e Stark, solide und zuverléssig Unterschiedliche Adapter vorne und hinten
e Elektronisches Uberwachungspaket serienmaRig Alternative Adapter-Ausrichtung

¢ Niederstrom-Motorschaltung als Standard
e (eschwindigkeitssteuerung als Standard
e Tragzahlen bis 25000 N (5620 Ibf)

e (Geschwindigkeiten bis 75 mm/s (2,95 in/s)
° Hub|éngen bis 1200 mm LXX  Electrak-Uberwachungspaket + Niederstrom-
e (ptionale integrierte Steuerungsfunktionen Motorschaltung + Kraftrickfihrungs-Ausgang
e (ptionale Bremsfreigabe und Hilfsbetdtigung

° Optionale Démpfung gegen StoRe [XP XX+ Analoger Positionsausgang
° Optionale KraftrU’Cka’hrung LLP XX + Positionsriickfiihrungs-Ausgang + Endlagen-Ausgéange

Adapter mit Kraftrlickfiihrungssensor, hinten

Kombination der Steuerungsoptionen

LLX  LXX + Positionsriickftihrungs-Ausgang

PLS  LXX + Positionsriickfiihrungs-Ausgang +
Programmierbare-Endlagen

CNO  SAE J1939 CAN-Bus- + Geschwindigkeitssteuerung

Allgemeine Angaben

B i) Kugel CO0 CANopen®CAN-Bus- + Geschwindigkeitssteuerung
Mutterntyp Fangsicherungsmutter
Handhilfsbetatigung Optional ,
Zubehér
Verdrehschutz Ja
Statische Lasthaltebremse Ja Signalkabel und Steckersatz
Sicherheitsausstattung Electrak-Uberwachungspaket:
Stromiiberwachung
Spannungsiiberwachung
Temperaturiiberwachung
Temperaturkorrektur

Abschaltpunkt-Kalibrierung
Interne Endlagenschalter”
Dynamisches Bremsen, Vollhub

Elektrische Anschliisse

Stromversorgung. Integrierte Schraubklemmen
Signale Integrierter Gehdusestecker
Zulassungen CE, UKCA, RoHS, REACH (EU)

28 www.thomsonlinear.com



Electrak XD — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last [kN (Ibf)] ~ siehe Seite 22 Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 24, 48
Max. dynamische Last (Fx) (kN (1bf)] Toleranz, Eingangsspannung [vDC]
XDxx-B055 5,5(1236) XD24 (24 VDC Eingangsspannung) 18-32
XDxx-B080 8,0(1798) XD48 (48 VDC Eingangsspannung) 36-60
XDxx-B160 16,0 (3597)
XDxx-B200 20,0 (4496) Stromaufnahme bei min./max. Last [A]

XDxx-B250 25,0 (5620) XD24-Bxxx 6/28
Geschwindigkeit ™ @ [mm/s (in/s)] XDAB-Bxxx 3/14
XD24-B055 65 (2,56) GroRe, Leistungs-Ringklemmen M6

XD48-B055 75(2,95)
XD24-B080 50 (1,97) Abstand, Ringklemmendffnung zum [mm]
XD48-B080 50 (1,97) Isolationsende, max. (Amax) 34,5
XD24-B160 25(0,98) e s
XD48-B160 25(0,98) .
XD24-B200 16 (0.63) Amphenol Ecomate Buchse, 12-polig RTS014N12S03
XD48-B200 20(0,79) * Bezeichnung und Teilenummer des Stecker-Herstellers.
XD24-B250 16 (0,63)
XD48-B250 16 (0,63)
Min. Bestellhublange (S) [mm] 100
Max. Bestellhublénge (S) [mm]
XDxx-B055(B080) 1200
XDxx-B160 1000
XDxx-B200 800
XDxx-B250 650
Bestellhubldngen-Abstufungen [mm] 50
Betriebstemperatur [°C] —40 bis +85
Max. Einschaltdauer bei 25 °C [%]
und Volllast 50
andere Last siehe Seite 77
Axialspiel, maximal [mm (in)] 1,2 (0,047)
Haltemoment [Nm (Ibf-in)] 0
Gewicht der Optionen [kg (Ibs)]
StoRdampfung 1,16 (2,56)
Man. Bremsfreigabe und Handhilfsbetétigung 0,71 (1,56)
Schutzart — statisch (dynamisch)® |P67/IP6IK (IP66)
Salzspriihnebel-Bestandigkeit [Std] 500
'Geschwindigkeit ist konstant und lastunabhéngig von Null- bis Volllast.
%) Beschadigung der Bordelektronik: keine PWM-Spannung zur Geschwindigkeitssteuerung
verwenden.

* Diese Schutzart gilt nur bei Anschluss eines passenden Gegensteckers am Steuersignal-

B ! Stecker fiir die Steuersignale und Anschliisse fiir die Leistungskabel.
anschluss im Aktuator-Geh&use.

Aktuator-Grundgewicht*

Bestell-Hublange (S) [mm]
: 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 80O 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200
[kg] 119 124 129 135 140 145 150 156 16,1 16,6 17,1 17,7 182 187 192 198 203 208 213 219 224 229 234
[lbs] 26,1 27,3 285 29,7 30,8 32,0 33,1 343 354 366 37,8 390 40,1 413 424 436 447 459 47,0 482 494 506 51,7

* Gewicht der Optionen siehe Tabelle oben.

www.thomsonlinear.com 29
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Electrak XD — Abmessungen

(0 832] |_1of Male Projektion
Al B Sm— 282 = mm [ZO”]
28.9 = - L1101 i
[1.14]
{ A =—
A2 | ( 162
4 L, (OF [6.381]
210
(3421 \_.P——q._l 18.271 R I
' BQ?A o] , 9] o)
lf + | = g |\ I L
50.0 j_, :
[1.961] —
= a—— . - +1.5
o) =~ A N
[3.981]
48
[1.891—
c4
F’E_\b] |(J 83 Querbohrungsadapter, vorne
| ’ S A L T
Querb.-Adapter, hinten > f':\ C 1=
TypM \=/
Nz
Bl C4
e B2 B3 ac
P__q | (O] Gabel-Querbohrungsadapter, vorne
oy (| ¢! TN
LC3
C5dile cl = c2
B4 ¢
rC3
Gabel-Querb-Adapter, hinten ) /‘\ ?_P‘_ rC4
TypN ‘\“/) (O) Innengewinde-Adapter, vorne
i =/ / Typ P
B2 B3 ¢ .
=—BI B5 Cl c2
rC3
C4
) ) mmm:ﬂ{ AuBengewinde-Adapter, vorne
&) T
| yp
<——ch
BA\ Cl
AuBengewinde-Adapter, hinten - {fv\\
==

——=B2
— Bl

B4
Kraftriickftihrungs-Querb.-Adapter, hinten leYe! &)
TypK §\~ ,Q
Bl . ==
B2 B3
Ltot: Gesamtldnge
A: Eingefahrene Lénge
S: Bestell-Hublange
A1: Aufnahme der Handhilfshetétigung
B4 A2: Manuelle Bremsfreigabe
Démpfungsoptionmit }_|
Querb.-Adapter, hinten
Typ M Bl Alle Adapter in Standard-Ausrichtung abgebildet.
- B2 -
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Electrak XD — Leistungsdiagramme

Last zu Stromaufnahme!"

N

=)
—
=

rd

2 // / 7

\

. /7 LD ;
2 [/ |/ ,/ ] 10
/ J A T

18 /
VAR AP

& &
5 9 S
= =16 s Bz
8= ( 8=
Sy [/ // ;/ ~ 7 52
S © S ©
bl S A o g2
= é % 8
> 8 4 >
N =
6 3
4 2
2 1
0 0
0 5 10 15 20 25
(0) (1124) (2248) (3372) (4496) (5620)
Last [kN (Ibf)]
Dynamische Last zu Hub? Statische Drucklast zu Hub®
1200 1200
N\
\
1000 1000
N
N
800 800 AN
s s
£ 600 £.600 S~
o] o]
£ 2 -
400 400 —
200 200 —
0 0 S
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30 35
(0) (1124)  (2248) (3372) (4496) (5620) (6744) (0) (1124) (2248) (3372) (4496) (5620) (6744) (7868)
Last [kN (Ibf)] Statische Drucklast [kN (Ibf)]
Dynamische Aktuator-Tragzahl
[ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
5.5 kN 8,0 kN 16,0 kN 20,0 kN 25,0 kN
(1236 Ibf) (1798 Ibf) (3597 Ibf) (4496 Ibf) (5620 Ibf)

(1) Die Kurven wurden bei 25 °C Umgebungstemperatur erzeugt.
(2) Die Kurven gelten fiir Zug- und Drucklasten.
(3) Die Kurven gelten nur fiir Drucklasten — auer 5,5 kN, die auch fir Zuglasten gilt. Kontaktieren Sie bei anderen Belastungsarten den Kundensupport.
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Last zu Geschwindigkeit

80 3.2
70 2.8
60 24
50 20 @
£ =
E 40 16 £
E g
2 30 12 2
&) 3
D
w
20 08
10 0.4
0 0
0 5 10 15 20 25
(0) (1124) (2248) (3372) (4496) (5620)
Last [kN (Ibf)]
Dynamische Aktuator-Tragzahl und Versorgungsspannung
24\VDC 483 VDC 24 /48 VDC 24 /48 VDC 24VDC 48 VDC 24 /48 VDC
m m [ [ ] [ o m [ [ ]
5,5 kN 5,5 kN 8,0 kN 16,0 kN 20,0 kN 20,0 kN 25,0 kN
(1236 Ibf) (1236 Ibf) (1798 Ibf) (3597 Ibf) (4496 Ibf) (4496 Ibf) (5620 Ibf)
Erwartete Lebensdauer zu Last Einschaltdauer
300 000 100
2 \ ™
50 000 \ F 8
_ \ 5 N
S 200000 \ s \\
= s 60 ~
"= 150 000 2
\ w0
< 100 000 \ 2
© ©
50 000 ~~_ ‘§ 20
'
0 0
0 5 10 15 20 25 0 20 40 60 80 100
(0) (1124) (2248) (3372) (4496) (5620
Last [kN (Ibf)] Last [% der Volllast]

Schétzung fiir eine voll belastete Einheit mit 300 mm Hub, die eine Widerstandslast in
beide Richtungen bei 20 °C Umgebungstemperatur und 40 % Einschaltdauer bewegt. Eine
genauere Laufleistungsberechnung erfordert zusatzliche Anwendungsdaten Hilfe erhalten
Sie von unserem Kundensupport.
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Electrak XD — Standard-Steuerungsfunktionen

Alle Electrak® XD-Steuerungen, aulRer den
CAN-Bus-Optionen (CNO und COOQ) enthalten
mindestens die Grundfunktionen des Electrak-
Uberwachungspakets plus Niederstromschalten,
Geschwindigkeitssteuerung und optionaler
Kraftrickfiihrung. Diese Mindestkonfiguration ist die
Steuerungsoption LXX.

Funktionen des Electrak-Uberwachungspakets

Das Uberwachungspaket enthélt:

e Stromilberwachung — schaltet den Aktuator bei
Uberlast ab.

e Temperatur- und Spannungsiiberwachung
— stoppt den Aktuator zum Schutz bei
Temperatur und/oder Spannung auf3erhalb des
Normalbereichs.

e Temperaturkorrektur — erlaubt den normalen
Betrieb bei niedrigen Temperaturen.

e Softwarebasierte Endlagen — schiitzen den
Aktuator durch sanftes Anhalten.

e Dynamisches Bremsen — schnelles,
wiederholgenaues Anhalten ohne Nachlaufen.

Niederstromschalten

Mit Niederstromschalten missen die
kundenseitigen, mit den Ein- und Ausfahreingdngen
verbundenen Schalter/Relais nur Niederpegel-
Signale anstelle des Motorstroms schalten.

Geschwindigkeitssteuerung

Wird bei Aktivierung der Ein- und Ausfahreingange
der Eingang fiir die Geschwindigkeitssteuerung
nicht genutzt, verfahrt die Kolbenstange mit

voller Geschwindigkeit, sofern die max. Last

nicht diberschritten wird. Mit einem 0-5 VDC-
Signal am Geschwindigkeits-Eingang kann diese
von 20 bis 100 % geregelt werden: 0-0,5V =

volle Geschwindigkeit, 1-5V =20 % bis volle
Geschwindigkeit.

34

Geschwindigkeit zu Steuerspannung

100

/

(==}
o
\‘

N

N
o

N
o

Geschwindigkeit [% der vollen Geschw.]

0 1 2 3 4 5

Eingangsspannung [VDC]

Ausgang der Kraftriickfiihrung

Zur Nutzung des Kraftausgangs muss der Aktuator
mit einem Kraftsensor ausgestattet sein (hinterer
Adaptertyp K). Der Ausgang ist ein 0—5-Volt-
Gleichspannungssignal: 2,5V =null Kraft, 0,5V =

25 kN Druckkraft und 4,5V =25 kN Zugkraft. Von 0,5
bis 4,5V andert sich der Ausgang um 1 mV je 125N
Kraftanderung.

Kraft zu Kraft-Ausgangsspannung

5
] _
= 4
=
[ o
S 3 L~
o
(72}
S
S 2 v
£ P
< ,

1 ~

v

0

-25 20 -15 -10 -5 0 +5 410 +15 +20 +25
Kraft [KN]

Drucklast

Zuglast
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Electrak XD — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4
XD24 B055- 0200 LXX

1. Modell und Eingangsspannung
XD24 = Electrak XD, 24 VDC
XD48 = Electrak XD, 48 VDC

2. Dyn. Tragzahl, Geschwindigkeit und max. Hublange (S)
B055-=5,5 kN bei 75 mm/s, 1200 mm
B080-= 8,0 kN bei 50 mm/s, 1200 mm
B160-= 16 kN bei 25mm/s, 1000 mm
B200-= 20 kN bei 20 mm/s, 800 mm
B250-= 25 kN bei 16 mm/s, 650 mm

3. Bestell-Hublénge (S) M@
0100 =100 mm
0150 = 150 mm
0200 = 200 mm
0250 = 250 mm
0300 =300 mm
0350 = 350 mm
0400 =400 mm
0450 = 450 mm
0500 = 500 mm
0550 = 550 mm
0600 = 600 mm
0650 = 650 mm
0700 =700 mm
0750 = 750 mm
0800 = 800 mm
0900 = 900 mm
0950 = 950 mm
1000 = 1000 mm
1050 = 1050 mm
1100 = 1100 mm
1150 = 1150 mm
1200 = 1200 mm

www.thomsonlinear.com

6 7 8 9
M M S N

4. Electrak Modular Control System — Optionen @
LXX = Niederstrom-Motorschaltung + Geschwindigkeitssteuerung
+ Ausgang fiir Kraftrlickfiihrung
LXP = LXX + Positionsriickfiihrungs-Ausgang
LLX = LXX + Endlagen-Ausgangssignale
LLP = LXX + Positionsriickfihrung + Endlagen-Ausgangssignale
PLS = LXX + Positionsriickftihrungs-Ausgang+ programmierbare
Endlagen
€00 = CANopen® + Geschlossene Geschwindigkeitsregelung
(inkl. Diagnosen, Positionsriickfiihrung, Uberlastanzeige
sowie Riickfiihrung der statischen und dynamischen Kréfte)
CNO = CAN-Bus SAE J1939 + Geschwindigkeitsregelung (inkl.
Diagnosen, Positionsriickfiihrung, Uberlastanzeige sowie
Ruickfiihrung der statischen und dynamischen Krafte)
5. Optionale manuelle Bremsfreigabe und Handbetétigung
—=keine manuelle Bremsfreigabe/Handhilfshetatigung
R = manuelle Bremsfreigabe und Handhilfsbetétigung

6. Hintere Adapteroption
M = 16-mm-Querbohrung
N = 16-mm-Gabel-Querbohrung
H = AulRengewinde M20 x 1,5
K = Kraftriickfiihrungssensor, 16-mm-Querbohrung

1. Vordere Adapteroption
M = 16-mm-Querbohrung
N = 16-mm-Gabel-Querbohrung
H = AulRengewinde M20 x 1,5
P = Innengewinde M20 x 1,5

8. Adapter-Ausrichtung
S = Standard
M = um 90° gedreht

9. Mechanische StoBdampfung ©
N = ohne Démpfung
M = Démpfung

(1) Max. mdgliche Hublénge je nach dynamischer Tragzahl, siehe Position 2.

(2) Weitere Hublangen auf Anfrage. Bitte kontaktieren Sie den Kundensupport.

(3) Alle Electrak XD enthalten serienmaRig das Elektronische Uberwachungspaket.

(4) Fur die Kraftrtckfiihrung bendtigt der Aktuator einen hinteren Adapter Typ K.

(5) Fur die mechanische StoRdampfung bendtigt der Aktuator den hinteren Adapter Typ M.
Damit ist der er inkompatibel zur Kraftriickfiihrung, die den hinteren Adapter K erfordert.
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Electrak XD — Mechanische Optionen

Bremsfreigabe/Handhilfsbetatigung Typ R

Gewicht der Option [kg (Ibs)] 0,71 (1,56)
Manuelle Bremsfreigabe — Spezifikationen
Betatigungskraft des Hebels zur [N (Ibf)] 40 (15)
vollstandigen Bremsfreigabe

Zugweg desHebels zur [mm (in)] 10(0,4)
vollstandigen Bremsfreigabe

:Z?Bngewmde, Bremsfreigabehebel 10-32"
Montagebohrungen fiir Bremshebelhalterung (b) M5
Handhilfsbetédtigung — Spezifikationen

Erforderliches Betatigungsmoment [Nm (Ibf-in)] 6(53,1)

bei Volllast

Max. zuldssiges [Nm (Ibf-in)] 9(79,7)

Betdtigungsmoment
Max. Betatigungsdrehzahl [U/min] 500

Linearbewegung / Betatigungsumdrehung  [mm]

XDxx-B055 1.3
XDxx-B080 1.3
XDxx-B160 0,5
XDxx-B200 0,31
XDxx-B250 0,31

Drehrichtung der Betatigung
Im Uhrzeigersinn von vorne gesehen
gegen den Uhrzeigersinn von vorne gesehen

Stange fahrt aus
Stange fahrt ein

Maximale Betétigungsdauer [min] 1

Abkiihlungszeit dazwischen [min] 5

SchliisselgréRen, Handhilfshetatigung [mm]
Abdeckstopfen (c) und 8
Aufnahmewelle 8

Der Electrak® XD kann mit der optionalen manuellen
Bremsfreigabe und Handhilfsbetdtigung ausgestat-
tet werden, um die Kolbenstange per Kurbel ein
und/oder auszufahren.

Manuelle Bremsfreigabe

Bei Betdtigung wird die Bremse manuell von der
Kolbenstange geldst, die sich dann frei bewegen
kann. Im Falle einer vorhandenen Hilfslast muss der
Bediener sicherstellen, dass die Kolbenstange keine
Gefahrensituation verursacht, da sie sich sofort in
Wirkrichtung der Hilfslast bewegt. Ebenso wichtig
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ist beim Freisetzen einer Hilfslast, dass der Aktuator
an einer Stromquelle oder sonstigen Vorrichtung
angeschlossen ist, um die vom Motor (Generator)
rickgespeiste Energie aufzunehmen. Zum Ldsen der
Bremse muss der Freigabe-Hebel (a) herausgezogen
werden. An den Montagebohrungen (b) kann ein
Kabelzug zur Fernbetdtigung des Freigabe-Hebels
angebracht werden. Zum vollsténdigen Losen der
Bremse muss der Hebel 10 mm mit einer Kraft von
40 N (15 Ibf) herausgezogen werden. Bei kiirzerem
Herausziehen mit weniger Kraft wird die Bremse nur
teilweise geldst, was eine langsamere, kontrollierte-
re Bewegung erlaubt.

Aufnahme, Handhilfshetatigung
Der Zugang zur Aufnahmewelle (c) erfolgt durch Ent-
fernen des Verschlussstopfens. Mithilfe eines Inbus-
schliissels als Kurbel l8sst sich die Kolbenstange hin
und her bewegen. Zur Nutzung der Handhilfsbetati-
gung muss die Bremse nicht manuell gelést werden,
da die Handhilfsbetatigung die Bremse bei Nutzung
selbst I6st. Die Handhilfsbetdtigung kann mit einem
Elektrowerkzeug bedient werden, sofern es sanft
anlauft und stoppt und die Eingangsdrehzahl 500 U/
min nicht Gberschreitet. Die Handhilfsbetadtigung
darf bis zu einer Minute genutzt werden und muss
dazwischezrg3 f;)u'nf Minuten abkihlen.

[1.14]
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) 43.6 (1.72) —» |—— | —=—

StoRdampfung Typ M (1.72)
Max. StoRbelastung [kN (Ibf)] 48(10791)
Max. Dampfungsweg (max. Ldd) [mm (in)] +2,7(0,11)
Gewicht der Option [kg (Ibs)] 1,16 (2,56)
Betriebstemperatur [°C] —40 bis +85

1 (]
Laufleistung wie der Aktuator i
Wartung nicht erforderlich 0

\J

Der Electrak XD kann mit der optionalen
StolRdampfung ausgestattet werden, die StoRlasten
abfangt und so die Lebensdauer des Aktuators
verlangert. Der Dadmpfer besteht aus einem

hinteren Adapter und einer Dampfereinheit, die den
Standardadapter ersetzt, wodurch sich Gesamtlange

und Gewicht des Aktuators erhéhen. 1
StoBdampfung (:)
Wird eine mit StoRddmpfung ausgestattete + de H {
Kolbenstange einer Stol%last ausgesetzt, wird — i |——

der Dampfer je nach StoRrichtung gedehnt oder
gestaucht und kehrt dann in seine Ausgangsstellung
zuriick. Der Dampfungsweg hangt hauptséchlich
von der StoRkraft ab (siehe Diagramm), aber auch
von der Last, Temperatur, StoRgeschwindigkeit und

Einbaulage.
Dampfungsweq zu Stollast
3.0 0.12
25 1
= L— —
= 20 —— 008 3
° e =
= / =
= 15 006 =
2 — 5
2 10 A 004 2
g - T
5 =1
=05 7 002 £
[am]
0 0
0 10 20 30 40 50
(0) (2248) (4496) (6744) (8992) (11240)

StoRlast [kN (Ibf)]
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Electrak XD — Steuerungsoptionen

Alle Steuerungsoptionen

Zul. Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]

XD24 18-32

XD48 36-60
Stromaufnahme bei min./max. Last [A]

XD24-Bxxx 6/28

XD48-Bxxx 3/14
Endlagenschutz Ja
Uberlastschutz Ja
Temperaturiiberwachung Ja
Temperaturkorrektur Ja
Spannungsiiberwachung Ja
Strom{iberwachung Ja
Geschwindigkeitssteuerung. durch PWM Nein

Sicherung

Verwenden Sie zum Schutz des Aktuators und der Ver-
drahtung eine trége Sicherung an der Eingangsspannungs-
verdrahtung. Dimensionieren Sie sie gemald den értlichen
Vorschriften und der Stromaufnahme fiir die betreffende
Anwendung.

Spannungsabfall

Lange Zuleitungen erfordern ggf. einen groleren Quer-
schnitt, damit die Versorgungsspannung nicht unter die
Versorgungsspannungsgrenze des Aktuators abféllt. Be-
rechnungen des erforderlichen Querschnitts sollten drtliche
Vorschriften, Anwendungsbesonderheiten und die zuldssige
Versorgungsspannung beriicksichtigen.

Geschwindigkeitssteuerung durch
Pulsweitenmodulation (PWM)

Die Aktuator-Geschwindigkeit kann nicht durch PWM-Steu-
erung der Versorgungsspannung verandert werden, da der
Aktuator dadurch evtl. Schaden nimmt. Die Geschwindigkeit
kann nur tber den Geschwindigkeitseingang oder die CAN-
Bus-Steuerbefehle gesteuert werden.

Riickspeisestrom mit Hilfslast

Bei wirkender Hilfslast fungiert der Motor als Generator;
es muss daher sichergestellt sein, dass die verwendete
Stromquelle die riickgespeiste Leistung aufnehmen kann.

38

Steuerungsoption, Typ LXX

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
Geschwindigkeits-Eingangsspannung [VDC] 0,5-5
Steuerungsbereich zur vollen Geschw. [%] 20-100
Kraft-Ausgangsspannung™ [VDC] 0,5-4,5
Linearitat der Kraftrtckfihrung* [%] 5
Auflésung der Kraftriickftihrung* [N/mV] 12,5

* Fir die Kraftriickfihrung muss der Aktuator mit einem hinteren Adapter Typ K
ausgestattet sein, der den Kraft-Riickfiihrungssensor enthélt.

F ELECTRAK XD _
+ *odxx @ 1
—_ O ;
Al !
Geschw.-Eingang =
B i i
Kraftriickfiihrungs- =
Ausgang * Ci i
nicht belegt ———&=— i
Di i
Bezugspot., Platine = i
Rl
A |
G! i
nicht belegt —
I :
J! !
—— ] |
K :
S2 = L i
+ =
s1 => M !

+/- Versorgungsspannung positiv/negativ
F Sicherung

S1  Schalter/Relais, Ausfahren

S2  Schalter/Relais, Einfahren

Steuerungsoption LXX enthélt alle Grundfunktionen des
Electrak-Uberwachungspakets plus Niederstromschalten,
Geschwindigkeitssteuerung und Kraftriickfiihrung .

(1) Fir die Kraftriickfiihrung muss der Aktuator mit einem hinteren
Adapter Typ K ausgestattet sein, der den Kraft-Riickfihrungssensor
enthalt.
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Steuerungsoption, Typ LLX

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
Geschwindigkeits-Eingangsspannung [VDC] 0,5-5
Steuerungsbereich zur vollen Geschw. [%] 20-100
Kraft-Ausgangsspannung [VDC] 0,5-4,5
Linearitat der Kraftriickfiihrung [%] 5
Aufldsung der Kraftriickfiihrung [N/mV] 12,5

Endlagen-Ausgangskontakttyp potentialfrei
[DC/AC] 30/120
[mA] 100

* Fiir die Kraftriickfihrung muss der Aktuator mit einem hinteren Adapter Typ K
ausgestattet sein, der den Kraft-Riickfiihrungssensor enthélt.

Max. Spannung, Endlagen-Ausgang
Max. Strom, Endlagen-Ausgang

-
F ELECTRAK XD _
- M)
— O ;
A | !

Geschw.-Eingang ——
B i :

Kraftriickfiihrungs- =-—
Ausgang * C i i
nicht belegt ————@=— i
D i i
Bezugspot., Platine = i
E ! i
= i
nicht belegt Foi i
= i
Endlagen-Ausgang, G | i
voll ausgefahren S !
Endlagen-Ausgang, Hi | :

voll eingefahren J\;

Bezugspot., Platine - !
K ! i
S2 €= L 1

+ -

S1 ==p M |
-]

+/- Versorgungsspannung positiv/negativ
F Sicherung

ST Schalter/Relais, Ausfahren

S2  Schalter/Relais, Einfahren

Steuerungsoption LLX entspricht der Option LXX, jedoch
zusatzlich mit zwei Endlagen-Ausgéngen, die angeben,
wenn die Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren
ist.

www.thomsonlinear.com

Steuerungsoption, Typ LXP

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
Geschwindigkeits-Eingangsspannung [VDC] 0,5-5
Steuerungsbereich zur vollen Geschw. [%] 20-100
Kraft-Ausgangsspannung [VDC] 0,5-4,5
Linearitat der Kraftriickfihrung [%] 5
Aufldsung der Kraftriickfihrung [IN/mV] 12,5
Positions-Ausgangsspannung [VDC] 0,5-4,5
Linearitat der Positionsriickfiihrung [%] +0,25
Auflésung der Positionsriickfiihrung [mm/V] Bestell-Hublange
(S)[mm)/ 4

* Fiir die Kraftriickfihrung muss der Aktuator mit einem hinteren Adapter Typ K
ausgestattet sein, der den Kraft-Ruckfiihrungssensor enthélt.

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

+
1"
i

Geschw.-Eingang ——

Kraftriickftihrungs- |

Positionsrﬂc%ﬁ%ﬁﬂas-
Ausgang

Bezugspot., Platine G

nicht belegt

S2 == L
S1 =P

+/- Versorgungsspannung positiv/negativ
F Sicherung

ST Schalter/Relais, Ausfahren

S2  Schalter/Relais, Einfahren

Steuerungsoption LXP entspricht der Option LXX, jedoch
zusétzlich mit einem analogen Ausgang zur Riickmeldung
der Kolbenstangen-Position.

39



.y

Electrak XD — Steuerungsoptionen

Steuerungsoption, Typ LLP

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
Geschwindigkeits-Eingangsspannung [VDC] 0,5-5
Steuerungsbereich zur vollen Geschw. [%] 20-100
Kraft-Ausgangsspannung™ [VDC] 0,5-4,5
Linearitat der Kraftrlickfiihrung* [%] +5
Auflosung der Kraftriickfihrung* [N/mV] 12,5
Endlagen-Ausgangskontakttyp potentialfrei

Max. Spannung, Endlagen-Ausgang  [DC/AC] 30/120

Max. Strom, Endlagen-Ausgang [mA] 100
Positions-Ausgangsspannung [VDC] 0,5-4,5
Linearitét der Positionsriickfiihrung (%] +0,25

Aufldsung der Positionsriickfiihrung [mm/V] Bestell-Hublénge
(S)[mm)/ 4

* Fir die Kraftriickfiihrung muss der Aktuator mit einem hinteren Adapter Typ K
ausgestattet sein, der den Kraft-Riickfiihrungssensor enthélt.

G
. ELECTRAK XD _
+ "S5 @ |
— Q- ;
_ A |
Geschw.-Eingang |
Kraftriickfiihrungs- B i
Ausgang* =
Positionsriickftihrungs- ¢ i i
Ausgang D i
Bezugspot., Platine = i
el
nicht belegt F ! i
‘(_‘57 i
Endlagen-Ausgang, G| ‘
voll ausgefahren ‘-;_ i
Endlagen-Ausgang, H\_‘_J ;
voll eingefahren J | i
Bezugspot., Platine : ;
K ! !
S2 = L ;
+ ™
S1 =—p M !
-

+/- Versorgungsspannung positiv/negativ
F Sicherung

ST Schalter/Relais, Ausfahren

S2  Schalter/Relais, Einfahren

Steuerungsoption LLP entspricht der Option LXP. jedoch
zuséatzlich mit zwei Ausgéngen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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Steuerungsoption, Typ PLS

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
Geschwindigkeits-Eingangsspannung [VDC] 0,5-5
Steuerungsbereich zur vollen Geschw. [%] 20-100
Kraft-Ausgangsspannung* [VDC] 0,5-4,5
Linearitat der Kraftriickfiihrung® [%] +5
Auflosung der Kraftrickfihrung* [N/mV] 12,5
Positions-Ausgangsspannung [VDC] 0,545
Linearitat der Positionsriickfiihrung [%] +0,25

Auflésung der Positionsriickfiihrung [mm/V] Bestell-Hublénge
(S) [mm) / 4

* Fiir die Kraftriickfuhrung muss der Aktuator mit einem hinteren Adapter Typ K
ausgestattet sein, der den Kraft-Riickfiihrungssensor enthélt.

F LT
+ O-{rLs C i
A i
Geschw.-Eingang -] i
Kraftriickfiihrungs- B : i
Ausgang® i i
Positionsriickfihrungs- Cal ;
Ausgang D | !
Bezugspot., Platine = i
Eingang, prog. s3 E .L_ i
Endlagenschalter E ; i
o i
G -‘:.7 :
nicht belegt Ho i
J ! !
— ] :
K ! i
S2 == L i
+ oo }
S1 = M !
-

+/- Versorgungsspannung positiv/negativ
F Sicherung

ST Schalter/Relais, Ausfahren

S2  Schalter/Relais, Einfahren

S3  Schalter, programmierbare Endlagen

Die Steuerungsoption PLS entspricht Option LXX,
zusdtzlich mit programmierbaren Ausfahr- und
Einfahrgrenzen.
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Steuerungsoption, Typ CNO

Die Befehlsdaten umfassen:
e Position
e Geschwindigkeit
e Strom

Die Rickfiihrungsdaten umfassen:
e Position
e Geschwindigkeit
e Strom

und COO

o Kraft (der Aktuator muss mit dem hinteren
Kraftriickfiihrungsadapter Typ K ausgestattet sein)

e weitere Diagnoseinformationen
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren

Eingangsstrom, Ausf./Einf.

[VDCI 9-64
[mA] 0,35-2,75

A

CAN-Tiefpegel
CAN-Hochpegel

+/- Versorgungsspannung positiv/negativ
F Sicherung

ST Schalter, manuell ausfahren (optional)
S2  Schalter, manuell einfahren (optional)
AS1  Adresswahlschalter, Bindrposition 1
AS2 Adresswahlschalter, Binarposition 2
AS3  Adresswahlschalter, Binarposition 3

www.thomsonlinear.com

'

Steuerungsoption CNO hat eine SAE J1939 CAN-Bus-,

COO eine CANopen®-Steuerschnittstelle, die den Aktuator
ansteuert und berwacht. Verfahrbefehle werden als
CAN-Telegramme an den Eingéngen , CAN-Tiefpegel”

und ,CAN-Hochpegel” ausgegeben. Die Eingdnge an den
Pins G, H und J kdnnen als hinarcodierter Dezimaladdierer
verwendet werden, um die Standardadresse des

Aktuators zu andern. Dies Option kann notwendig sein,
wenn mehrere CAN-Bus-Aktuatoren am selben Bus
angeschlossen sind. Uber die Eingange an Pin L und M

kann der Aktuator manuell aus- bzw. eingefahren werden.
Bei Nutzung der manuellen Steuerungseingénge werden
die CAN-Bus-Steuertelegramme, aber die Einheit gibt
weiterhin Riickfiihrungssignale aus. Bei ungenutzten
Steuerungseingdngen wird die Steuerung tiber den CAN-Bus
wiederhergestellt. Bei Nutzung der Adresseingdnge und/
oder der manuellen Ein- und Ausfahrschalter muss Pin K mit
Minus der Versorgungsspannung verbunden werden.

41



iy
Electrak XD — Zubehor

‘ 1500
Signalkabel und Steckersatz [59]

Lange ohne Stecker [mm (in)] 1500 (59) [1.5]

Leiterquerschnitt [mm? (AWG)] 0,5(20)
Pin - Leiterfarbe - Pink

- Braun

- Blau

- Schwarz

- Orange/Schw.
- Gelb/Schwarz
- Weil3

- Rot

- Griin

- Grau

- Orange

M - Violett

—TARGC IO TMmMmOOm >

Teilenummer 954-9476
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Electrak HD — Technische Leistungsmerkmale

]
@
oW

SMART

Standard-Leistungsmerkmale

¢ Bordelektronik mit vielen optionalen Funktionen

e Statische Tragzahl bis 18 kN (4050 |bf)

e Dynamische Tragzahl bis 16 kN (3584 Ibf)

e Hub bis 1000 mm

e (Geschwindigkeiten bis 71 mm/s (2,8 in/s)

e Schutzart, statisch IP67 / IP69K; dynamisch IP66
und 500 Stunden Salzspriihnebelfestigkeit

Allgemeine Angaben

Spindeltyp Kugel
Mutterntyp Fangsicherungsmutter
Handhilfsbetdtigung Ja
Verdrehschutz Ja
Statische Lasthaltebremse Ja

Electrak-Uberwachungspaket:
Stromiiberwachung
Spannungsiiberwachung
Temperaturiiberwachung
Abschaltpunkt-Kalibrierung
Interne Endlagenschalter”
Dynamische Endlagenbremse

Sicherheitsausstattung

Lose Kabelenden

CE. UKCA, RoHS, REACH

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

Elektrische Anschliisse @

Zulassungen

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten
Alternative Adapter-Ausrichtung
44

Optionale elektronische Steuerung

CANopen® CAN-Bus

SAE J1939 CAN-Bus
Synchronisierungsoption
Niederstromschalten
Programmierbare Endlagenschalter
Signalabtaster
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

LPS  EXX+ LXX + Programmierb. Endschalter + Signalabtaster
CNO  J1939 CAN-Bus-Steuerung + Geschwindigkeitssteuerung
CO0  CANopen CAN-Bus-Steuerung + Geschwindigkeitssteuerung

SY2  Synchronisierungsoption

Zubehdr

Vorderer Gelenkkopf-Adapter

Externe, einstellbare Grenzschalter

Verdrahtung

Ca3 Ca1

T

Hier werden die Kabel standardmaRig durch die Kabelschlitze am Ende des Aktuator-Ge-
héuses herausgefiihrt. Die Herausfiihrung des Kabels kann beliebig zwischen dem Stecker
(1) an der Gehdusevorderseite und dem Ende der Kabelschlitze gewahlt werden.
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Electrak HD — Technische Daten

Mechanische Angaben

Parameter

Max. statische Last "

Max. dynamische Last (Fx)

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

Geschw., 0. Last / max. Last?

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

Min. Bestellhublénge (S)

Max. Bestellhublange (S)®

Bestellhubléangen-Abstufungen

Betriebstemperatur

Einschaltdauer, Volllast bei 25°C

Axialspiel, maximal

Haltemoment

Schutzart — statisch (dynamisch)

Salzspriihnebel-Bestandigkeit

(kN]
[kN (Ibs)]

[mm/s (in/s)]

[mm]
[mm]
[mm]
[°C]

(%]

[mm (in)]

[Nm]

[Std.]

' Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.

? Bei Einheiten mit Synchronisierungsoption variiert die synchronisierte Geschwindigkeit
geringfiigig, bleibt aber in der Regel nahe am Auslegungswert fiir Volllast. Weitere
Angaben zur Synchronisierungsoption siehe Seite??.

% max. 500 mm fiir 16 kN.

* Bei HDxx-B100 und HDxx-160 betragt die Einschaltdauer 15 %.
°Beschadigung der Elektronik: keine Geschwindigkeitssteuerung mit PWM-Spannung!
¢ Siehe vorherige Seite zur Verdrahtung.

Aktuator-Gewicht [kg]

Max. dynamische
Last (Fx) [kN (Ibs)]

1.7 (382)
2,6 (585)
4,5(1012)
6,8 (1592)
10 (2248)
16 (3584)

100
6.5
6,5
6,5
6,5
6,7
8.1

150
6.7
6,7
6.7
6.7
7.0
8.3

200 250
70 72
70 72
70 72
70 72
72 15
85 87

Electrak HD
18 (4050)

1,7(382
2,6 (585
4,5(1012
6.8 (1529
10 (2248
16 (3584

)
)
)
)
)
)

71/58(2,8/2,28)
40/32(1,6/1,3)
24/19(0,94/0,75)
18/14(0,71/0,55)
11/9(0,43/0,35)
7/5(0,27/0,21)

1

00

1000
50
—40 bis +85
95 4l
1,2 (0,047)

0

IP67/1P69K (IPG6)

300
7.5
75
75
75
1.7
8.9

5

350
1.7
1.7
1.7
1.7
8.0
A

00

400
8.0
8.0
8.0
8.0
8.2
93

Elektrische Angaben

Parameter

Zulassige Eingangsspannungen®

Toleranz, Eingangsspannung

HD12 (12 VDC Eingangsspannung)
HD24 (24 VDC Eingangsspannung)
HD48 (48 VDC Eingangsspannung)

Stromaufnahme o. Last / max. Last

HD12-B017
HD24-B017
HD48-B017
HD12-B026
HD24-B026
HD48-B026
HD12-B045
HD24-B045
HD48-B045
HD12-B068
HD24-B068
HD48-B068
HD12-B100
HD24-B100
HD48-B100
HD12-B160
HD24-B160
HD48-B160

Querschnitt, Motorleiter

Querschnitt, Signalleiter

Standardkabelléngen (Ca1)®

Kabeldurchmesser (Ca2)®©

Lénge, lose Kabelenden (Ca3)"®

Lange, Abisolierung (Ca4)®

Bestell-Hublénge (S) [mm]

450
8.2
8.2
8.2
8.2
91
93

500
8.5
8.5
8.5
8.5
9.4
9.7

550 600
87 90
87 90
87 90
99 | &
97 100

650
92
9.2
92
10,1
10,3

700
98
98
10,4
10,4
10,6

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

www.thomsonlinear.com

750
97
9,7
10,7
10,7
10.9

[VDC]
[VDC]

(Al

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

[m (in)]

[mm (in)]

[mm (in)]

[mm (in)]

800
10,0
10,0
11,0
11,0
11,2

850
10,2
10,2
1.3
1.3
11.5

Electrak HD
12,24, 48

9-16
18-32
36-64

3/18
1,5/9
0,75/4,5
3/18
1,5/9
0,75/4,5
3/18
1,5/9
0,75/4,5
3/20
1,5/10
0,75/5
3/18
1,5/9
0,75/4,5
3/20
1,5/10
0,75/5

2(14)
0,5 (20)

03,155
(11.8; 59; 197)

7,5(0,295)

900
10,5
11,6
11,6
11,6
11.8

76(3)
6(0,25)

950
10,7
11.9
11.9
11.9
12.1

1000
11,0
12,2
12,2
12,2
12,4
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Electrak HD — Abmessungen

Male Projektion
mm [Zoll] &

100
T [4.33) MAX Ltot ReF 129 -

[0.61] — ™

le 2350 MAX |
[9.25] !

Aufnahme, Handhilfs-
betatigung

148.0
[5.83]

ey ® B

' \
e Q
S 15
— 38.0 0.06 53.7
[1.50] 10:061 [2.11] REF
77.0
L——>f [3.03] Querbohrungsadapter, vorne ?
MAX Typ M oder E
B4 c2
Querb.-Adapter, hinten
Typ M oder E
Gabel-Querbohrungsadapter, vorne ?
Typ N oder F
Cc2
c5 C1
B4 1C6  c3
?abﬁ-ﬁ;ﬁr?.»Adagter hinten L\\_E + _L@ - ™ -
¥ \ ETQ 8 Innengewinde-Adapter, vorne %
‘ 1 © ( Typ P oder G
, 22 o cs c2
C1
C3
Cc4
4 1
Vi : m]:‘ AuBengewinde-Adapter, vorne
i { — [ Typ A
[l;/ITtslgtaAu(gﬂansch-Adanter hinten ‘ 4 js . - (2
ﬂ—L IR
Abmessungen, hintere u. vordere Adapter [mm]
Adaptertypen, hinten Adaptertypen, vorne
M E N F A® M E N F P G A
B1 13,4 13,4 13,4 13,4 7.8 C1 siehe Tabelle auf Folgeseite 16,5
B2 216 21,6 21,6 21,6 = €2 109 10,9 12,9 12,9 30,0 30,0 20,0
B3 254 25,4 25,4 25,4 S | 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 Ch = = 8.2 8.2 19,0 19,0 =
C6 = = = = 35,0 35,0 =

(1) Die Aufnahmedffnung ist mit einem Kunststoff-Gewindestopfen verschlossen. Bei abgenommenem Stopfen kann ein 6-mm-Steckschliissel eingesetzt und als Handkurbel dienen.
(2) Alle Adapter in Standard-Ausrichtung abgebildet.
(3) Der hintere Montageflansch Typ A kann héchstens mit einer max. statischen Tragzahl von 10 kN und/oder einem max. Hub von 300 mm bestellt werden.
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Linearaktuatoren

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

Last zu Geschwindigkeit"

80 (3.15)

70 (2.76) \

60 (2.36) ‘\\\

50 (1.97)

40(157)\\\\

30(1.18)

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)]

20 (0.79)

10 (0.39)

0 2000 4000 6000 8000 10000

(0)  (450) (899) (1349) (1798) (2248)

Last [N]

Gewindetriebart und dynamische Tragzahl

Kugel, 1,7 kN (382 Ibs) —
Kugel, 2,6 kN (585 Ibs) —

Kugel, 4,5 kN (1012 Ibs) —
Kugel, 6,8 kN (1529 Ibs) _—

12000 14000 16000
(2698) (3147) (3584)

Kugel, 10 kN (2248 Ibs) —
Kugel, 16 kN (3584 Ibs)

' Die Kurven gelten fiir alle Einheiten auRer fiir diejenigen mit Synchronisierungsoption, wo die Geschwindigkeit zwar variieren kann, aber in der Regel nah am Auslegungswert fir Volllast,

auch bei geringerer Last.

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

[+) _g (2]
S s =
832
vV vv
201 10(5.0 /
_ 18| 945 -
B / / / / /
5 16| 8|40 / / Ve
S 14735 / 7 4
S 12630 / / / ,/
< 10525 ///////
8|40 I/ / A/
E 6]3][15 // // /
2 4210
2 2/1]05
0(0]O0
0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000 16000
(0)  (450) (899) (1349) (1798) (2248) (2698) (3147) (3584)
Last [N]
Gewindetriebart und dynamische Tragzahl
Kugel, 1,7 kN (382 Ibs) — Kugel, 4,5 kN (1012 Ibs) _— Kugel, 10 kN (2248 Ibs) —
Kugel, 2,6 kN (585 Ibs) — Kugel, 6,8 kN (1529 Ibs) — Kugel, 16 kN (3584 Ibs)

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

Bestellschliissel

1.

1 2 3
HD12 B026- 0300

Modell und Eingangsspannung
HD12 = Electrak HD, 12 VDC
HD24 = Electrak HD, 24 VDC
HD48 = Electrak HD, 48 VDC

Spindeltyp, dynamische Tragzahl
B017- = Kugelgewinde; 1,7 kN (382 Ibf)
B026- = Kugelgewinde; 2,6 kN (585 Ibf)
B045- = Kugelgewinde; 4,5 kN (1012 Ibf)
B068- = Kugelgewinde; 6,8 kN (1529 Ibf)
B100- = Kugelgewinde; 10 kN (2248 Ibf)
B160- = Kugelgewinde; 16 kN (3584 Ibf)

Bestell-Hublange "?
0050 = 50 mm ©
0100 = 100 mm
0150 = 150 mm
0200 = 200 mm
0250 = 250 mm
0300 = 300 mm
0350 = 350 mm
0400 = 400 mm!
0450 = 450 mm
0500 = 500 mm
0550 = 550 mm
0600 = 600 mm
0650 = 650 mm
0700 = 700 mm
0750 = 750 mm
0800 = 800 mm
0850 = 850 mm
0900 = 900 mm
0950 = 950 mm
1000 = 1000 mm

6 7 8 9
M M S D

Electrak Modular Control System - Optionen

Nur fiir HD12 und HD24 verfligbare Optionen

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

LPS = EXX + LXX + Programm. Endlagenschalter + Signalabtaster

Fir HD12, HD24 und HD48 verfiighare Optionen

LXX = EXX + Niederstrom-Motorschaltung

LLX = EXX + LXX + Endlagen-Ausgangssignal

LXP = EXX + LXX + Analoger (Potentiometer) Positionsausgang
CNO = J1939 CAN-Bus + Geschwindigkeitssteuerung

€00 = CANopen Can-Bus + Geschwindigkeitssteuerung

SY2 = LXX + Synchronisierungsoption

Kabellange

1=0,3 m lange Kabel
2 =1,5m lange Kabel
3=5,0 m lange Kabel

Adapter / Montageflansch hinten

A = Montageflansch“/®

M = Querbohrung flir 12-mm-Bolzen

E = Querbohrung fiir %-Zoll-Bolzen

N = Gabel-Querbohrung fir 12-mm-Bolzen
F = Gabel-Querbohrung fiir ¥2-Zoll-Bolzen

Adapter vorne

A = metr. M16-AuBengewinde

M = Querbohrung flir 12-mm-Bolzen

E = Querbohrung fiir %>-Zoll-Bolzen

N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
F = Gabel-Querbohrung fiir 5-Zoll-Bolzen
P = metrisches M12-Innengewinde

G =z6lliges 1/2-20 UNF-2B Innengewinde

Adapter-Ausrichtung
(1) Weitere Hublangen auf Anfrage. Bitte kontaktieren Sie den Kundensupport. S= Standarg
(2) 500 mm ist die maximale Hublénge fiir 16-kN-Einheiten. M =um 90 ° gedreht
(3) Einheiten mit 50 mm Hub haben dieselbe eingefahrene Lange und EinbaugroRe wie eine
(RN 9. Anschlussoptionen

(4) Max. Bestellhublange fiir hinteren Montageflansch Typ A: 300 mm.

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

Optionstyp EXX Optionstyp ELX
Aktuator-Versorgungsspannung [vbCl Aktuator-Versorgungsspannung [vDC]
HD12 9-16 HD12 9-16
HD24 18-32 HD24 18-32
HD48 - HD48 =
,,,,,,,,, Ausgangskontakttyp potentialfrei
s1i - -
I o< sTOP | lF Max. Ausgangsspannung [DC/AC] 30/120
e < [ ——
+ ot i D ) Max. Ausgangsstromstarke [mA] 100
i o+
| ; ELECTRAKHD
: o rot ——@==—{ EXX 3 S1 :’ ”””” !
- 1™ (W =3 1= =
s ‘ S e L | (S
- + =+ -
- A ELECTRAKHD _
_(_1__ : 3 o i ot — | ELX @
‘ -t ‘ !
{_L } O————— schw. —(—%H !
(| rot —cim :
g weil ‘(—:— |
{.:,_ : nicht belegt< — braun 4(3E |
- — blau —(:E |
F Sicherung e : 1
_— schW. —— (|
S1 Zweipoliger Umschalter _ ! ‘
Ausg., ganz eingef violett ——Gm—— i
. . . Ausg. f—_— %/} i
Steuerungsoption EXX umfasst Die Funktionen des 10 e ansge e !
- . . . B @l - i
Electrak-Uberwachungspakets — fiir einen sicheren Betrieb ergspotenta o —eT—1
von Aktuator und Ausriistung. Mit der Steuerungsoption F Sicherung
EXX wird die Polaritat der Motorspannung durch ein S1 Zweipoliger Umschalter
- kundenseitig beigestelltes Schaltelement (Schalter,
Relais usw.) umgeschaltet, um den Aktuator aus- oder Steuerungsoption ELX entspricht der Option EXX, jedoch
einzufahren. Schalter, Stromversorgung, Verdrahtung und zusatzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
alle Komponenten miissen sowohl den Motorstrom fir Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.

das jeweilige Aktuatormodell und die aufgebrachte Last
vertragen, als auch den Einschaltstrom (bis zum 3-Fachen
des max. Dauerstroms fiir die max. Last und bis zu 150 ms
lang).
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Electrak HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp EXP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 _
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm]

50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 32,8
300-500 mm Hub 19,7
550-1000 mm Hub 9.8

[ !
i e
| og—sTop ! lF ->
Pl S i | (——
+ e -
i fo— 1
P 1 ELECTRAKHD _
3 3 o i ot —@&— Exp @ i
_ 01— i i :
; o—F— schw. _(+— ;
+32V0C ——— ot —(-i:-—
Pot.-Ausgang —————— weil —(3E+
braun —(—3— i
nicht belegt { i ;
blau ——G=—| i
0VDC —————— schw. —G—
violett —Gp—|
nicht belegt orange ——Gm—|
grau ——G—
F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter
Steuerungsoption EXP entspricht der Option EXX, jedoch

zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Riickfiihrung der Kolbenstangen-Position.
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Optionstyp EXD
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 _
Encoder-Typ Halleffekt
Encoder-Eingangsspannung [VDC] 4-24
Encoder-Ausgangsspannungspegel [VDC]
tief (log. Null), typisch / max. 0.1/0,25
Encoder-Auflésung | [mrln/]
HDxx-B017 Mpu's 028
HDxx-B026 0,15
HDxx-B045 0,09
HDxx-B068 0,07
HDxx-B100 0,04
HDxx-B160 0,03
) 1
i e
| ot STOP ! lF —->
Fo = o | T
+ Tt -
S RPN S
P | ELECTRAKHD _
3 3 o i ot —=—] EXD @ 1
—_ —0 i i :
! o——————— schw. —— !
+4-24VDC ———————— rot ‘(EE
Encoder-Ausgang —— weil —(—3—
braun 4(3F 1
nicht belegt i i
blau ——G=—| 1
ovoC ——— —— schw. ——G=—|
violett ——Gap—|
nicht belegt orange —(=—|
— |
F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter
Steuerungsoption EXD entspricht der Option EXX, jedoch

zusatzlich mit einem einkanaligen Encoder-Ausgang zur
Riickmeldung der Kolbenstangen-Position.
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Optionstyp ELP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 _
Ausgangskontakttyp potentialfrei
Max. Ausgangsspannung [DC/AC] 30/120
Max. Ausgangsstromstarke [mA] 100
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Pot.-Ausgangsaufldsung [Ohm/mm]
50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 32,8
300-500 mm Hub 19,7
550-1000 mm Hub 9.8
L !
i <
| o= sToP ! lF >
e S [(——
+ =t -
AR ELECTRAK HD _
— ot —G— ELP @ |
R S ; i :
1 oO———F—— schw. ‘(-':H !
+32VDC rot 4(3F |
Pot.-Ausgang weill _(EF
{ braun ‘(_3_ i
nicht belegt i i
_ blau | ;
0VDC schw. 4(; !
Ausg., ganzeingef. — violett 4(.5._/ i
Ausg., ganz ausgef. —orange‘(;/ ’ ‘
Bezugspotential grau 4(.,:._ 1

F Sicherung
ST Zweipoliger Umschalter

Optionstyp ELD
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 _
Ausgangskontakttyp potentialfrei
Max. Ausgangsspannung [DC/AC] 30/120
Max. Ausgangsstromstarke [mA] 100
Encoder-Typ Halleffekt
Encoder-Eingangsspannung [VDC] 4-24
Encoder-Ausgangsspannungspegel [VDC]
tief (logische Null), typisch / max. 0,1/0,25
Encoder-Auflésung [mm/lrlni
HDxx-B017 pis 028
HDxx-B026 0,15
HDxx-B045 0,09
HDxx-B068 0,07
HDxx-B100 0,04
HDxx-B160 0,03
] !
i =
| o< sTop ! lF ->
N - | (—-—
+ o -
A ELECTRAK HD _
3 i ° i 1ot —G=— ELD ;
S S ; i i
: o——+——————schw. —(-J-— @ ;
a-ae o e
Encoder-Ausgang weil _(ik i
b -] |
nicht belegt o _(1 1
blau — | |
ovDC schw. ‘(.L i
Ausg., ganz eingef. violett 4(.,:._/ i
Ausg., ganz ausgef. orange _(.k/} i
Bezugspotential grau 4(; |

F Sicherung

Steuerungsoption ELP entspricht der Option EXP, jedoch
zusatzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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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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Electrak HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp LXX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 36-64
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC]
HD12(24) 9-32
HD48 12-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
mul—-a
G
. ELECTRAK HD
+ ot ——G=— LXX ;
— schw, ——(=— @ 3
— ot —(—3— |
— weil} ‘(—3—
nicht belegt — braun _(.,L
—— blay —@
schw, ——G—|
S1 = " !
violett ——@==—
4‘» S2 = i
! orange—(-J-—
- grau ‘(-F

F Sicherung
ST Schalter, Ausfahren

S2  Schalter, Einfahren

Steuerungsoption LXX umfasst sdmtliche Grundfunktionen
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 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).
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Optionstyp LLX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 36-64
Ausgangskontakttyp potentialfrei
Max. Ausgangsspannung [DC/AC] 30/120
Max. Ausgangsstromstarke [mA] 100
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC]
HD12(24) 9-32
HD48 12-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
—
mul—-a
e
. ELECTRAK HD _
+ ot ——Gr— LLX @
—_ schw. —(-':k 3
Bezugspotential ——— ——  rot 4(3F |

Ausg., ganz ausgef., ———

nicht belegt {

Ausg., ganz eingef.

S1 ==p

+% S2

braun — G|

blau — G|

schw. —— G d—

violett ——G=—|
i

i
orange ——Gme—|
i

F 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]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 36-64
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm]

50-100 mm Hub 65,6
150-250 mm Hub 32,8
300-500 mm Hub 19,7
550-1000 mm Hub 9.8

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC]

HD12(24) 9-32
HD48 12-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22

—

mnl—-a

G

F ELECTRAKHD _

+ [ ot — @ Lxp ;

— schw. — G| @ i

32VDC —— rot —(EF 3

Pot-Ausgang —— weiR 4(3F+ i

braun ‘(—:— i

nicht belegt i i

{ blau ——G—| i

ovVbC —— schw. — G |

S1 =p " ; |

violett ——G@m— i

+ 4‘; S2 = i :

orange—(-Jk i

- grau — 3

F Sicherung
ST Schalter, ausfahren

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

zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Positionsriickmeldung.
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Optionstyp LPS
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 -
Signalabtaster, Eingangsspannung [VDC] 0,545
Signalabtaster, max. Strom [A] 0.8
Signalabtaster-Bewegung [mm/VDC]  Hub* [mm] /4
Signalabtaster, Wiederholgenauigk. [+ mm] 0,1
Spannung, Programmiereingénge [VDC]
HD12(24) 9-32
HD48 -
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC]
HD12(24) 9-32
HD48 _
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22

* Bestell-Hublénge des Aktuators oder Hub zwischen beliebigen programmierbaren Aus-
oder Einfahrgrenzen.

F et
+ ot ——@—{LPs i
— Schw., — G| @ |
5-VDC-Ausgang ot ——==— i
Signalabtaster, Eingang Weill —— G| i
Ausfahrgrenze ; i
Programmiereingang braun C_;_ ;
Einfahrgrenze blau & !
Programmiereingang -‘k i
0-VDC-Ausgang ——— schw. — (= ;
S1 == _ !
violett —Gmn—]
f ot S2em |
orange ——(me—|
- grau ——|

F Sicherung
ST Schalter, Ausfahren

S2  Schalter, Einfahren

Steuerungsoption LPS entspricht Option LXX, jedoch

mit zusatzlichen software-programmierbaren Aus- und
Einfahrgrenzen sowie einem Signalabtaster-Eingang

zur Ansteuerung der Kolbenstangenposition mittels
Potentiometer oder sonstiger Spannungsregelung. Beide
Funktionen sind gleichzeitig nutzbar.
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Electrak HD — elektrische Anschliisse

Optionstyp SY?2

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
HD12 9-16
HD24 18-32
HD48 36-64
Aktuator-Stromaufnahme [A]  siehe Seite 19
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC]
HD12(24) 9-32
HD48 12-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
Anzahl synchronisierter Aktuatoren 2-8
Max. Aktuator-Geschw.-Unterschied [%] 25
Halte- und Warteabstand [mm]
HDxx-B017 25,0
HDxx-B026 15,0
HDxx-B045 10,0
HDxx-B068 75
HDxx-B100 5.0
HDxx-B160 2,5

Die Steuerungsoption SY2 entspricht LXX mit zusatzlicher
Synchronisierungsfunktion, sodass bis zu 8 mit SY2
ausgestattete Aktuatoren parallel bewegt werden kdnnen.
Bei Verwendung der niederstromigen Aus- und Einfahr-
Eingange am Fiihrungsaktuator bewegen sich die Empfanger
gleichzeitig mit. Muss ein Aktuator einzeln bewegt werden,
kann er in den Ubersteuerungsmodus versetzt werden,
indem ein Schalter (S3) am roten Leiter geschlossen wird
(siehe Verdrahtungsplan).

Unbedingt zu beachten

e Die Versorgungsspannungen aller Einheiten diirfen max. +10 % voneinan-
der abweichen.

e Asymmetrische Lasten werden zwar unterstiitzt, die Lasten sollten
dennach so gleichmaRig wie méglich verteilt sein, um keinen einzelnen
Aktuator zu Uberlasten.

e Die Geschwindigkeit der Aktuatoren bleibt in der Regel nah am Ausle-
gungswert fiir Volllast, auch bei geringerer Last.

e Erkennt eine Einheit, dass sie 1 mm weiter ist als eine andere, wird sie
etwas langsamer, damit die andere Einheit aufholen kann. Ubersteigt der
Positionsunterschied zwischen einem Aktuator und dem am weitesten
zurlickliegenden Aktuator den in obiger Tabelle angegebenen Halte- und
Warteabstand, stoppt er, bis dieser aufgeholt hat.

e Tritt bei einem der Aktuatoren eine Uberlastung auf oder erkennt er, dass
die gemessene Position trotz laufendem Motor nicht aktualisiert, lost er
den Uberlastschutz aus und sendet ein Stopp-Signal an alle vernetzten
Aktuatoren. Die Aktuatoren kénnen entweder sofort in Gegenrichtung
fahren (sofern sie das System nicht blockieren) oder ihre Bewegung nach
einem Spannungs-Reset fortsetzen.
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St
S2
S3

+:U

Sicherungen Fiihrungsaktuator
Schalter, Ausfahren

Schalter, Einfahren 'F —)
Ubersteuerungs-/ o | I=

. -
Ricksetzschalter

Widerstande 120 Ohm ¢ ELECTRAKHD _

rot = sv2 @ 3

schw. ——@—| 3

S3 ; ;

rot : i

R nichtbelegt _ \yeig (ik ;

T i :

braun —@— i

blau l i

nicht belegt —— schw, —— k| i

S =—p ; i

+ violett ——&r—| i

S2 ¢ : !

L————————orange—G=—| :

- grau —@—|

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

P
F ELECTRAK HD
— 1ot ——@=—{SY2
schw. ‘(-u:-— @
nicht belegt —  rot ‘(-3_

nicht belegt — weiR ——@=—

braun ——Gr—

blay —é—|
.y nicht belegt —— schw, ——==—
nicht belegt —— violett——Gr—|

nicht belegt —orange—(-:-—

nicht belegt —— grau —

Jeder Aktuator verfolgt die Gesamtzahl der im System vernetzten
Aktuatoren. Erkennt ein Aktuator, dass weniger als die mindestens
erforderlichen Aktuatoren angeschlossen sind, erfolgt keine synchrone
Bewegung. Somit kann beim Ausfall der Kommunikation oder
Stromversorgung zu einem vernetzten Aktuator das gesamte System
angehalten werden.

Die Aktivierung des Ubersteuerungs-/Riicksetz-Signals an einem der
Aktuatoren setzt die Mindestanzahl der erforderlichen vernetzten
Aktuatoren auf 0 zurtick. Sind mehr Aktuatoren angeschlossen, wird diese
Mindestanzahl auf die Anzahl der gerade angeschlossenen Aktuatoren
aktualisiert.

Um dem Fihrungs- und dem/den Empféngern(n) gentigend Zeit fir die
Kommunikation zu geben, wird nach jeder Bewegung eine Verzégerung
von 250 ms vor der nachsten Bewegung erzwungen.

www.thomsonlinear.com



Optionstyp CNO und COO

Aktuator-Versorgungsspannung
HD12
HD24
HD48

Die Befehlsdaten umfassen:
e Position
e Geschwindigkeit
e Strom

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

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren
HD12(24)
HD48

Eingangsstrom, Ausf./Einf.

Adresswahl3 — — rot — G|

CAN-Hochpegel ——+———— blau — G|

| S2 gum
LeemeT Schw., —— G|
Adresswahl| 1 —————————— violett 4(-%
Adresswahl 2 ————————— orang94(+_
- ——— gral ——=—

F Sicherung
ST Schalter, manuell ausfahren (optional)
S2  Schalter, manuell Einfahren (optional)

[VDC]
9-16
18-32
36-64
[VDC]
9-32
12-64
[mA] 6-22

i |COO

Steuerungsoption CNO hat eine SAE J1939 CAN-Bus-,
COO eine CANopen-Steuerschnittstelle, die den Aktuator
ansteuert und tiberwacht. 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 binar-codierter Zusatz (BCD) zur
Standardadresse genutzt werden. Das ist niitzlich, wenn
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mehrere CAN-Aktuatoren am selben Bus angeschlossen
sind. Uber die Eingénge am weiRen und schwarzen Draht
kann der Aktuator manuell zum Aus- oder Einfahren gebracht
werden. Bei Nutzung der manuellen Steuerungseingénge
werden die CAN-Bus-Steuertelegramme, aber die Einheit
gibt weiterhin Riickfihrungssignale aus. Bei ungenutzten
Steuerungseingdngen wird die Steuerung tiber den CAN-Bus
wiederhergestellt.
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Electrak HD — Zubehor

Vorderer Gelenkkopf-Adapter Kabelsatze
Typ Metrisch Zollig Teilenummer  Beschreibung
Werkstoff Cadmierter Stahl 954-9364 0,3 m nur Spannungsvers. (EXX)
Male 954-9365 1,5 m nur Spannungsvers. (EXX)
A 12,0 £0,1 mm 0,5"
B 16.0+0. 1 mm 0625" 954-9366 5,0 m nur Spannungsvers. (EXX)
C M12 1/2-20 UNF SR 0,3 m Spannungsv. und 8-Leiter-Signal
Tl 756-9021 756-9007 (ELX, ELP, ELD, LXX, LLX, LXP, CNO, COO, SYN)

1,5 m Spannungsv. und 8-Leiter-Signal

9549388 (E1X, ELP ELD, LXX, LLX, LXP. CNO, COO, SYN)
MaBe Mage 9549369 5,0 m Spannungsv. und 8-Leiter-Signal
mm (ELX, ELP, ELD, LXX, LLX, LXP, CNO, COO, SYN)
954-9370 0,3 m Spannungsv. und 3-Leiter-Signal (EXP, EXD)
/_ R15 (R0.590) REF 14— B 954-9471 1,5 m Spannungsv. und 3-Leiter-Signal (EXP. EXD)
/f\\ 954-9372 5,0 m Spannungsv. und 3-Leiter-Signal (EXP, EXD)
A &\ — —
L [ ~——1
bl & A
8 N | i | i
N~ - \ | | i
o~ N I ] I ]
a| e L o
gl 3 L / L
L C L
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) ausgeriistet ist. Der Zoll-Adapter
erfordert das optionale Zoll-Innengewinde (Typ G).
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Grenzschalter fiir Schutzrohr-Montage

Sensortyp Halbleiter ~ Reed-Schalter
Kontakttyp SchlieRer (N.0.)
Ausgangstyp PNP Kontakt
Spannung [DC/AC]  10-30/- 5-115/5-115
Stromaufnahme, max. [mA] 100
Hysterese [mm (in)]  1,5(0,08) 1,0(0,04)
Betriebstemperatur [°C] -20bis+70 -20his+70
Leiterquerschnitt [mm?] 3x0,14 2x0,14
Lange (L) [mm(in)]  25,3(1,0) 30,5(1,2)
Schutzart IP6IK |P67
LED-Anzeige Ja
Verbindung 2 m Kabel mit losen Enden
Teilenr. 840-9131 840-9132
Einbaupositionen

Sensoren

A v MaRe

mm

Verbindung
Halbleiter

-i— braun —— +VDC !

ol F22 ol

I
— schw. —— Ausgang o ?—l— blau —— Ausgang

: braun  —— Eingang

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

]
@
oW

SMART

Standard-Leistungsmerkmale

e |ange Lebenserwartung

¢ Hohe Einschaltdauer

e Konstante, lastunabhangige Geschwindigkeit
e Konzipiert und getestet fir hérteste
Umgebungsbedingungen

24-VDC-Ausfiihrung erfiillt die Bahnnormen
EN 50155, EN 60077 und EN 45545*
Integrierte Elektronik macht separate Steuerungen
iiberfliissig

Perfekt fiir den Umstieg von Hydraulik oder
Pneumatik auf elektrische Aktorik

* Der Electrak LL (nur 24-VDC-Ausfiihrung) erfillt die
Bahnnormen EN 50155,
EN 60077 und EN 4554.

Allgemeine Angaben

Spindeltyp Kugel
Mutterntyp Fangsicherungsmutter
Handhilfsbetatigung Ja
Verdrehschutz Ja
Kontrolliertes Bremsen Jal
Statische Lasthaltebremse Ja

Electrak-Uberwachungspaket:
Stromiiberwachung
Spannungsiiberwachung
Temperaturiiberwachung
Interne Endlagenschalter

Sicherheitsausstattung

Lose Kabelenden

CE, UKCA, RoHS, EN 50155,
EN 60077, EN 45545

(1) Der Aktuator stoppt kontrolliert mit einer voreingestellten Verzdgerungsrate.

(2) Zwei Kabel werden bendtigt. Die Kabel gelangen tiber einen Stecker in den Aktuator.

Zum Austausch des Aktuators gegen einen neuen genigt einfaches Umstecken.
(3) Nur die 24-VDC-Ausfihrungen erfillen die Normen EN 50155, EN 60077 und EN 45545.
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Elektrische Anschliisse @

Zulassungen ©

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten

Alternative Adapter-Ausrichtung

Optionale elektronische Steuerung

CANopen® CAN-Bus

SAE J1939 CAN-Bus
Niederstromschalten
Programmierbare Endlagenschalter
Eingdnge, Hub-Endlagenschalter

Absolutpositions-Ausgang

Kombination der Steuerungsoptionen
LEX Electrak-Uberwachungspaket + Niederstrom-
Motorschaltung + Eingéange fiir externe Endlagenschalter

LXX Electrak-Uberwachungspaket + Niederstrom-
Motorschaltung

LXP Electrak-Uberwachungspaket + Niederstrom-
Motorschaltung + Ausgang, Absolute Positionsriickfiihrung

CNO  J1939 CAN-Bus + Geschwindigkeitssteuerung
CO0  CANopen-Bus + Geschwindigkeitssteuerung

Zubehor
Mechanisch Vorderer Gelenkkopf-Adapter
Elektrisch Externe, einstellbare Grenzschalter
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Electrak LL — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [kN (Ibs)] Verflighare Eingangsspannungen®®® [VDC] 24, 48
H:xggig 18 :;;ig; Toleranz, Eingangsspannung [VDC]
LLxx-BOGO 15(3372) LL24 (24 VDC Eingangsspannung) 16,8-32,0
LL48 (48 VDC Eingangsspannung) 36,0-60,0
M?_)E‘ d}/ggzrrgsche Last (Fx) (kN (Ibs] 2 (450) Stromaufnahme o. Last / max. Last [A]
X LL24-B020(40) 2/10,50
EG Y SR LL24-B060 2/850
LLxx-BOGO Rl LL48-B020(40) 1/5,25
Geschwindigkeit @ [mm/s (in/s)] LL48-B060 1/4,25
LLxx-B020 54(2,13) ] ] 2
LLxx-B040 30(118) Querschnitt, Motorkabelleiter [mm?] 2(14)
LLxx-B06O 15(0,59) Querschnitt, Signalkabelleiter [mm?] 0,5(20)
Min. Bestellhublange (S) [mm] 100 Standardkabelldnge (Ca1) [m (in)] 0,3(11,8)
Max. Bestellhublange (S) [mm] 450 Kabeldurchmesser (Ca2) [mm (in)]
Motorkabel 7,3(0,29)
Bestellhubléangen-Abstufungen [mm] 50 Signalkabel 6,6 (0,26)
Betriebstemperatur [°Cl ~ —40bis +85 Lange, lose Kabelenden (Ca3) [mm (in)] 74(2,9)
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 8o Lénge, Abisolierung (Ca) [mm (in)] 6(0,25)
Axialspiel, maximal [mm(in)]  1.2(0,047) Ca3 Cal
Haltemoment [Nm] 0 i )/@
Schutzart — statisch IP66 / IP6IK c *
#H.“ Ca2
Schutzart — dynamisch IP66
Salzspriihnebel-Bestandigkeit [Std] 500 [of B
1) Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange — '
2) Lastunabhéngige Konstantgeschwindigkeiten, auBer bei Geschwindigkeitssteuerung in Hier werden die Kabel standardmaRig durch die Kabelschlitze am Ende des Aktuator-Ge-
busgesteugrten Einheiten ) ) o hduses herausgefiihrt. Die Herausfiihrung des Kabels kann beliebig zwischen dem Stecker
3) Beschadigung der Elektronik: keine PWM zur Geschwindigkeitssteuerung verwenden (1) an der Geh&usevorderseite und dem Ende der Kabelschlitze gewahlt werden.

4) Steuerungsoption LEX bei 48 VDC Eingangsspannung nicht verfiighar

Gewicht [kg]

Bestell-Hublange (S) [mm]
100 150 200 250 300 350 400 450
6.8 12 75 79 82 8,6 89 93

Umrechnungsfaktoren:
Millimeter auf Zoll: 1 mm = 0,03937 Zoll
Kilogramm auf Pfund: 1 kg = 2,204623 Ibs
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Electrak LL — Abmessungen

Querb.-Adapter, hinten**
Typ M, S oder E

B4

Gabel-Querb.-Adapter, hinten**
Typ N, T oder F

B4

MaRe Projektion

Ltot =32, =
215 mm [Zoll] ©
I — MAX
[9.646]
- -
F 15
235 o591 |
MAX ——= |
[9.252] !
M22x1.5 @
Aufnahme, Handhilfsbetéti=
gung *
”””””””””””” P
’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’ I L O . ;
54 REF-
As 38 Ss 15 [2.126]
+ 3 + 1
[0.150] [0.059]
ca Querbohrungsadapter, vorne **
I Typ M, S oder E
C3
e
! C1
i
‘ = c4 Gabel-Querbohrungsadapter, vorne **
' B1 Typ N, T oder F
B2 & 3 Tcs
e
Cc2
C5 C1
—0_6— C3 c4  Innengewinde-Adapter, vorne **
PJ_ Typ P. R oder G
C5 Cc2
B1 c
B2
C6 c3
c4 AuBengewinde-Adapter, vorne **
B / 7—* TypQ
C5 Cc2
C1

* Aufnahme, Handhilfsbetatigung Die Offnung ist mittels Kunststoffstopfen verschlossen. Bei abgenommenem Stopfen kann ein 6-mm-Innensechskantschliissel eingesetzt

und als Handkurbel dienen.

** Alle Adapter in Standard-Ausrichtung abgebildet.
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Electrak LL — Leistungsdiagramme

Gewindetriebart und dynamische Tragzahl
Kugel, 2 kN (450 Ibs) = Kugel, 4 kN (899 Ibs) mmm Kugel, 6 kN (1348 Ibs)
Last zu Geschwindigkeit

60 (2.36)
_ 50(1.97)
T —
2 240(157)
£ €30(1.1)
g E
S 20(0.79)
10 (0.39)
0(0)
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
(0) (225) (450) (675) (900) (1125)  (1350)
Last [N]
Last zu Stromaufnahme!”
S 12 6 8
2 8 —_— 1, ¥
2 6 — 3 =
=S s 2
e
S 2 ,} 1 g
& 0 0 &
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
(0) (225) (450) (675) (900) (1125)  (1350)
Last [N]
Last zu Laufleistung
600 (375
(375) \
= 450 (281) \\
E; N\
E 300 (188) \\
% 150 (94) ~—
0
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
(0) (225) (450) (675) (900) (1125)  (1350)
Last [N]
Last zu Einschaltdauer M®
_ 100 —
= 80
E 60 ——
E 40 e —
_é 20
- 0

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Last [%]

1) Die Kurven wurden bei 25 °C Umgebungstemperatur erzeugt.
2) Die genaue Laufleistung hangt von der Temperatur und sonstigen Umgebungsfaktoren ab. Weitere Informationen erhalten Sie von unserem Kundensupport.
3) Last in Prozent der maximal zulassigen Last fir den jeweiligen Spindeltyp und die dynamische Tragféhigkeit.
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Electrak LL — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5

LL24 B040- 0200 LEX A

1. Modell und Eingangsspannung
L1224 = Electrak LL, 24 VDC
LL48 = Electrak LL, 48 VDC

2. Spindeltyp, dynamische Tragzahl
B020- = Kugel, 2 kN
B040- = Kugel, 4 kN
B060- = Kugel, 6 kN

3. Bestell-Hublange '
0100 =100 mm
0150 =150 mm
0200 =200 mm
0250 = 250 mm
0300 =300 mm
0350 = 350 mm
0400 = 400 mm
0450 =450 mm

4. Steuerungsoption
LEX = Electrak-Uberwachungspaket + Niederstrom-Motorschaltung +
Eingénge fiir externe Endlagenschalter®?
LXX= Electrak-Uberwachungspaket + Niederstrom-Motorschaltung®
LXP = LXX + Positionsriickftihrungs-Ausgang®
CNO= J1939 CAN-Bus + Geschwindigkeitssteuerung®
C00= CANopen-Bus + Geschwindigkeitssteuerung®

5. Kabelsatz-Option
A =0,3 m lange Kabel mit losen (zahlencodierte Adern)
1 =0,3 m halogenfreie Kabel mit losen Enden (farbcodierte Adern)
2 =1,5m halogenfreie Kabel mit losen Enden (farbcodierte Adern)
3=5,0 m halogenfreie Kabel mit losen Enden (farbcodierte Adern)
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6. Hintere Adapteroption
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
F= Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
S = Edelstahl, Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
T = Edelstahl, Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

7. Vordere Adapteroption
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
E = Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
F = Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
P = metrisches Innengewinde M12 x 1,75
G = Zolliges Innengewinde 1/2-20 UNF-2B
S = Edelstahl, Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
Q = Edelstahl, metrisches Aufengewinde M16 x 2
R = Edelstahl, metrisches Innengewinde M16 x 2
T = Edelstahl, Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

8. Adapter-Ausrichtung
S = Standard
M = um 90° gedreht

9. Anschlussoption
D = lose Kabelenden

(1) Weitere Hubldngen auf Anfrage. Bitte kontaktieren Sie den Kundensupport.

(2) Nur mit 24-VDC-Eingangsspannung verfiigbar.
(3) Fir 24- und 48-VDC-Eingangsspannung verflgbar.
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Electrak LL — elektrische Anschliisse

Steuerungsoption LEX

Zuldssige Eingangsspannungen [VDC] 24
Toleranz, Eingangsspannung [VDC] 16,8-32,0
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
—)
mul—-a
=
ELECTRAKLL
- 1/Rot  —+— LEX i
= )
+ I RP - ; 2 / Schwarz ‘(""* :
R — 3/Braun {'%'— |
— 1/Braun %-:-— i
nicht belegt } i
— 2/Blau —G=— !
S3 o ! |
Eing., Endlage ausgef. —— 3/ Violett —G==—| !
s4 | |
Eing., Endlage eingef. —j’ 4/ Orange —= i
5/Rot —=
S1 ==pp i i
6/WeiR —G=—{ Ausf. ;
7/ Schwarz —@=—{ ~ Einf. }
- 8/ Grau %—:‘-— ;

+/-  Positive / negative Spannung
F Sicherung

R Bremswiderstand

S1  Schalter, ausfahren

S2  Schalter, einfahren

S3  Endlagenschalter, ausfahren
S4  Endlagenschalter, einfahren

Zur Ansteuerung des Aktuators wird eine negative Spannung
an den Ausfahr- bzw. Einfahreingang und eine negative
Spannung an das Bezugspotenzial an 8/Grau angeschlossen.
Es gibt auch externe Endlagen-Eingénge, deren Aktivierung das
Ausfahren oder Einfahren des Aktuators verhindert. Um die
Position der Kolbenstange direkt zu erfassen, empfehlen wir
einen Thomson-Reedsensor (Teilenummer 840-9132) direkt an
die Sensor-Nuten der Kolbenstange zu montieren.
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Steuerungsoption LXX / LXP

Zuldssige Eingangsspannungen [VDC] 24,48
Toleranz, Eingangsspannung [VDC]

LL24 (24 VDC Eingangsspannung) 16,8-32,0

LL48 (48 VDC Eingangsspannung) 36,0-60,0
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
Positions-Ausgangsspannung [VDC] 05-45
Linearitét der Positionsriickfiihrung [%] +0,25
Auflésung der Positionsriickfiihrung [mm/V] Bestell-Hublénge

(S) [mm) /4

— 1/Rot —G=—{LXX/ @
F i |LXP
+ —— e 2/ Schwarz =
B RREEEEE — 3/Braun —(-:F
— 1/Braun —G—]
— 2/Blau —G—|
5VDC 3/ Violett —=—

Positionsriickfiihrungs-Ausgang 4/ Orange =

0VvDC
S1 =—=p

- 8/ Grau =

5/Rot  —(=—

6/Weil —=— Ausf.

7/ Schwarz {-%-— Einf.

+/-  Positive / negative Spannung
F Sicherung

R Bremswiderstand

ST Schalter, ausfahren

S2  Schalter, einfahren

Bei Steuerungsoption LXX und LXP wird zur Ansteuerung des
Aktuators der Pluspol der Eingangsspannung an den Ausfahr-
bzw. Einfahreingang und der Minuspol an das Bezugspotenzial
an 8/Grau angeschlossen. Die Option LXP bietet zudem einen
Ausgang zur absoluten Positionsriickfiihrung.
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Steuerungsoption CNO / COO

Zul3ssige Eingangsspannungen [VDC] 24,48
Toleranz, Eingangsspannung [VDC]

LL24 (24 VDC Eingangsspannung) 16,8-32,0

[L48 (48 VDC Eingangsspannung) 36,0-60,0
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [vDC] 9-64
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 0,35-2,75
CAN-Bus-Befehlsdaten:

e Position

e Geschwindigkeit

e Strom

CAN-Bus-Riickmeldedaten:
e Position
e Geschwindigkeit
e Strom
e \eitere Diagnoseinformationen

G
ELECTRAK LL
fimmmimmimmimmeo
— 1/Rot  —G=—cNOZ
F i |coo @
+ . 2/ Schwarz ~G—|

R-:'": i

. —— 3/Braun —==—|

CAN-Tiefpegel

1/Braun  ~Ge=—|

CAN-Hochpegel 2/Blau -G

Adresswahl 1 (AS1)
Adresswahl 2 (AS2)

4 /Q0range -G

Adresswahl 3 (AS3) 5/Rot -G+
S1 ==p :

O — -~ 6/WeiR e Ausf.
| S2mm i

el 7/ Schwarz -G=—{  Einf.

I
3/ Violett -G i

+/-  Positive / negative Spannung

R Bremswiderstand

F Sicherung

ST Schalter, ausfahren (optional)

S2  Schalter, einfahren (optional)

AS1 Adresswahlschalter, Bindrposition 1

AS2  Adresswahlschalter, Bindrposition 2
AS3  Adresswahlschalter, Bindrposition 3

www.thomsonlinear.com

Steuerungsoption CNO hat eine SAE J1939 CAN-Bus- und
COO0 eine CANopen®-Steuerschnittstelle, die den Aktuator
ansteuert und tiberwacht. Verfahrbefehle werden als
CAN-Telegramme an den Eingangen ,,CAN-Tiefpegel” und
.CAN-Hochpegel” ausgegeben. Die Adresseneingdnge AST,
AS?2 und AS3J kénnen als binarcodierter Dezimaladdierer
verwendet werden, um die Standardadresse des Aktuators
zu &ndern. Diese Option ist hilfreich, wenn sich mehrere
CAN-Bus-Aktuatoren am selben Bus befinden. Der Aktuator
kann manuell betatigt werden, indem eine positive Spannung
an den Ausfahr- bzw. Einfahreingang und eine negative
Spannung an das Bezugspotenzial angeschlossen wird. Bei
Nutzung dieser manuellen Steuerungseingange werden

die CAN-Bus-Steuertelegramme ignoriert, aber die Einheit
gibt weiterhin Riickfihrungssignale aus. Bei ungenutzten
Steuerungseingangen wird die Steuerung tiber den CAN-Bus
wiederhergestellt. Bei Verwendung der Adresseneingange
und/oder der manuellen Ein- und Ausfahrschalter muss das
Bezugspotenzial an 8/Grau auf Minus gelegt werden.
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Electrak LL — Zubehor

Grenzschalter flir Schutzrohr-Montage

Vorderer Gelenkkopf-Adapter

Sensortyp Halbleiter ~ Reed-Schalter Typ Metrisch Zollig
Kontakttyp SchlieRer (N.O.) Werkstoff Cadmierter Stahl
Ausgangstyp PNP Kontakt MaRe

A 12,0 £0,1 mm 05"
Spannung [VDC/VAC] 10-30/- 5-120/5-120 B 143+0 1 mm 0625"
Stromaufnahme, max. [mA] 100 C M12 1/2-20 UNF
Hysterese (mm] 15 10 Teilenr. 756-9021 756-9007
Betriebstemperatur [°C] -20bis+70 -20his+70 Abmessungen [mm (in)]
Leiterquerschnitt [mm?] 3x0,14 2x0,14

33.3 (1.312) REF
Lange (L) [mm] 253 305 « > «—>—B
(‘\
Hohe (H) [mm] 51 5,7 //\
Schutzart [P6IK IP67 A \\
LED-Anzeige Ja \
: : i A -
Verbindung 2 m Kabel mit losen Enden x| & .
Teilenr. 840-9131  840-9132 g5 s o
Einbaupositionen " - C/
A 4 y v

Der vordere Gelenkkopf-Adapter ist in metrischer
oder Zoll-Ausfiihrung erhaltlich. 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. Der Zoll-Adapter erfordert

oF = v das optionale Zoll-Innengewinde (Typ G).
©| ] |
A ‘ L ‘ A H
e
Verbindung
Halbleiter Reed-Schalter

— braun —— +VDC !

] o o) |

. I
I— schw. —— Ausgang :_ ?—l— blau —— Ausgang

: braun —— Eingang

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

]
@
oW

Allgemeine Angaben

SMRT Spindeltyp ACME
Mutterntyp Gleit
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja
o Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)
iI'n Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden
Zulassungen CE, UKCA, RoHS, REACH, ISO 13766

Standard-Leistungsmerkmale

. _ _ Optionale Ausstattungsmerkmale
e Beste Leistungsdichte seiner Klasse

¢ |ntegrierte ,Bordelektronik”, einschl. B’L‘i‘fﬂjgf“he Verscme_dene Kabe”ange_n
Ausfiihrungen mit SAE-J1939- oder CANopen- e
CAN-Bus Steuerungsoptionen  Endlagenschalter
e Perfekt fiir den Umstieg von Hydraulik oder e e
Pneumatik auf elektrische Aktorik Niederstrom-Motorschaltung
e Konzipiert und getestet fiir harteste SIS TR A
Umgebungsbedingungen CANopen CAN-Bus
e /uverldssig und wartungsfrei
Eigenschaften der Steuerungsoptionen
Steuerungsoption
Eigenschaft XXX XXP EXX EXP LXX LXP CNO co0
Dynamisches Bremsen Nein Nein Ja Ja Ja Ja Ja Ja
Endlagenschutz Ja Ja Ja Ja Ja Ja Ja Ja
Uberlastschutz Nein Nein Ja Ja Ja Ja Ja Ja
Temperaturiiberwachung Nein Nein Ja Ja Ja Ja Ja Ja
Temperaturkorrektur Nein Nein Ja Ja Ja Ja Nein Nein
Spannungsiiberwachung Nein Nein Ja Ja Ja Ja Ja Ja
PWM-kompatibel Ja Ja Nein Nein Nein Nein Nein Nein
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Electrak MD — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7 8 9
MD12 A025- 0300 XXX 2 N N S D
1. Modell und Eingangsspannung 5. Kabelsatz-Option
MD12 = Electrak MD, 12 VDC 1=0,3 m Kabel mit losen Enden
MD24 = Electrak MD, 24 VDC 2 =1 m Kabel mit losen Enden

MD48 = Electrak MD, 48 VDC
6. Hintere Adapteroption

2. Spindeltyp, dynamische Tragzahl N = Gabel-Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen
A025- = ACME-Spindel, 250 N (56 Ibs)
A050- = ACME-Spindel, 500 N (112 Ibs) 1. Vordere Adapteroption
A100- = ACME-Spindel, 1000 N (225 Ibs) N = Gabel-Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen

A200- = ACME-Spindel, 2000 N (450 Ibs)
8. Adapter-Ausrichtung

3. Bestell-Hublénge S = Standard
0050 =50 mm M =um 90 ° gedreht
0100 =100 mm
0150 =150 mm 9. Anschlussoption
0200 = 200 mm D = lose Kabelenden
0250 = 250 mm
0300 =300 mm

(1) Weitere Hublangen auf Anfrage. Bitte kontaktieren Sie den Kundensupport.
4. Electrak Modular Control System - Optionen (2) Option nicht verfiigbar fiir Modelle mit 48 VDC Versorgungsspannung.

XXX = interne Endlagenschalter

XXP = XXX + analoger (Potentiometer) Positionsausgang

EXX = Elektronisches Uberwachungspaket?

EXP = EXX + analoger (Potentiometer) Positionsausgang®

XX = EXX + Niederstrom-Motorschaltung

LLX = LXX + Endlagen-Ausgangssignale

LXP = LXX + analoger (Potentiometer) Positionsausgang

LLP = LXP + Endlagen-Ausgangssignale

CNO = EXX + J1939 CAN-Bus + Geschwindigkeitssteuerung

€00 = EXX+ J1939 CANopen-Bus + Riickfiihrungslose
Drehzahlsteuerung
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Electrak MD — Abmessungen

MaRe Projektion
mm [Zoll] 6
I. f 0 f = 54 .0 —==
A £2.00+. 0801 ——— = f2.131
— | |14
10" 4491
B10.1
22.
[0.3%] (Qs[o,aee] w23
13,6341
________________________________________ .l..t; ._._._._._._._._._..I.(a.}.
25.8 £1.5 [+.059 ] —=]
1315 [1.014] S ?0?236]
19.0 REF [5.181
10.75]

Anmerkung: Alle Adapter in Standard-Ausrichtung abgebildet.

Verhaltnisse, Bestell-Hublange (S), Gesamtlénge (Ltot) und eingefahrene Lange(A)

Standard-Bestellhubléngen (S] [mm] 50, 100, 150, 200, 250, 300
Gesamtlange (Ltot) [mm] Ltot=A+23,4
Eingefahrene Lange (A) [mm] A=S+1332
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Electrak MD — Leistungsdiagramme

Last zu Geschwindigkeit
60 (2.36)

50 (1.97)

40 (1.57)

30(1.18)

N

20(0.79) N

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)]

10(0.39)

—
O e e

0 250 500 750 1000 1250 1500 1750  200(
(0) (56) (112) (169) (225) (281) (337) (393) (450

Dynamische Tragzahl [N]

250 N | 1000 N (225 Ibs)
500N _— 2000 N (450 Ibs)

Aktuator-Spannung [VDC] Last zu Stromaufnahme
1224 48
6.5|3.25 | 1.62

6.0 | 3.00 | 1.50 7 =

55 (275 | 1.38 7

5.0 | 250 | 1.25

45225 | 1.12 I/I //

40| 2.00 | 1.00

35| 1.75 | 0.88
30| 1.50 | 0.75

[/

[/
25] 1.25 | 0.62 %
2.0| 1.00 | 0.50
1.5]0.75 | 0.38 -

1.0 0.50 | 0.25

05| 025 | 0.12
0 0

Stromstérke [A]

0 250 500 750 1000 1250 1500 1750 2000
(0) (56) (112) (169) (225) (281) (337) (393) (450)

Dynamische Tragzahl [N]

250 N | 1000 N (225 Ibs)
500N _— 2000 N (450 Ibs)

Hinweis! Beide Kurven wurden bei 21°C Umgebungstemperatur erzeugt. Andere Umgebungstemperaturen und bestimmte Aktuator-Eigenschaften kénnen leicht abweichende Werte
ergeben.
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Electrak MD — Steuerungsoptionen

Steuerungsoption, Typ XXX Steuerungsoption, Typ XXP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
MD12 9-16 MD12 9-16
MD24 18-32 MD24 18-32
Aktuator-Stromaufnahme [A] siehe Seite 110 Aktuator-Stromaufnahme [A] siehe Seite 110
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
ST 4= .
| STOP | i —) Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
I et E ) —Tw U Potoniorton L "
M : - ax. Potentiometer-Leistung W] 1
© : ELECTRAK MD _ Potentiometer-Linearitét [%] +0,25
o ot —— xxx Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm]
- L _(_'_2_ ! MDxxA025, alle Hubléngen 16,67
ffffffffff ! 1 MDxxA100, alle Hubléngen 16,67
(— weil —= i MDxxA050, 50—-250 mm Hub 33,33
e —] | MDxxA200, 50-250 mm Hub 33,33
" i MDxxA050, 300 mm Hub 16,67
——orange —(T ; MDxxAZ200, 300 mm Hub 16,67
— violett — =&
nicht belegt 2 S
—— braun —@-| i $1i :
Lo | : o{g; ! = -
— g —e | . ° — —
i : F ; P o————————
— rot/weil —@Y + o ! <
i i i P o—
L — schw./weill —='9 b ; ELECTRAKMD _
””””””” 1 ] o ot — & xxp i
F Sicherung — o : 8 @ i
! O—————+—— schw. —@r= :
S1 Zweipoliger Umschalter — mommmmeed | i
Pot.-Ausgang weil _(+3__
L4 ;
Mit der Steuerungsoption XXX wird die Polaritat der — flau —e 1
. .. . i 5
Motorspannung durch ein - kundenseitig beigestelltes e ‘
Schaltelement (Schalter, Relais usw.) umgeschaltet, um nicht belegt < —— violett —¢, ‘
den Aktuator aus- oder einzufahren. Dank eingebauter — braun —ee"
Endlagenschalter stoppt der Aktuator automatisch — gau —
bei Erreichen der Endlage. Schalter, Stromversorgung, WD rotjweil @2 ;
Verdrahtung und alle Komponenten miissen sowohl den SWDC — schw/weiR {.‘,1_0} 1
Motorstrom fir das jeweilige Aktuatormodell undde ~— Tommmmmmooe
aufgebrachte Last vertragen, als auch den Einschaltstrom _
F Sicherung

(bis zum 3-Fachen des max. Dauerstroms fir die max. Last

i ST Zweipoliger Umschalter
und bis zu 150 ms lang).

Steuerungsoption XXP entspricht der Option XXX, jedoch

zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Riickfiihrung der Kolbenstangenposition.
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Electrak MD - Steuerungsoptionen

Steuerungsoption, Typ EXX Steuerungsoption, Typ EXP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
MD12 9-16 MD12 9-16
MD24 18—-32 MD24 18-32
Aktuator-Stromaufnahme [A] siehe Seite 110 Aktuator-Stromaufnahme [A] siehe Seite 110
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
ST :
i STOP | i —p Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
E L= i 5 I — : _
+ (HO—— - Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
: ° : ELECTRAK MD _ Potentiometer-Linearitét [%] +0,25
o ot — @ Exx @ i Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm]
_ 01 H 1 ! n
i i | L2 ! MDxxA025, alle Hublangen 16,67
,,,,, — s | MDxxA100, alle Hublangen 16,67
M — weilt —& i MDxxA050, 50—250 mm Hub 33,33
by et | MDxxA200, 50250 mm Hub 33,33
: i MDxxA050, 300 mm Hub 16,67
— oraHQE—(—ii ; MDxxA200, 300 mm Hub 16,67
— violett—@& ;
nicht belegt ] L ! A —
—— braun ——G=— i i :
A | Ty T
! i e 5 I —
— rot/weiR  —@] i + 45‘:037 ! =
o i Pl
L — schw/weil =9 i b l ELECTRAK MD _
””””””” : ] o ot — @ Exp l
F Sicherung - = ! i @ |
: O—————*— schw.—= ‘
ST Zweipoliger Umschalter e i |
Pot.-Ausgang weip —&° i
ia i
Steuerungsoption EXX umfasst samtliche Grundfunktionen — by —] 1
des auf Seite 6 beschriebenen elektronischen forangeﬂ‘fz !
Uberwachungspakets — fiir einen sicheren Betrieb von nicht belegt < —— violett _(.,g 1
Aktuator und Ausriistung. Mit der Steuerungsoption —— braun —c-i
EXX wird die Polaritdt der Motorspannung durch ein — gau —Gr2
- kundenseitig beigestelltes Schaltelement (Schalter, VD royweil i
Relais usw.) umgeschaltet, um den Aktuator aus- oder SWDC  chw/veiR {.,‘.LO} ;

einzufahren. Schalter, Stromversorgung, Verdrahtungund ~—— mmmmmmmmeeeed
alle Komponenten miissen sowohl den Motorstrom fiir .

. . . F Sicherung
das jeweilige Aktuatormodell und die aufgebrachte Last 1 Zweipoliger Umschalter
vertragen, als auch den Einschaltstrom (bis zum 3-Fachen
des max. Dauerstroms fiir die max. Last und bis zu 150 ms

ana) Steuerungsoption EXP entspricht der Option EXX, jedoch
ang).

zusétzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Ruckflihrung der Kolbenstangen-Position.
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Steuerungsoption, Typ LXX Steuerungsoption, Typ LLX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
MD12 9-16 MD12 9-16
MD24 18—-32 MD24 18—-32
Aktuator-Stromaufnahme [A]  siehe Seite 110 Aktuator-Stromaufnahme [A] siehe Seite 110
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32 Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22 Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
- Max. Spannung, Endlagen-Ausgang [VDC] 32
- | N o Max. Stromstarke, Endlagen-Ausgang [mA] 25
=
. ELECTRAK MD _ =
+ —F— ot — Lxx @ l = -
12 !
- s | . ELECTRAK MD _
—— weiR —(—}3 i + — rot —(+1— LLX i
nicht belegt L, ! i @ !
52 <= — bl —& i — schw, — &2 1
S orange‘(—li i R1 RZI:I icht bel . i3 ;
ausf/einf + VOC 4@ B i . nicht belegt —— weiff ——@==— ‘
- violett—G= i ganz ausgefahren i i
) t i Ausgangssignal blau —&* !
nicht belegt —— braun —— G| i S2 = ' }
; i ——orange ——G=> i
-VDC grau — G ; ausf/einf + VDC S1 == _ i L :
; i violett — ] i
— rot/weiR  —@=2| i ganz eingefahren b L7 i
nicht belegt ) i 1 Ausgangssignal raun  ——Gee—t :
— schw./weiR @19 i : } i

-VDC grau — @2

— rot/weil — @2 i
nicht belegt ! i

F Sicherung — schw./weil —s19) i
ST Schalter, Ausfahren P Scheng T
S2  Schalter, Einfahren S1  Schalter, Ausfahren

S2  Schalter, Einfahren
R1  Pull-up-Widerstand

R2  Pull-up-Widerstand

Steuerungsoption LXX umfasst alle Grundfunktionen
des elektronischen Uberwachungspakets, die in EXX
enthalten sind, jedoch wird im Unterschied dazu die

Polaritdt der Motorspannung von der integrierten Steuergngsqption _LLX entspricht Option _LXX, jedogh
Elektronik umgeschaltet. Die kundenseitig beigestellten 2usétzlich mit ZW?' Endlagen—Ausgangs&gn.alen, die
Schaltelemente zum Aus- oder Einfahren des Aktuators angeben, wenn die Kolbenstange vollstandig aus- bzw.
miissen lediglich mit Niederstrom-Signalen arbeiten. eingefahren ist. Da es sich um stromziehende Open-
Dennoch miissen die Stromversorgung und zugehdrige Collector-Ausgange handelt, benétigen sie jeweils einen

Verdrahtung sowoh! den Motorstrom fiir das jeweilige externen Pull-up-Widerstand.

Aktuatormodell und die aufgebrachte Last vertragen,
als auch den Einschaltstrom (bis zu anderthalbmal max.
Dauerstrom fiir die max. Last und bis 150 Millisekunden
lang).
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Electrak MD - Steuerungsoptionen

Steuerungsoption, Typ LXP Steuerungsoption, Typ LLP
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
MD12 9-16 MD12 9-16
MD24 18-32 MD24 18-32
Aktuator-Stromaufnahme [A] siehe Seite 110 Aktuator-Stromaufnahme [A] siehe Seite 110
Potentiometer-Typ drahtgewickelt Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32 Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 1 Max. Potentiometer-Leistung (W] 1
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25 Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Pot.-Ausgangsaufldsung [Ohm/mm] Pot.-Ausgangsauflosung [Ohm/mm]
MDxxA025, alle Hublangen 16,67 MDxxA025, alle Hublangen 16,67
MDxxA100, alle Hublangen 16,67 MDxxA100, alle Hublangen 16,67
MDxxA050, 50-250 mm Hub 33,33 MDxxA050, 50-250 mm Hub 33,33
MDxxA200, 50-250 mm Hub 33,33 MDxxA200, 50-250 mm Hub 33,33
MDxxA050, 300 mm Hub 16,67 MDxxA050, 300 mm Hub 16,67
MDxxA200, 300 mm Hub 16,67 MDxxA200, 300 mm Hub 16,67
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32 Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22 Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
— — Max. Spg., Endlagen-Ausgang [VDC] 32
oLt [ T ™ Max. Stromst, Endlagen-Ausgang. [mA] 25
G
ELECTRAK MD —
F ,,,,,,,,,,,,
‘ ! I -
+ ot —c—— LXP @ | J -
12 !
- e | ; ELECTRAKMD
Pot.-Ausgang weild —(—137 i + 1:} rot 4—}-1— LLP @ ;
s <nﬂt belegt ——  blau —(—34— 3 — schw.%':'Z— 3
— orange—==2| i R1 D RZD i |
ausf/einf + VDC —E—:} ! ; ! !
— Violett—@& i ) i3 i
. ‘ Pot.-Ausgang weifl —(-;‘Hi i
nicht belegt —— braun —(-:k : ganz ausgefahren —
_voe grau — @8] ! Ausgangssignal S2 ¢ | }_
i i ——orange —Gee>
Pot. + VDC rot/weil {-.:-2} : ausf/einf + VDC s1 »—violett —(-LG— = ‘
Pot. —VDC schw./wei {-.:-LO i ganz eingefahren braun 7(_1.7_ :
,,,,,,,,,,,,, Ausgangssignal ‘ i
-voe gas —e" b— ;
F Sicherung Pot. + VOC rot/weid —d |~ ;
ST Schalter, ausfahren ' e i@r— i
S2  Schalter, Einfahren Fot. = YDC e e
F Sicherung
. ) . . ST Schalter, Ausfahren
Steuerungsoption LXP entspricht der Option LXX, jedoch S2  Schalter, Einfahren
zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur R1 - Pull-up-Widerstand
Positionsriickmeldung. Rz Pull-up-Widerstand

Steuerungsoption LLP entspricht der Option LLX, jedoch
zusatzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur
Riickmeldung der Kolbenstangen-Position.
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Electrak MD — Steuerungsoptionen und Kabelsatze

Steuerungsoption, Typ CNO und COO Kabelsatze
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Teilenummer  Beschreibung
mg;i 198__1362 954-9423-001 0,3 Meter langes, 10-adriges Kabel
Aktuator-Stromaufnahme [A] siche Seite 110 954-9423-002 1,0 Meter langes, 10-adriges Kabel
Die Befehlsdaten umfassen: 954-9423-003 2,0 Meter langes, 10-adriges Kabel
e Position
e Geschwindigkeit
e Strom

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

Eingangsspg., manuell aus-/einfahren [VDC] 9-32
Eingangsstrom, manuell aus-/einfahren  [mA] 6-22
—r— '
5 [ T ™
<
F ELECTRAKMD _
 — == CNO / ;
e rot —(: cno @
- schw, — @2 i
Adresswahl 3 weill —(—li
CAN-Hochpegel blau —— @kt i
S1 = 's |
+VDC ----- po---- - orange ——G= i
s2=p _ s 1
fffffff - violett ——G=> i
CAN-Tiefpegel braun —— e i
-VDC grau — k2| ;
Adresswahl | ———— rot/weiB  —@2] :
Adresswahl 2 ———— schw./weif —@n2 1
F Sicherung

S1  Schalter, manuell ausfahren (optional)
S2  Schalter, manuell Einfahren (optional)

Steuerungsoption CNO hat eine J1939 CAN-Bus-, COO eine
CANopen-Steuerschnittstelle, die den Aktuator ansteuert
und Giberwacht. Die Ein- und Ausfahrbefehle werden als
CAN-Telegramme an den Pins ,CAN-Tiefpegel” und ,CAN-
Hochpegel” ausgegeben. Die Adresswahl-Pins 1, 2 und 3
kdnnen als binar-codierter Zusatz (BCD) zur Standardadresse
genutzt werden. Dies ist niitzlich, wenn mehrere CAN-
Aktuatoren am selben Bus angeschlossen sind. Uber Pins 6
(violett) und 5 (orange) kann der Aktuator manuell zum Aus-
oder Einfahren gebracht werden.
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DMHD — Technische Leistungsmerkmale

]
@
oW

SMART

Antrieb durch den 8
Electrak HD " L

Standard-Leistungsmerkmale

e Selbsttragende Hubs&ule, eloxiertes Aluminium-
Strangpressprofil, mit hoher Lastmomentkapazitat

¢ Bordelektronik mit vielen optionalen Funktionen

e 24 oder 24 VDC Standard-Eingangsspannung

e Statische Tragzahl bis 18 kN (4050 Ibf)

e Dynamische Tragzahl bis 16 kN (3584 Ibf)

e Hub bis 600 mm

e (Geschwindigkeiten bis 71 mm/s (2,8 in/s)

e Schutzart statisch: IP65

e T-Nuten entlang der gesamten Profilldnge

e Wartungsfrei

Allgemeine Angaben

Spindeltyp Kugel
Mutterntyp Fangsicherungsmutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja
Statische Lasthaltebremse Ja

Electrak-Uberwachungspaket:
Strom{iberwachung
Spannungsiiberwachung
Temperaturiiberwachung
Abschaltpunkt-Kalibrierung
Interne Endlagenschalter”
Dynamische Endlagenbremse

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden

Zulassungen CE

80

Optionale elektronische Steuerung

CANopen CAN-Bus

SAE J1939 CAN-Bus
Synchronisierungsoption
Niederstromschalten
Programmierbare Endlagenschalter
Signalabtaster
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

LPS  EXX + LXX + Programm. Endlagenschalter + Signalabtaster
CNO  SAE J1939 CAN-Bus-Steuerung + Geschwindigkeitsstg.
COO  CANopen CAN-Bus-Steuerung + Geschwindigkeitssteuerung

SY2  Synchronisierungsoption

Zubehdr

T-Nut-Schrauben

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
(1) Alle DMHD-Aktuatoren sind mit dynamischer Endlagenbremsung ausgestattet.

Dynamisches Bremsen tiber den gesamten Hub nur mit den Optionen Niederstromschalten
und J1939.
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DMHD — Technische Daten

Mechanische Angaben

Max. statische Last " [kN (Ibf)] 18 (4050)
Max. dynamische Last (Fx) [kN (Ibf)]
DMHDxxB017 1,7 (382)
DMHDxxB026 2,6 (585)
DMHDxxB045 45(1012)
DMHDxxB068 6,8 (1529)
DMHDxxB100 10 (2248)
DMHDxxB160 16 (3584)
Max. Lastmoment, dyn. und stat. ~ [Nm (Ibf-in)] 710 (6284)
Geschw., o. Last / max. Last®? [mm/s (in/s)]
DMHDxxB017 71/58(2,8/2,28)
DMHDxxB026 40/32 (1,6/1,3)
DMHDxxB045 24/19(0,94/0,75)
DMHDxxB068 18/14(0,71/0,55)
DMHDxxB100 11/9(0,43/0,35)
DMHDxxB160 7/5(0,27/0,21)
Min. Bestellhublénge (S) [mm] 100
Max. Bestellhublange (S)® [mm] 600
Bestellhubléangen-Abstufungen [mm] 50
Betriebstemperatur [°C] —40 bis +85
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 254
Axialspiel, maximal [mm (in)] 1,2 (0,047)
Schutzart — statisch |P65

! Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.
? Bei Einheiten mit Synchronisierungsoption variiert die synchronisierte Geschwindigkeit

geringfiigig, bleibt aber in der Regel nahe am Auslegungswert fiir Volllast. Weitere Anga-

ben zur Synchronisierungsoption siehe Seite 90.
% max. 500 mm ftir 16 kN

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

er 15 %.

> Beschadigung der Bordelektronik: keine Geschwindigkeitssteuerung mit PWM-Span-
nung!.
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Elektrische Angaben

Zulassige Eingangsspannungen®
Toleranz, Eingangsspannung

DMHD12 (12 VDC Eingangsspan-

nung)

DMHD24 (24 VDC Eingangsspan-

nung)

[VDC]

[VDC]

Stromaufnahme o. 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

Lange, Abisolierung

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

[m (in)]

[mm (in)]
[mm (in)]

[mm (in)]

12,24

9-16
18 -32

3/18
1,5/9
3/18
1,5/9
3/18
1,5/9
3/20
1,5/10
3/18
1,5/9
3/20
1,5/10

2(14)
0,5(20)

15,5
(59, 197)

7,5(0,295)
76 (3)
6(0,25)
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DMHD — Abmessungen

[T I MaRe Projektion
w mm [Zoll] 6
%Dw I I i
}
1)
~
=3
o
N
—
< | S|
D
= |
~
o,
o
S
=
I 0
240 [9.45]
216 [8.50] 16.5[0.65]
[
| g'g | |
£y ‘ =8 f
N3 O o
et ql'D
%). & np P i =)
=3 A 10.5[0.41]
= 45[1.77] o
) 188 7.401 A-A
Hinweis: Alle Modelle mit zwei Kabeln auBer denen mit Steuerungsoption EXX, die ein Kabel in der Mitte des Profils hat.
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublénge (S) [mm] 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
Eingefahrene Lange (A) fiir [mm] 357 407 457 507 557 657 707 757 807 857 907
bt s ) [Zolll 141 16,0 18,0 20,0 21,9 25,9 27,8 29,8 31,8 33,7 35,7
Gewicht fiir kgl 218 23,3 24,9 26,4 28,0 30,8 323 338 355 37,0 38,5
DMHDxx3017(026,045,068) [lbs] 48,0 51,3 54.8 58,1 61,6 67,8 71,1 74,4 78,1 81,4 84,7
Eingefahrene Lange (A) fiir [mm] 407 457 507 557 607 657 707 757 807 857 907
D 1075 31100 Zoll 160 180 200 218 239 239 278 298 318 337 357
Gewicht fiir kgl 220 23,6 25,1 26,7 28,2 31,1 325 34,7 36,4 38,0 39,5
DMHDxxB100
[lbs] 48,4 51,9 55,2 58,7 62,0 68,4 715 76,3 80,1 83,6 86,9
Eingefahrene Lange (A) fiir [mm] 407 457 507 557 607 657 707 757 807 - -
DMHDxxB160 *
[Zolll 16,0 18,0 20,0 21,9 239 23,9 278 29,8 31,8 - -
Gewicht fiir kgl 223 239 254 27,0 28,5 314 325 34,7 36,4 - -
DMHDxxB160 *

[lbs] ~ 491 52,6 552 59,4 62,7 69,1 715 76,3 80,1 = =
* Max. Hub fiir DMHDxxB160 (16 kN (3584 Ibf)) = 500 mm.
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DMHD — Leistungskennkurven

Last zu Geschwindigkeit™! Aullermittige Tragzahl
Kraft [N] Kraft [Ibf]
80 (3.15) | 16000 3600
70/(2.76) [ 14000 3150
§ 60 (2.36) — 12000 2700
= 50(1.97) 10000 2250
£ S
T 40(157) ==~ 8000 1800
=2 S
£ 30(1.18) 6000 \ 1350
& 20(0.79) - 4000 \ 900
10(039) | = ——r—re— 2000 N 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) (63)
Last [N (Ibf)] Hebelarm-Lange (La) [mm (in)]

" Kurven giiltig fiir alle Modelle, auBer solchen mit Synchronisierungsoption, wo die Geschwindigkeit 25 % geringer
ist. Fmax

Last zu Stromaufnahme .

20 10
9 i

= @ .|/ / = :
5 16 —t 7 8 5 5
15 r i / S E
T M 7 7 < - i
% 12 U / R / 6 % i
P 7 7 7 i
a p // ~1 A Q i
= . > 0
& 107 )2 R ) g .E: E
< A A / PR .
g 8- £
S 5 -'l/./ // e 3 8
= ERARS £
E 4l 2 £
s, ¥ | B

0 0

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

Last [N (Ibf)]
DMHDxxB017 (1,7 kN (382 Ibf)) =====zseees DMHDxxB045 (4,5 kN (1012 Ibf)) ===—==— DMHDxxB100 (10 kN (2248 Ibf)) ======== -
DMHDxxB026 (2,6 kN (585 Ibf)) - — — - DMHDxxB068 (6,8 kN (1529 Ibf)) DMHDxxB160 (16 kN (3584 Ibf))

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

Bestellschliissel

1 2 3 4 5
DMHD12- B026- 0300 LXX 1
1. Modell und Eingangsspannung 4. Electrak Modular Control System - Optionen

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
LPS = EXX + LXX + Programm. Endlagenschalter + Signalabtaster
CNO = J1939 CAN-Bus + Geschwindigkeitssteuerung

€00 = CANopen Can-Bus + Geschwindigkeitssteuerung

DMHD12 - = Hubséulentyp DMHD, 12 VDC
DMHD24 - = Hubsaulentyp DMHD, 24 VDC

2. Spindeltyp, dynamische Tragzahl
B017- = Kugelgewinde; 1,7 kN (382 Ibf)
B026- = Kugelgewinde; 2,6 kN (585 Ibf)
B045- = Kugelgewinde; 4,5 kN (1012 Ibf)
B068- = Kugelgewinde; 6,8 kN (1529 Ibf)
B100- = Kugelgewinde; 10 kN (2248 Ibf)
B160- = Kugelgewinde; 16 kN (3584 Ibf)

3. Bestell-Hublénge M@

0100 =100 mm SY2 = LXX + Synchronisierungsoption

0150 = 150 mm

0200 = 200 mm Kabellange und Anschlussart

0250 = 250 mm 1=1,5m Kabel mit losen Enden

0300 = 300 mm 2 =5,0 m Kabel mit losen Enden

0350 = 350 mm

0400 = 400 mm

0430 =450 mm (1) Weitere Hubla f Anfrage. Wenden Sie sich an den Kund it
0500 500 e et
0550 = 550 mm

0600 = 600 mm
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Optionstyp EXX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMHD12 12
DMHD24 24
17T ;
i OéESTg’P : t
P oo M
= i
A MWD
i © rot —(—‘:F EXX 3
— L1 H 1
' O————— schw. —(—ik @ i
-
-
-
-
-
o]
SCam
-
F Sicherung T

ST Zweipoliger Umschalter

Steuerungsoption EXX umfasst Die Funktionen des
Electrak-Uberwachungspakets — fiir einen sicheren Betrieb
von Aktuator und Ausriistung. Mit der Steuerungsoption
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 Komponenten miissen sowohl den Motorstrom fiir
das jeweilige Aktuatormodell und die aufgebrachte Last
vertragen, als auch den Einschaltstrom (bis zum 3-Fachen
des max. Dauerstroms fiir die max. Last und bis zu 150 ms
lang).
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DMHD — Elektrische Anschliisse

Optionstyp ELX
Aktuator-Versorgungsspannung [vDC]
DMHD12 12
DMHD24 24
Ausgangskontakttyp potentialfrei
Max. Schaltspannung, Grenzschalter [vDC] 140
Max. Schaltstrom, Grenzschalter [mA] 350
Max. Schaltleistung, Grenzschalter W] 5
] [
3 o{snﬁw ; ‘
Fol oo ¥ 4
+ ot I
S AR S
P 1 DMHD .
3 3 o ot — @ ELX @ i
_ 01 i :
i o———————— schw. —G !
rot —cim i
weill —(—3— ;
nichtbelegt< — braun 4(3E i
blau —(—3— 1
schw, ——Ge— ‘
Ausg., ganz eingef. ——————————— Violett —@—— i
Ausg., ganz ausgef. orangeg(-,-—/} :
Bezugspotential —— grau — (= |

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

F Sicherung
ST Zweipoliger Umschalter

Steuerungsoption ELX entspricht der Option EXX, jedoch

zusétzlich mit zwei Ausgdngen, 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-Linearitat [%] +0,25
Pot.-Ausgangsauflésung [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

[ it
3 o< STgPP : f
F i i o‘—l— ¥
+ o+ 1 I
S RS
P | DMHD_ _ .
3 3 o i ot —@=—| Exp @ |
—_ 01— i i :
} o——————— schw, —— |
+32V0C ————————— 0t —(im
Pot.-Ausgang ———————— weil} ‘(—3—+
braun —(EE 1
nicht belegt { ! i
blau ——G=—| i
0VDC ———————— schw. ——G—|
violett — G|
nicht belegt orange —(=—|
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-Ausgangsspannungspegel [VDC]
tief (logische 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
817 TR
i %s‘rgpp ! t
F R 1 4
1 1 oO——
+ e It
| O—; DMHD
3 i o L rot —(-:5— EXD @ :
_ —— 01— i ! :
: o———+—— gchw. — G ‘
+4-24\0C ——————————— 10t —(-;H
Encoder-Ausgang —— weifs —(—3—
{ braun —(—3— |
nicht belegt i ;
blau — = |
0WOC ——— schw. —(—3—
violett —(EE
nicht belegt orange ——Ge—
grau — G 3
F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter
Steuerungsoption EXD entspricht der Option EXX, jedoch

zusatzlich mit einem einkanaligen Encoder-Ausgang zur
Riickmeldung der Kolbenstangen-Position.
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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
Pot.-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
i o{ STEPP ! t
R N S A ¥
+ e [T
LT DMHD
3 i o L rot —(—37 ELP @ :
_ 01 i i :
‘ oO———F—*—schw. —(-':-— ;
+32V0C rot 4<__
Pot.-Ausgang weill 4(3F i
{— braun _(.,L i
nicht belegt i i
— blav @] i
owe —— schw. —(-k i
Ausg., ganzeingef. —_ violett ‘(.L/ i
Ausg., ganz ausgef. —orange_(__/} ;
Bezugspotential grau _(.,:H 1
F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter

Steuerungsoption ELP entspricht der Option EXP, jedoch

zusdtzlich mit zwei Ausgangen,

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-Ausgangsspannungs- [vDC]
pegel tief (log.Null), typisch/max. 0,1/0,25
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
ST
3 O{ STgPP ; '
F ‘ § ° ‘ ! ‘
+ o+ 1 [T
A DMHD
o ‘ ot —CEFELD @
—_ 01— i :
O——— = schw. ‘(-':H !
+4—24\DC rot HF
Encoder-Ausgang WeIR ——Gm—]
{ braun ‘(—3—
nicht belegt !
blay —— G|
0VDC

Ausg., ganz eingef.
Ausg., ganz ausgef.

Bezugspotential

F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter

- violett—{—
- orange ‘(-k/}
- gau —(]

schw. ——Gp—

Steuerungsoption ELD entspricht der Option EXD, jedoch

zusatzlich mit zwei Ausgdngen,

die angeben, wenn die

Kolbenstange vollstandig aus- bzw. eingefahren ist.
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DMHD — Elektrische Anschliisse

Optionstyp LXX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMHD12 9=116
DMHD24 18 -32
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
1
¥
Il
DMHD
F prmmmi
+ 1 ot ——@—{LXX @ ;
—_ schw. —(-J-— 3
— ot —(ik |
— weil ——G—|
nicht belegt — praun ‘(.L_
— blau ——G—|
schw, ——G=—
s14 " |
violett ——(==—
4} s2§ i
! orange—(-:H
- grau —(+—

F Sicherung
ST Schalter, Ausfahren

S2  Schalter, Einfahren

Steuerungsoption LXX umfasst sdmtliche Grundfunktionen
des Electrak-Uberwachungspakets, die in Steuerungsoption

EXX enthalten sind, jedoch wird im Unterschied dazu
die Polaritdt der Motorspannung von der integrierten
Elektronik umgeschaltet. Die kundenseitig beigestellten
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).
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Optionstyp LLX
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]

DMHD12 9-16
DMHD24 18 —32
Ausgangskontakttyp potentialfrei

Max. geschaltete Ausgangssp. [VDC] 140
Max. Ausgangsstromstarke [mA] 350
Max. Ausgangsleistung (W] 5
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
t
4
[ 1T
. DMHD
+ E rot ——@=—{LLX

Bezugspotential

Ausg., ganz ausgef, ———
braun —
nicht belegt i

Ausg., ganzeingef. —

s14

+‘+ s2§

. l
violett — G|
i

orange —— G|
i

Sicherung
ST Schalter, ausfahren

S2  Schalter, Einfahren

Steuerungsoption LLX entspricht der Option LXX, jedoch
zusatzlich mit zwei Ausgangen, die angeben, wenn die
Kolbenstange vollstdndig aus- bzw. eingefahren ist.

-1
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Optionstyp LXP

Aktuator-Versorgungsspannung
DMHD12
DMHD24

Potentiometer-Typ

Max. Pot.-Eingangsspannung
Max. Potentiometer-Leistung
Potentiometer-Linearitdt

Pot.-Ausgangsaufldsung
50-100 mm Hub
150-250 mm Hub
300-500 mm Hub
550-600 mm Hub

Eingangssp., Ausfahren/Einfahren

Eingangsstrom, Ausf./Einf.

[VDC]

[VDC]

(W]

[%]
[Ohm/mm]

[vDC)
[mA]

32VDC
Pot.-Ausgang

nicht belegt {

0vDC

9-16
18-32

drahtgewickelt
32
1
10,25

65,6
32,8
19,7
9.8
=372

6-22

weiR ——h—{»| i

— blau ——=

+4‘ s2y

F Sicherung
ST Schalter, ausfahren

S2  Schalter, Einfahren

braun ——==—|

i
i

! i
schw., ——(G==— i
; i
violett ——Gm— ‘
; i

i

i
orange ——(==—|
i

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

Steuerungsoption LXP entspricht der Option LXX, jedoch
zusétzlich mit einem analogen (Potentiometer-) Ausgang zur

Positionsriickmeldung.
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Optionstyp LPS

F Sicherung
ST Schalter, Ausfahren

S2  Schalter, Einfahren

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DMHD12 9-16
DMHD24 18—-32
Signalabtaster, Eingangsspannung [vDC] 05-45
Signalabtaster, max. Strom [A] 0.8
Signalabtaster-Bewegung [mm/VDC]
Signalabtaster, Wiederholgen. [+ mm] 0.1
Spannung, Programmiereingange [VDC] 9=
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [VDC] 9-32
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-22
)
1 4
Il
. DMHD
+ E rot — G—LPS i
. I ()}
5-VDC-Ausgang rot —(EF :
Signalabtaster, Eingang weil 4(3E
Ausfah |
Programﬁigrgﬁwr:;]é; braun _(':H ‘
Einfahrgrenze i i
Programmiereingang blau 4(-‘# i
0-VDC-Ausgang schw, —— @ i
S1 =—p et !
violett —— G
4‘» S2 = i
! orange —
grau e

Steuerungsoption LPS entspricht Option LXX, jedoch
mit zusatzlichen software-programmierbaren Aus- und
Einfahrgrenzen sowie einem Signalabtaster-Eingang
zur Ansteuerung der Kolbenstangenposition mittels
Potentiometer oder sonstiger Spannungsregelung.
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DMHD — Elektrische Anschliisse

. F Sicherungen Fiihrunasaktuator
Optlonstyp SY2 S1  Schalter, Ausfahren T
S2  Schalter, Einfahren 1
Alg:\tjliltgr—\z/ersorgungsspannung VDC] 916 S3  Ubersteuerungs-/Riicksetzschalter \
1 -1 . )
R Widerstdnde 120 Ohm i
DMHD24 18-32 DMHD
F i
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [vDC] 9-32 + — rot = sY2 @
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6—22 - schw. ﬂ'“ 1
s3 ‘ !
Anzahl synchronisierter Aktuatoren 2-8 rot ! 1
) nicht belegt — \yeig — @ !
Max. Aktuator-Geschw.-Unterschied [%] 25 R e i i
braun ——@=— i
Halte- und Warteabstand [mm] blau 1 i
DMHDxx-B017 25,0 bl } :
DMHDxx-B026 150 o g 0 T W e |
DMHDxx-B045 10,0 + 24— vio\ett—(-:r— ;
DMHDxx-B068 75 L g i
DMHDxx-B100 50 I 1
_ | i
DMHDxx-B160 25 ?
. . . . . Empfanger-Aktuator(en
Die Steuerungsoption SY2 entspricht LXX mit zusatzlicher plang fen)
Synchronisierungsfunktion, sodass bis zu 8 mit SY2
ausgestattete Aktuatoren parallel bewegt werden kdnnen.
Bei Verwendung der niederstromigen Aus- und Einfahr-
Eingange am Fiihrungsaktuator bewegen sich die Empfanger F DMHD |
gleichzeitig mit. Muss ein Aktuator einzeln bewegt werden, + e ot —esw @ :
kann er in den Ubersteuerungsmodus versetzt werden, - schw. —G=— 1
indem ein Schalter (S3) am roten Leiter geschlossen wird nicht belegt —  rot —— 1
(siehe Verdrahtungsplan). nicht belegt — weif —— & |
braun ——@—{ i
Unbedingt zu beachten blay ——e+| i
e Die Versorgungsspannungen aller Einheiten diirfen max. 10 % R U nicht belegt —— schw. 4(_'__
voneinander abweichen. _ ) ; ;
e Asymmetrische Lasten werden zwar unterstiitzt, die Lasten sollten nicht belegt —— violett—e=— ;
dennoch so gleichmaRig wie méglich verteilt sein, um keinen einzelnen nicht belegt ——orange——r— ;
Aktuator zu tiberlasten. nicht belegt —— grau —— & i
e Die Geschwindigkeit der Aktuatoren bleibt in der Regel nah am .
Auslegungswert fir Volllast, auch bei geringerer Last.
¢ Erkennt eine Einheit, dass sie 1 mm weiter ist als eine andere, wird sie erforderlichen Aktuatoren angeschlossen sind, erfolgt keine synchrone
etwas langsamer, damit die andere Einheit autholen kann. Ubersteigt der Bewegung. Somit kann beim Ausfall der Kommunikation oder
Positionsunterschied zwischen einem Aktuator und dem am weitesten Stromversorgung zu einem vernetzten Aktuator das gesamte System
zurlickliegenden Aktuator den in obiger Tabelle angegebenen Halte- und angehalten werden.
Warteabstand, stoppt er, bis dieser aufgeholt hat. o Die Aktivierung des Ubersteuerungs-/Riicksetz-Signals an einem der
e Tritt bei einem der Aktuatoren eine Uberlastung auf oder erkennt er, dass Aktuatoren setzt die Mindestanzahl der erforderlichen vernetzten
die gemessene Position trotz laufendem Motor nicht aktualisiert, 8st er Aktuatoren auf 0 zuriick. Sind mehr Aktuatoren angeschlossen, wird diese
den Uberlastschutz aus und sendet ein Stopp-Signal an alle vernetzten Mindestanzahl auf die Anzahl der gerade angeschlossenen Aktuatoren
Aktuatoren. Die Aktuatoren kénnen entweder sofort in Gegenrichtung aktualisiert.
fahren (sofern sie das System nicht blockieren) oder ihre Bewegung nach e Um dem Filhrungs- und dem/den Empfangern(n) geniigend Zeit fiir die
einem Spannungs-Reset fortsetzen. Kommunikation zu geben, wird nach jeder Bewegung eine Verzégerung
e Jeder Aktuator verfolgt die Gesamtzahl der im System vernetzten von 250 ms vor der nachsten Bewegung erzwungen.

Aktuatoren. Erkennt ein Aktuator, dass weniger als die mindestens
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DMHD — Elektrische Anschliisse DMHD — Zubehor

Optionstyp CNO und COO T-Nut-Schraube
Aktuator-Versorgungsspannung [vDC] Bezeichnung Teilenummer
DMHD12 9-16
DMHD24 1832 10 THutSehray- DB00041
Die Befehlsdaten umfassen: Die T-Nut-Schraube Mae
e Position . .
o Geschwindigkeit passt in die T-Nut, die am mm
e Strom aulleren Profil der Hubsaule m
Die Riickfihrungsdaten umfassen: verlauft. T-Nut-Schrauben T
o Position kénnen anstelle der oberen
* Geschwindigkeit Montageplatte zur Montage 35
® Stiom der Einheit verwendet
e sonstige Diagnosedaten ertinnert verwende ||
- - werden und/oder um andere
Eingangssp., Ausfahren/Einfahren [vDC] K Profil >
DMHD12(24) 9-132 ompolnenten am FroT M10
nzubringen.
Eingangsstrom, Ausf./Einf. [mA] 6-—22 anzubringe
F Sicherung )
ST Schalter, manuell ausfahren (optional) 2
S2  Schalter, manuell Einfahren (optional) 11
DMHD
F |
+ rot ——G— oNo/ ;
—_ schw.—(-:-— @ 3
Adresswahl 3 ———— — rot —(EF 3
S1 =—=p ! !
+VDC - - -~ i

. |

----- - schw. ——G==— :

Adresswahl 1 violett —(-.L 3
Adresswahl 2 orange—(-.:H i
-6 —— gau — G| 3

Option CNO hat eine SAE J1939 CAN-Bus- und COO eine
CANopen-Steuerschnittstelle. Die Ein- und Ausfahrbefehle
werden als CAN-Telegramme an den Pins ,CAN-Tief” und
.CAN-Hoch” ausgegeben. Die Adresswahl-Pins 1, 2 und 3
kdnnen als bindr-codierter Zusatz (BCD) zur Standardadresse
genutzt werden. Das ist niitzlich, wenn mehrere Aktuatoren
am selben Bus angeschlossen sind. Uber die Eingénge am
weilen und schwarzen Draht kann der Aktuator manuell
zum Aus- oder Einfahren gebracht werden. Bei Nutzung der
manuellen Steuerungseingdnge werden die CAN-Bus-Te-
legramme, aber die Einheit gibt weiterhin Riickfiihrungssi-
gnale aus. Bei ungenutzten Steuerungseingangen wird die
Steuerung Uber den CAN-Bus wiederhergestellt.
www.thomsonlinear.com 91
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Electrak GX DC — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Robust und zuverldssig

e 12,24, 36, 48 oder 90 VDC Standard-
Eingangsspannung

e Modelle mit ACME- oder Kugelgewindetrieb

e Statische Tragzahl bis 18 kN (4000 Ibf)

e Dynamische Tragzahl bis 9 kN (2000 Ibf)

e Hubldngen bis 24 in (609 mm)

e (Geschwindigkeiten bis 61 mm/s (2,4 in/s)

e Schutzart statisch: IP66

e Uberlastkupplung fiir Mitten- und Endlagenschutz

e Motor mit Thermoschalter

e Wartungsfrei

92

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME oder Kugel

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

selbsthemmende Spindelmutter
Fangsicherungsmutter

Handhilfshetatigung Nein (optional)

Verdrehschutz Nein

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

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicks. Motor-Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse
Option ohne Potentiometer
Option mit Potentiometer

Lose Kabelenden mit/ohne Stecker
Kabel mit/ohne Stecker

Zulassungen
Standard =
optional CE, UKCA M@

(1) In der EU genutzte Aktuatoren miissen CE-zugelassen sein.
(2) Das 90-VDC-Modell ist nicht mit CE-Zulassung erhaltlich.

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten

Handhilfsbetétigung

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber

/ubehor

Mechanisch Montagebolzen

Kompatible Steuerungen

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

Electrak GX DC — Technische Daten

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

(3) Max. Bestell-Hublénge fiir Dxx-21B5 = 20 Zoll

(4) Andere Hublangen — Kundensupport

(1) Andere Eingangsspannungen — Kundensupport.
(2) 90 VDC-Modell nicht CE-konform.
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Electrak GX DC — Abmessungen

+2.6/+3.6
—A

145 [£0.10/ £0.14]
«—— B+550[217] —» [057] —» ——B——»
: MAX ! 2 56.2[2.2] MAX ——
i 254 : 2 50.8(2.0] MAX ——
; [1.00] : _
i ( |
i 54.0 i B
A5 ——— 2.13] ! il 165.0 [6.47
s v A3 —bi = (6471 —»
. ..... [
i
. i i @ 65.3 MAX
Ad ! 147 [2.57]
i ©16.5[0.65] [0.58] —»
i MIN
: 217 !
: 085 —»  |e
; MIN :
—»|——i<+—260[1.024] ———— 192.0 [7.56] MAX

E=212.80.1 [0.50 £0.004] :
K=0102+0.1[0.400.004] _ | @ B
M=@122+01[048£0.004] [

S: Hub, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb

A: Eingefahrene Lénge, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb
A1: schwarzer Leiter L
A2: roter Leiter |

A3: Aufnahme, Handhilfsbetdtigung (optional) AN -

A4: Gehauseabmessungen fiir Potentiometer-Option /
Ab: Kabelausgang bei Potentiometer
A6: MaRe, Abflachung

B: 86,1 mm (3,390 in)

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hubléange (S) [Zoll] 2 4 6 8 10

Eingefahrene Lange [mm] 2113 2621 3129 3637 4145

ACME-Modelle (A) Zol] 832 1032 1232 1432 1632

Eingefahrene Lénge [mm] 2515 3023 3531 4039 4547

Kugelgewinde-Modelle () 71 9gp 1190 1390 1590 17,90

Langenzugabe fiir [mm]

Potentiometer-Option (Zoll]

Gewicht, ACME-Modelle kgl 44 4,6 438 50 5,1
[lbs] 97 10,1 106 1,0 112

Gewicht, Kugelspindel- [kg] 50 92 54 5.6 58

Modelle lbs] 110 114 119 123 128

Gewichtszugabe fiir [ka]

Potentiometer-Option (Ibs]

94

Male Projektion

mm [Zoll]

+1.4/+0.7 & 76.2[3.00]
38.1 [1.50] t¢——» !

[£0.06 / £0.03]

3
38.1[1.50]
1
[ ]
=\ e il
IR\GD-:
Nt
' i 148.0
73.9 ! [5.83]
[2.91] !
9.5[0.37] }—— i
:<— 19.9 [0.78] MIN i
i y
- ¥
i
11.4 [0.45] MAX

E =@ 12.8 +0.1 [0.50 £0.004]
K =@ 10.2 £0.1 [0.40 £0.004]
M =@ 12.2 +0.1 [0.48 £0.004]

F =@ 12.8 +0.1 [0.50 £0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]
N =@ 12.2 +0.1 [0.48 £0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]

—:-b: le— 11.410.45] MAX
‘-’i i 9.0[0.35]
1

20.0 [0.79] — A6

M- G=1/2-20 UNF 2B

= ﬂ P=M12
35.0[1.38]
36.4[1.43]
15.9[0.62]— A6

12 14 16 18 20 22 24

4653 5837 6345 6853 7361 7869 8377
1832 2298 2498 2698 2898 3098 3298
5055 6236 6744 7252 7760 8268 8776
1990 2455 2655 2855 3055 3255 34,55
55,0
2,17
53 59 5,6 58 5,9 6.1 6.2
17 121 123 128 130 134 136
6.0 6.1 6.2 6.4 6.5 6.7 6.9
132 134 136 141 143 147 152
1,30
2,86
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Electrak GX DC — Leistungsdiagramme

Last zu Geschwindigkeit

70 (2.76)

60 (2.36) B

\ N
50 (1.97)

@ @
40 (1.57)

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)]

30(1.18) i~

T~
.@‘ \(53\
20 (0.79) I~
EL’E’EEE-‘;%:H——. oo
~Y3 :&._:';.—-'-=.'."_"_;-" e L,
10 (0.39) o= & "
0(0)

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

Last [N (Ibf)]

1. Dxxx-05A5 (1100 N (250 [bf)) s 5. Dxxx-10B5 (4500 N (1000 [bf)) e e s

2. Dxxx-10A5 (2250 N (500 Ibf)) ssssssssnsnunannsn B. Dxxx-20B5 (4500 N (1000 IDf)) s s s s s =
3. Dxxx-20A5 (2250 N (500 Ibf)) m o o s s o o o o 7. Dxxx-21B5 (6800 N (1500 b)) s = s o s = -
4. Dxxx-05B5 (2250 N (500 [bf)) e e s s s s 8. Dxxx-2KB5 (9000 N (2000 Ibf)) e s n s s u s s s
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Electrak GX DC — Leistungsdiagramme

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

36 18
34 17
32 / 16
30 l 15
28 / II, / 14
26 i 7 |
21 / / “| 12

N
\‘

N\
\X
=

Stromaufnahme, 12-VDC-Aktuatoren [A]

i
22 ll I L
20 3 y *
|
|
|

Stromaufnahme, 24-VDC-Aktuatoren [A]

/3 s
/o y A #’
18 ; / S 9
4 / P
16 37 8
£ 217
14 [ ! o 7
1 3 ,'4 ‘//'
12 ii L Pt 6
Y c“/‘/‘
10 ,! % N 5
l 4"' * /¢’é“
8 / : ¢/ “‘” 4
AN 4
# .
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 (Ibf)]

Dxxx-05A5 (1100 N (250 bf))  e————— Dxxx-10B5 (4500 N (1000 [bf)) e e s

Dxxx-10A5 (2250 N (500 Ibf)) ssassssssssnnunnns Dxxx-20B5 (4500 N (1000 Ibf)) s o s 1 s 1 s m
Dxxx-20A5 (2250 N (500 1bf)) s s s om om om o om om o o Dxxx-21B5 (6800 N (1500 bf)) s n a s 3 s m -
Dxxx-05B5 (2250 N (500 [0f)) e s s s s s Dxxx-2KB5 (3000 N (2000 1bf)) e s s s s s en m—
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Last zu Stromaufnahme f. 36- und 48-VDC-Aktuatoren

11.99 9(4.5)

10.66 / 8 (4.0)

9.33 l 7(3.5)

/ .
It /
s 199 l /": 7 <1630 =
E /3 / o :
< 3 R =
g 666 / £ / 5(25) 2
@ / 3 / R ®
. y o ya 4‘ -
£ F / £
< 533 13 7 4(20) <=
é / i p o ,/ 7 é
: A sl g
f ! ///
399 [F—/# e 3(1.5)
' .
! /l' /t/"
vl ",' y/‘}"
266 / ” ‘//:‘/ 2 (1 0)
VAR VX
4
133 (G 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 (Ibf)]

Dxxx-05A5 (1100 N (250 Ibf)) e~~~ DXXX-10B5 (4500 N (1000 16f)) s s s

Dxxx-10A5 (2250 N (500 Ibf)) sasasssssssnannns Dxxx-20B5 (4500 N (1000 1bf)) s s s o s 3 s =
Dxxx-20A5 (2250 N (500 [Df)) o om o o om o o s o o Dxxx-21B5 (6800 N (1500 Ibf)) s s o s 5 s m -
Dxxx-05B5 (2250 N (500 1bf)) e e s e s Dxxx-2KB5 (9000 N (2000 |bf]) === sss s nnn m——m
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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 = 1P66 und 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 = Handhilfshetatigung
D48N = Electrak GX, 48 VDC, nicht CE-konform
D90N = Electrak GX, 90 VDC, nicht CE-konform Abmessungen fiir optionale Handhilfsbetatigung
23 Y
2. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit f —
05A5-=1100 N, ACME, 54 mm/s
10A5 - =2250 N, ACME, 30 mm/s )

M22x1,5 q -, 6

Y B

20A5 - = 2250 N, ACME, 15 mm/s E g | &
05B5 - = 2250 N, Kugel, 61 mm/s E{ -
1085 - = 4500 N, Kugel, 30 mm/s °
20B5 - = 4500 N, Kugel, 15 mm/s . 76
21B5 - =6800 N, Kugel, 15 mm/s ("
2KB5 - =9000 N, Kugel, 9 mm/s @ Modell X Y

3. Bestell-Hublinge ERelenis A oy
02 =2 Zoll (50,8 mm) Dxxx10A(B)5- 433 52
82 - g ég:: 8 g;i m; Dxoc20(21, 2KIABJ5- 389 00
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 70ll (609,6 mm) F= Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen

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

4. Bohrungslage, hinterer Adapter K = Querbohrung fiir 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 = M12-Innengewinde

M0 - M3

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

(1) 21B5 nicht verfugbar fir Hublangen tber 20 Zoll
(2) 2KB5 nicht verfiigbar fiir Hubléngen tiber 12 Zoll
(3) Nicht verfiigbar mit optionaler Handhilfsbetatigung
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Electrak GX DC — elektrische Anschliisse

Ohne Option Option Potentiometer
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
D12x 12 D12x 12
D24x 24 D24x 24
D36x 36 D36x 36
D48x 48 D48x 48
DION 90 DION 90
DPDT-Schalter Potentiometer-Typ Drahtwicklung
:""'E\I;fa;re'r:] Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
i ! Aﬂgfahrqin Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
! P o— : o
! i i Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
=) —i—o—:— i
. i P o——— Aktuator Pot.-Ausgangsauflsung [Ohm/mm]
ingangs- i 1 !
spannung i ' ! 2-10-Zoll-Hub 39
; i i 11-20-Zoll-Hub 20
AR T 21-24-Zoll-Hub 10
B e O !
! o E
T Rt DPDT-Schalter
* Leiter kann schwarz oder gelb sein |r __________ EITﬁa_hr;h
i : Aus é
Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen Lo Awsfahren
% i P o—————
(gelben) mit Minus, .um .den Akt.uator auszufahren. Zum O Lo ! -
Einfahren tauschen Sie die Polaritét. fgngs. L1 O uator
spannung ! i : (m=-Schwarz (gelb)* -
et
) ———o0—— i
! o ' G Rot
(R e
Potentiometer- i
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.

Zum Einfahren tauschen Sie die Polaritdt. Am Pot.-
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(in)] Teilenummer
Montagebolzen (Paar) 12,7 (0,5) D603 028
Die Montageholzen kommen in die Bohrungen des hinteren A MaRe
und vorderen Adapters. Die Bolzen verfiigen tiber Nuten an i
beiden Enden, um sie mit Sprengringen zu fixieren. O
_ |
w0
>< >7
<
=
l \_
Al
Gegenstecker
Bezeichnung Teilenummer
Gegenstecker-Set, Nordamerika 9100-448-001
Gegenstecker-Set, tbrige Lander LA100B9P1

Das Gegenstecker-Set enthélt die erforderlichen
Steckerteile, um die an den Aktuator-Kabeln vorhandenen
Stecker anzuschlieRen.
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Notizen
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Electrak GX AC — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME oder Kugel
Mutterntyp
Axxx-xxA (ACME-Spindel) selbsthemmende Spindelmutter
Axxx-xxB (Kugelgewinde) Fangsicherungsmutter
Handhilfshetatigung Nein (optional)
Verdrehschutz Nein
Statische Lasthaltebremse
ACME-Spindel-Modelle Nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Ja
Sicherheitsausstattung Uberlast-Rutschkupplung

Selbstriicks. Motor-Thermoschalter

Nachlaufbremse Ja

Standard-Leistungsmerkmale

Elektrische Anschliisse

v Option ohne Potentiometer Lose Kabelenden
* Robust und ZuverlaSS|g Option mit Potentiometer 2 x Kabel mit losen Enden
® 1x 115, 1x 230 oder 3x 3 VAC Standard- Zulassungen CE. UKCA
Elngangsspannung . . Zertifizierungen UL, CSA
e Modelle mit ACME- oder Kugelgewindetrieb
e Statische Tragzahl bis 18 kN (4000 Ibf) _ _
e Dynamische Tragzahl bis 9 kN (2000 Ibf) Optionale mechanische Ausstattung
* Hubldngen bis 24 in (609 mm) Unterschiedliche Adapter vorne und hinten

e (Geschwindigkeiten bis 61 mm/s (2,4 in/s)

e Schutzart statisch: IP45

e Uberlastkupplung fiir Mitten- und Endlagenschutz
e Nachlaufbremse

e Motor mit Thermoschalter Potentiometer-Drengeber
e \Wartungsfrei

Handhilfshetatigung

Optionale elektrische Ausstattung
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Linearaktuatoren

Electrak GX AC — Technische Daten

(1) Andere Eingangsspannungen — Kundensupport.
(2) Kondensator fiir Aktuatorbetrieb erforderlich.
1% 115 VAC = 35 pF, TN 9200-448-002
1% 230 VAC = 10 pF, TN 9200-448-003
(1) Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange (3) Potentiometer optional

(2) Mit 3 x 400 VAC Eingangsspannung nicht mdglich.

(3) 2KBS nicht verfiigbar fiir Hubléngen tiber 12 Zoll

(4) 21B5 nicht verfugbar fiir Hublangen tber 12 Zoll

(5) Andere Hublangen — Kundensupport

www.thomsonlinear.com 103



y
Electrak GX AC — Abmessungen

MaRe Projektion
mm [Zoll] &
+2.6/+3.6 : +1.4/+0.7 !
- @
A Lo f S Lioe /003 ™ [+ 76:213.001
i
i
i
i
——— B +550(2.17] <
: @ 56.2[2.2] MAX —— : —> R 38[1[1.50]
i i
: . @ 50.8[2.0] MAX —— i ; 7 ;
o |- ! 1
: ] | 38.1[150] /\
b ¢ Ao
E{I. ) U O ————— B [CE ()
- b 4 -
‘ . i :
7 i ©30.2 . H
A3—> ! T A1 o i
- — 9.5[0.37]
(%) 10()1 0 —19.9 [0.78] MIN
oy . :
il
i i
18.0[0.71] d :
i
‘ 305.6 [12.0] MAX <] :
E =@ 12.8 0.1 [0.50 +0.004] ! ;
K=01020.1[0.40+0.004] _ | @ _ i
M =@ 12.2 +0.1 [0.48 £0.004] | : — r— 11.4 [0.45] MAX
,
' / ; E =@ 12.8 +0.1 [0.50 +0.004]
N _‘_ D - K =@ 10.2 £0.1 [0.40 £0.004]
) \ M = @ 12.2 0.1 [0.48 £0.004]
’ f
: i
, |
/ : : F =@ 12.8 0.1 [0.50 £0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]
(\ — ” , N =@ 12.2 +0.1[0.48 +0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]
b I
S: Hub, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb A - le— 114 [0.45] MAX
A: Eingefahrene Lénge, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb ‘ —> [+ 9.0[035]
A1: Kabel Fa— : 20.0 [0.79] — A5
A2: Aufnahme, Handhilfsbetétigung (optional) Q0 =Y = 17220 UNF 2B
A3: Gehduseabmessungen fiir Potentiometer-Option ) = § P=Mi2
A4: Kabelausgang bei Potentiometer A— i i
A5: MaRe, Abflachung - ggg H jg}
B: 86,1 mm (3,390 in) 15.9 [0.62]— AS

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hublénge (S) [Zoll] 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24

Eingefahrene L&nge [mm] 3129 3637 4145 4653 5837 6345 6853 7361 7869 8377
A [Zoll] 12,32 14,32 1632 1832 2298 2498 2698 2898 3098 3298
Eingefahrene L&nge [mm] 3531 4039 4547 5055 6236 6744 7252 7760 8268 8776

Kugelgewinde-Modelle (4] [Zol] 1390 1590 1790 1990 2455 2655 2855 3055 3255 3455

Langenzugabe fiir [mm] 55,0

Potentiometer-Option (Zoll] 217

Gewicht, ACME-Modelle kgl 6.2 6,4 6,6 6.8 7,0 72 74 76 7.8 79
[Ibs] 13,6 14,1 14,5 15,0 15,4 15,8 16,3 16,7 171 17,4

Gewicht, Kugelspindel- [kg] 6.8 7,0 1.2 14 1,6 1.8 8,0 8,2 8.4 8,5

Modele lbss 150 154 158 163 167 171 176 180 185 383

Gewichtszugabe fiir [kg] 1,30

Potentiometer-Option lIbs] 2,86
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Electrak GX AC — Leistungsdiagramme

Last zu Geschwindigkeit

70 (2.76)
N
60 (2.36) N
\\
\
50 (1.97) \\ N\
1 \‘
\ \C
= \ b
£ 40(157)
A
£ 30(1.18) b
S ‘:.’0,\
3 ° '#.."\\
@O, | O~_
20 (0.79) -
R e
OO S i O
10 (0.39) (O S = (D
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 (1100 N (250 Ibf)) —_— 6. A12(22)x-05B5 (2250 N (500 [bf)) e s s s s e

2. A12(22)x-10A5 (2250 N (500 bf) sssssassssssnunns 7. A42x-05B5 (1100 N (250 Ibf))
A42x-10B5 (2250 N (500 Ibf))

8. A12(22)x-10B5 (4500 N (1000 1bf)) e s e

3. A42x-10A5 (1100 N (250 Ibf)) = = = = = = = = &
9. A12(22)x-20B5 (4500 N (1000 Ibf)) s s s s s  #

4. A12(22)x-20A5 (2250 N (500 1bf)) s o o o o o o o o o
42x-2085 (2250 N (500 Ibf) 10. Axxx-21B5 (6800 N (1500 Ibf)) s m o s m s w0 -
5. A42x-20A5 (1100 N (500 Ibf)) = m m = = = = 11 Axxx-2KB5 (9000 N (2000 Ibf)) (e —
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Electrak GX AC — Leistungsdiagramme

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

4.0 2.00
35 -® 175
Rd
VA

/@/‘ 150
= —O =
5 5. 5
5 At 125 £
3 B 2
2 Sz 2
E ."¢“ <>IE
S - 100 g
H g
£ 075 £
£ 2

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 (Ibf)]
1. A12(22)x-05A5 (1100 N (250 |bf)) =—— 5. A12(22)x-10B5 (4500 N (1000 [bf))  ———
2. A12(22)x-10A5 (2250 N (500 Ibf)) =====seeessaaanns 6. A12(22)x-20B5 (4500 N (1000 Ibf))
3. A12(22)x-20A5 (2250 N (500 Ibf)) = = = = o o o o o o 7.A12(22)x21B5 (6800 N (1500 Ibf)) === o o o s s = -
4. A12(22)x-05B5 (2250 N (500 [bf)) - s s s s e 8. A12(22)x-2KB5 (3000 N (2000 Ibf)) === sss s sus m—
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Last zu Stromaufnahme f. 3x400-VAC-Aktuatoren

1.000

0.875

0.750
= Sy O
S .:;'/ ‘/m‘
g 0.625 /" PRy 7~
= b o
i
S 0500 |2
£ @)
2 0375 |
O

0.250

0.125

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500
(0) (111) (222) (333) (444) (555) (666) (777) (888) (1000)

Last [N (Ibf)]
1. A42x-05A5 (1.100 N (250 Ibf))  nicht verflgbar 5. A42x-10B5 (2250 N (500 [bf))  ee—r——
2. A42x-10A5 (1100 N (250 |bf)) ==sssssssssununns 6. A42x-20B5 (2250 N (500 Ibf)) = o e o s s w w
3. A42x-20A5 (1100 N (250 Ibf)) o o o o o o o o o 7. A42x-21B5 (6800 N (1500 Ibf)) nicht verfiigbar
4. A42x-05B5 (1100 N (250 [bf)) - s s s s e 8. A42x-2KB5 (3000 N (2000 Ibf)) nicht verftigbar
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7y
Electrak GX AC — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7 8
A12C05A5- 06 Mo B N -D E E
1. Modell, Eingangsspannung, dynamische Tragzahl, Spindeltyp, 4. Schutzart

max. Geschwindigkeit B = P45
A12C05A5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 1100 N, ACME, 54 mm/s
A12C10A5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 2250 N, ACME, 30 mm/s 5. Optionen
A12C20A5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 2250 N, ACME, 15 mm/s N = keine Option
A12C05B5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 2250 N, Kugel, 61 mm/s P = Potentiometer-Riickfiihrung
A12C10B5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 4500 N, Kugel, 30 mm/s H = Handhilfsbetatigung
A12C20B5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 4500 N, Kugel, 15 mm/s
A12C21B5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 6800 N, Kugel, 15 mm/s " Abmessungen fiir optionale Handhilfsbetétigung
A12C2KB5- = Electrak GX, 1 x 115 VAC, 9000 N, Kugel, 10 mm/s % 23 .
A22C05A5- = Electrak GX, 1 x 230 VAC, 1100 N, ACME, 54 mm/s i
A22C10A5- = Electrak GX, 1x 230 VAC, 2250 N, ACME, 30 mm/s N
A22C20A5- = Electrak GX, 1 x 230 VAC, 2250 N, ACME, 15 mm/s N
A22C05B5- = Electrak GX, 1 x 230 VAC, 2250 N, Kugel, 61 mm/s e b o\ = ]2
A22C10B5- = Electrak GX, 1 x 230 VAC, 4500 N, Kugel, 30 mm/s @) E X =
A22C20B5- = Electrak GX, 1 x 230 VAC, 4500 N, Kugel, 15 mm/s = \T 8
A22C21B5- = Electrak GX, 1 x 230 VAC, 6800 N, Kugel, 15 mm/s " 76
A22C2KB5- = Electrak GX, 1 x 230 VAC, 9000 N, Kugel, 10 mm/s @
A42C10A5- = Electrak GX, 3 x 400 VAC, 1100 N, ACME, 30 mm/s Modell X v
A42C20A5- = Electrak GX, 3 x 400 VAC, 1100 N, ACME, 15 mm/s
A42C05B5- = Electrak GX, 3 x 400 VAC, 1100 N, Kugel, 61 mm/s Axxx05A(BJo- 49,6 00
A42C10B5- = Electrak GX, 3 x 400 VAC, 2250 N, Kugel, 30 mm/s Axxx10A(B)5- 133 5,2
A42C20B5- = Electrak GX, 3 x 400 VAC, 2250 N, Kugel, 15 mm/s
Axxx20(21, 2K)A(B)5- 389 0,0
2. Bestell-Hublange
06 =6 Zoll (152,4 mm) 6. Anschlussoption
08 =8 Zoll (203,2 mm) -D = kein Stecker (lose Kabelenden)
10 =10 Zoll (254,0 mm)
12 =12 Zoll (304,8 mm) 1. Vordere Adapteroption
14 =14 Zoll (355,6 mm) E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
16 = 16 Zoll (406,4 mm) F= Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
18 =18 Zoll (457,2 mm) G =z6lliges 1/2-20 UNF 2B Innengewinde
20 =20 Zoll (508,0 mm) K = Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen
22 =22 Zoll (558,8 mm) M = Querbohrung flir 12-mm-Bolzen
24 =24 70ll (609,6 mm) N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

P = M12-Innengewinde
3. Bohrungslage, hinterer Adapter

MO = Adapter auf 0° (Standard) 8. Hintere Adapteroption
M3 = Adapter auf 90°© E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
MO - M3 K'= Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen

M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

(1) 21B5 nicht verfiigbar fiir Hubléngen tiber 20 Zoll
(2) 2KB5 nicht verfiighar fiir Hubléngen tiber 12 Zoll
(3) Nicht verfighar mit optionaler Handhilfshetétigung
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Electrak GX AC — elektrische Anschliisse

Eingangsspannung 115 oder 230 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]

A12 1x115

A22 1x230
DPDT-Schalter
; Einfahrerf; Aktuator
! O{Aus i
! ™ Ausfahrep th_m_l!ensator
: o : : Schwarz

(1)

1

: 1

S

1 1 1 -

! | 1 !

i i Pl

! i T ! Rot (2)
1

i

Eingangs- i
spannung O]
L - o1 1
N 1
; o i Orange (4) i
N L
WeiR (3)
PE

i} Gelb/Griin

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert Fiir den

Betrieb des Aktuators, muss ein Kondensator zwischen

die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Ein
115-VAC-Aktuator erfordert einen 35-uF-Kondensator, ein
230-VAC-Aktuator einen 10-uF-Kondensator. Zur Bestellung
der Kondensatoren siehe Seite 112. Verbinden Sie den
schwarzen Leiter (1) mit L1 und den weillen (3) mit N
(Nullleiter), um den Aktuator einzufahren. Schalten Sie L1
vom schwarzen (1) auf den roten (2) Leiter, um den Aktuator
auszufahren. Die Nachlaufbremse des Aktuators * muss
wahrend der Bewegung ebenfalls gelést werden, indem
Orange (4) auf L1 geschaltet wird.

www.thomsonlinear.com

Eingangs- L2 i ;
spannung 3 1 ot o Rot (2)

Eingangsspannung 400 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
A42 3 x 400

Relais Aktuator

____________

Ausfahren !
11 s | !

! O/‘/O i Weik (1)

; Schwarz (3)
O O Orange (4)—

Bremse*

1
i
i
i
i
i
i
i
i
i} Gelb/Grin  —&
L

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert Verbinden

Sie den weiBen 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. Die Nachlaufbremse des Aktuators * muss
wahrend der Bewegung ebenfalls geldst werden, indem
Orange (4) auf den Nullleiter (N) geschaltet wird.
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Electrak GX AC — elektrische Anschliisse

. DPDT-Schalter
Eingangsspannung 115 oder 230 VAC + N R
. . i Aus ! Kondensator Aktuat
Option. Potentiometer DO g e
P Ll Schwarz i
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] i—'o—i— } ! i P i !
A12 1x115 P! i = ! : ;
w22 1230 T Ll e o
: . Eingangs- ! i i - ! :
Potentiometer-Typ drahtgewickelt spannung i I o——— i :
; L o1 i ! !
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32 i o : Orange (4)__L_Bremse :
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2 N T . ! :
Weil (3) —+ i
. M g 9 ! !
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25 | PE Gelb/Grin b :
Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm] Grau : i
2-10-Zoll-Hub 39 Potentiometer- ; i
Gelb  ——
11-20-Zoll-Hub 20 Ausgang ) ! % :
21-24-70ll-Hub 10 Griin i i

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert Fiir den

Betrieb 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 112. Verbinden Sie den
schwarzen Leiter (1) mit L1 und den weifRen (3) mit N
(Nullleiter), um den Aktuator einzufahren. Schalten Sie L1
vom schwarzen (1) auf den roten (2) Leiter, um den Aktuator
auszufahren. Die Nachlaufbremse des Aktuators * muss
wahrend der Bewegung ebenfalls geldst werden, indem
Orange (4) auf den Nullleiter (N) geschaltet wird. Am Pot.-
Ausgangskabel liegen 0 Ohm zwischen dem grauen und
gelben Leiter, wenn der Aktuator ganz ausgefahren ist.
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. . Relais Aktuator
Eingangsspannung 400 VAC + Option. Ausfahren e -
i L1 T ! . i i
Potentiometer o Lo o Weit (1) ;
o o 2 i
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] N Lo o . Sehwarz (3) i !
42 3x 400 to 05 Orange (4) !
Einfahren i Bremse”
Potentiometer-Typ drahtgewickelt .'5/',/'0" i i
F oo ! ' :
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32 : o : :
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2 e : !
PE T ) ! !
Potentiometer-Linearitét [%] 0,25 4 /e o :
" Grau 1 i
P;ti-Al%sglglarljlgsauﬂosung [Ohm/mm] botentiometer - i i
-10-Zoll-Hub 39 Ausgang € — !
11-20-Zoll-Hub 20 Gin = !
I ]
21-24-Zoll-Hub 10 e

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert Verbinden

Sie den weilen Leiter (1) mit L1, den roten (2) mit L2 und
den schwarzen (3) mit L3, um den Aktuator auszufahren.
Vertauschen Sie Weil3 (2) und Schwarz (3), um den Aktuator
einzufahren. Die Nachlaufbremse des Aktuators * muss
wahrend der Bewegung ebenfalls geldst werden, indem
Orange (4) auf den Nullleiter (N) geschaltet wird. Am Pot -
Ausgangskabel liegen 0 Ohm zwischen dem grauen und
gelben Leiter, wenn der Aktuator ganz ausgefahren ist.

www.thomsonlinear.com m



7y
Electrak GX AC — Zubehor

Montagebolzen-Satze

Bezeichnung A [mm(in)] Teilenummer
Montagebolzen (Paar) 12,7(0,5) D603 028
Die Montagebolzen kommen in die Bohrungen des hinteren . Mage
und vorderen Adapters. Die Bolzen verfiigen Giber Nuten an -
beiden Enden, um sie mit Sprengringen zu fixieren. O )
_ |
Yo
x
<
=
| 1
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

e Robust und zuverldssig

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

e Statische Tragzahl bis 18 kN (4000 Ibf)

e Dynamische Tragzahl bis 6,8 kN (1500 Ibf)

e Hublangen bis 24 Zoll

e (Geschwindigkeiten bis 61 mm/s (2,4 in/s)

e Schutzart statisch: IP65

e Uberlastkupplung fir Mitten- und Endlagenschutz
e Motor mit Thermoschalter

e Korrosionsbestandiges Aluminium-Schutzrohr

e \lerdrehschutz

¢ T-Nuten im Schutzrohr fiir Magnetsensoren

e (Gabel-Gelenkkopf-Montage méglich

e Wartungsfrei

114

Allgemeine Angaben

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
Selbstriicks. Motor-Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse
Option ohne Potentiometer  Lose Kabelenden mit/ohne Stecker
Option mit Potentiometer Kabel mit/ohne Stecker

Zulassungen CE, UKCA

Optionale mechanische Ausstattung

Unterschiedliche Adapter vorne und hinten
Variable hintere Adapterausrichtung

Handhilfsbetatigung

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Drehgeber

/ubehor

Externe, einstellbare Grenzschalter
Montagebolzen-Satze
Montagebolzenhalterungs-Satze

Drehzapfen-Montageséatze

Kompatible Steuerungen

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

Electrak LA14 — Technische Daten

(1) Andere Eingangsspannungen — Kundensupport
(2) Stromaufnahme fiir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung — Kundensupport

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

Male Projektion
mm [Zoll] =&

+2.6/+3.6 +1.4/0.7

145 :‘— A [£0.10 / £0.14] —ﬁ'_ S [£0.06/£0.03] ; < 76.2(3.00]
«—— B+550[217] —»| [057] —»| €—— B——»f i i
; MAX : — 59.1[2.33] MAX : : 381 [150te—> !
i 8254 i 165.0 [6.47] —» — i : : 1
: [1.00] : ' 4 ,_i 38.1[1.50]
1) [ = 5 s o el SO
i 54.0 i [ o i
A5 , (2.13] N | @302 73.9 i [154.3'3%
. ..... v A —H AL 2.91] j
am—s | 14.7 E i Qse[sz,%%le i L— i
: @ 16.5 [0.65] [mf"] —> l —»  «—16.5[0.65] MIN i
i 217 1 Al i S ]
[0.85] —»! <« 1 :
: MIN A2 |—»l 11.4 [0.45] MAX
— | <—260[1.024] :4— 192.0 [7.56] MAX i ’-7
E =@ 12.8 0.1 [0.50 £0.004] : i 5 E = @ 12.8 0.1 [0.50 £0.004]
e 1O N |}|§ L0122 201 (048 20004
/ ' L_—— F=012.80.1[0.50 £0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]
L | _:@_ N = @ 12.2 £0.1[0.48 £0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]
S: Hub, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb /’ : , L_
A: Eingefahrene Lénge, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb - _:"? 114 [045 MAX
Al: schwarzer Leiter L —>| 4—9.0[0.35]
AZ: roter Leiter - R}
A3: Aufnahme, Handhilfsbetatigung (optional) Y L ._E_‘. G = 1/2-20 UNF 2B
Ad: Gehduseabmessungen fiir Potentiometer-Option 7 i iy USRS
Ab: Kabelausgang bei Potentiometer A : 35.0 [1.38]
B: 86,1 mm (3,390 in) ' ' 36.4[1.43]
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] 2199 2699 3199 3699 4199 4699 5866 6366 6866 7366 7866 8366
ACME-Modelle (A) Zoll 886 1062 1259 145 1653 1850 2309 2506 27,03 2900 3097 32,04
Eingefahrene Lange [mm] 2696 3196 3696 4196 4696 5196 6234 6734 7235 7734 8234 8734
Kugelgewinde-Modelle (A) 7o 1061 1258 1455 1652 1849 2046 2454 2651 2848 3045 3242 3439
Langenzugabe fiir [mm] 55,0
Potentiometer-Option (Zoll] 217
Gewicht, ACME-Modelle kg] 45 4,7 49 51 53 5.9 58 6.0 6.2 6.4 6,6 6.8
[lbs] 99 103 108 112 11,7 121 128 132 136 141 145 150
Gewicht, Kugelspindel- kg] 53 53 5,7 59 6,1 6.3 6.6 6.8 7,0 1.2 74 1,6
Modelle flbs] 117 121 125 130 134 133 145 150 154 158 163 167
Gewichtszugabe fiir [ka] 1,30
Potentiometer-Option (Ibs] 331
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Electrak LA14 — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last

60 (2.4) 36 Geschwindigkeit
— 1: DAxx-05A65M
it 2: DAxx-10A5M
50 (2.0) %\ /\4./ 30 3: DAxx-20A65M
£ 40(1.6) \,\ L= 24 svemsirke
s -7 ~ _(6) % 4 DAT2-05A65M
£ o1 > < .
= 30 (1 _2) \; e 18 € 5: DA24-05A65M
g [ e L 5 £ 6: DA12-10A65M
E o = e ——2 J—.—AS) o E 7: DA24-10A65M
2 2008 =7 &1 = ,)—E"f = 12 8: DA12-20A65M
& D i — 9: DA24-20A65M
10 (0.4) :‘:E____::Z:;'— =TS o —3) - 6
o C 1 0
0 375 750 1125 1875 2250
(84) (169) (253) (422) (506)
Last [N (Ibf]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last
60 (2.4) 30 Geschwindigkeit
1 1: DAxx-05B65M
—~ 2] 25 2: DAxx-10B65M
_ 50(20) AN O, (7Y 3: DAXx-20B65M
2 N ~ : DAxx-21B65M
£ 40(1.6) ,\\ _ 120 4: DAxx-21B65
2 . ST AN =<
E = @ Stromstirke
= 30(1.2) 15 & 5. DA12-05B65M
% , = 6: DA24-05B65M
2 . & 7: DA12-10B65M
Z 20(0.8)f 10 8: DA24-10BG5M
3 T — 9: DA12-20B65M
10 (0.4) === 5 10: DA24-20B65M
. : 11: DA12-21B65M
0 0 12: DA24-21B65M

0 1125 2250 3375 4500 5625 6750
(253)  (506) (756) (1012) (1265)(1517)

Last [N (Ibf)]

Hinweis: Stromaufnahme Daten fiir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung —
Kundensupport.
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Flectrak 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-Hublénge
05=50mm (1,97 in)
10 =100 mm (3,94 in)
15=150 mm (5,90 in)
20 =200 mm (7,87 in)
25 =250 mm (9,84 in)
30 =300 mm (11,81 in)
35 =350 mm (13,78 in)
40 =400 mm (15,75 in)
45 =450 mm (17,72 in)
50 =500 mm (19,69 in)
55 =550 mm (21,65 in)
60 = 600 mm (23,62 in)

4. Bohrungslage, hinterer / vorderer Adapter "
MO0 = beide Adapter auf 0° (Standardposition)
MF = beide Adapter auf 90°

118

5 6 7 8
N -A F M
5. Optionen

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

Abmessungen fiir optionale Handhilfsbetétigung

23 / Y
gl o
M22x1,5 5 e ﬁ\ £ 2
y e X T
o i NE
{ = |g
76
Modell X Y
DAxx05A(B)65- 49,6 00
DAXxx10A(B)65- 43,3 52
DAxx20(21)A(B)65- 389 00

6. Anschlussoption
-A = AMP-Klemme 42098-2, Gehduse 180908-5
-B = Packard Electric 56 Series
-D = kein Stecker (lose Kabelenden)

1. Vordere Adapteroption
E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
K'= Querbohrung fir 10-mm-Bolzen
M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

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

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

(1) Mit Handhilfsbetétigung ist nur Adapterposition MO maglich.
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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
rorTT T Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
: Enfahrer?
i :E Aﬁifahrq'n Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
i P o— . o
! i i Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
) ———o—+— i
Engangs. | P o Aktuator Pot.-Ausgangsaufldsung [Ohm/mm]
spannung : i : (== Schwarz (gelb)* = 50-255 mm Hub 39
i i i 256-510 mm Hub 20
; P © i 511-600 mm Hub 10
(#) ———0—1— i
i O T C Rot
Rl DPDT-Schalter
* Leiter kann schwarz oder gelb sein : Eﬂgahrei{l
1 i} H
. . . . i 'E Ausfahre
Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen i | e
(gelben)* mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum ) — 1 o1 i
. - " ! i i Aktuat
Einfahren tauschen Sie die Polaritat. Eingangs- Lo e
spannung i i : C Schwarz— i
Lo : i
(+) —:O—I— i i :
Lo o ——
Lo e :
Potentiometer- i i
Ausgang —— Gelb —:—V :
—— Griin i :

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Am Pot.-Ausgangskabel liegen
0 Ohm zwischen dem grauen und gelben Leiter, wenn der
Aktuator ganz ausgefahren ist.
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Electrak LA14 — Zubehor

Montagebolzen-Satze

Bezeichnung
Montagebolzen (Paar)
Die Montagebolzen kommen in die Bohrungen des hinteren

und vorderen Adapters. Die Bolzen verfiigen iber Nuten an
beiden Enden, um sie mit Sprengringen zu fixieren.

Gegenstecker

Bezeichnung

Gegensteckersatz, Nordamerika (Steckeroption -B im Bestellschliissel)

Gegensteckersatz, tibrige Lander (Steckeroption -A im Bestellschliissel)
Das Gegenstecker-Set enthélt die erforderlichen

Steckerteile, um die an den Aktuator-Kabeln vorhandenen
Stecker anzuschliel3en.

Magnetsensor
Bezeichnung Kontakttyp
Magnetsensor SchlieRer
Magnetsensor Offner
Magnetsensor Wechselnd
Technische Daten
Parameter DI

D535 071
Max. Leistung 10
Max. Spannung 100
Max. Stromstarke 05
Max. Kontaktwiderstand 20
Leiterquerschnitt 2x0,14
Kabellange 3000
Schutzart IP67

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

eingegossen.
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A [mm (in)] Teilenummer
12 (0,47) D603 023
= ] MaRe
o
< mm
<
=
|
A
Teilenummer
9100-448-001
LA100B9P1
Teilenummer
D535 070
D535 071
D535 073
6,0 MaRe
@ 3,2
D535 073
< | ©
10 &g @
100
0,5 26,2 3000,0
20 3,2 19,8 63,5
3x0,14 ©
3000 — —
2x M3——— — —— =—
IP67 o ?
A1
A1: Kabel
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Montagebolzenhalterungs-Satze

Bezeichnung

Montagebolzenhalterungen (Paar)

Die Montagebolzenhalterungen dienen zur Befestigung des

vorderen und hinteren Adapters mit zwei Montagebolzen
am zu bewegenden Bauteil. Hinweis! Sie benétigen ein

Halterungspaar pro Adapter, da auf jeder Seite des Adapters

eine Halterung vorgesehen ist.

Drehzapfen-Montagesatze

Bezeichnung
Zapfen (Paar)

Zapfenhalterungen (Paar)

Die Zapfen passen in die an den Seiten des Schutzrohrs

verlaufenden T-Nuten.

Drehzapfen

‘%140%
e

38
«—

www.thomsonlinear.com

Malie

mm

Teilenummer

D603 029

0
<

23 15,5

@ 6,6 (4x)

~N

~

o
(5]

52,5

>I\¢)]

o
N

& /5

Vs

[l
I
3

Linearaktuatoren

MalRe
mm

MAX 51

Teilenummer
D603 022
D603 030

Zapfenhalterungen
136

67

<
<

136

24
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Electrak LA24 — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME oder Kugel
Mutterntyp
Dxx-xxA (ACME-Spindel) selbsthemmende Spindelmutter
Dxx-xxB (Kugelgewinde) Sicherheitskugelmutter
Handhilfshetatigung Nein (optional)
Verdrehschutz Ja
Statische Lasthaltebremse
ACME-Spindel-Modelle Nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Ja
Sicherheitsausstattung Uberlast-Rutschkupplung

Selbstriicks.Motor-Thermoschalter

Elektrische Anschliisse

Standard-LelstungsmerkmaIe Option ohne Potentiometer Lose Kabelenden
Option mit Potentiometer 2 x Kabel mit losen Enden
¢ Robust und zuverldssig Zulassungen CE, UKCA

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

e Modelle mit ACME- oder Kugelgewindetrieb

e Statische Tragzahl bis 18 kN (4000 Ibf)

e Dynamische Tragzahl bis 4,5 kN (1000 Ibf)

Zertifizierungen UL, CSA

(1) Gegenstecker: 2973781 mit Klemme 2962573 (TN 9100-448-001)

Optionale mechanische Ausstattung

e Hublangen bis 24 Zoll Unterschiedliche Adapter vorne und hinten

° Geschwindigkeiten bis 61 mm/s (2,4 in/s) Variable hintere Adapterausrichtung

e Schutzart statisch: IP45 Handhilfsbetétigung

e Uberlastkupplung fir Mitten- und Endlagenschutz

e Motor mit Thermoschalter Optionale elektrische Ausstattung

e Korrosionsbestandiges Aluminium-Schutzrohr
e \erdrehschutz

e T-Nuten im Schutzrohr fiir Magnetsensoren

e Wartungsfrei

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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Linearaktuatoren

Electrak LA24 — Technische Daten

(1) Andere Eingangsspannungen — Kundensupport
(2) Kondensator fiir Aktuatorbetrieb erforderlich. 10 pF, TN 9200-448-003
(3) Potentiometer optional

(1) Max. statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
(2) Mit 3 x 400 VAC Eingangsspannung nicht méglich.
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Electrak LA24 — Abmessungen

Male

Projektion

+2.6/+3.6

mm [Zoll] =&

145 - A [£0.10/ £0.14] S [13.16‘6‘5);3283] : [+ 762[3.00]
—— B +55.0[2.17] [0.57] +——8B 1 i
i MAX } 59.1 [2.33] MAX — } L 381 (150 fe—» !
: @254 i ! :
i 901 1 ‘ v ' 38.1[1.50] i
L NS (v W B e =2 I IS
A ‘ [g41'g] i ! o
5— || \ . i
o =— f b 2
Ad—> : 4 | rzn[loo1].o Ai |
i ©16.5[0.65] [0.19] —» MAX ) i
: i | &
! [(%.18;] e L !
i MING 18.0 [0.71] — > :
—»|——«—26.0[1.024] i 600.0 i
T 305.6 [12.0] MAX %({23.8]* i
N i R
M= 0122401 [0.48 £0.004] | - 3
' — 11.4 [0.45] MAX
”Il : E =0 12.8 0.1 [0.50 +0.004]
L _ K=0102:0.1[0.40 £0.004]
N M = @ 12.2 £0.1 [0.48 0.004]
,’Il ‘ ! F=@12.8 +0.1[0.50 £0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]
R | :@7 © N=©12.20.1[0.48 £0.004] SLOT WIDTH 8.2 [0.323]
S: Hub, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb ,7 : ;
A: Eingefahrene Léange, Toleranz ACME- / Kugelgewindetrieb . —»! L— 11.4 [0.45] MAX
A1: Kabel . —> < 9.0(0.35]
A2: Aufnahme, Handhilfshetétigung (optional) ," i
A3: Gehauseabmessungen fiir Potentiometer-Option . L L= =1220unF28
Ad: Kabelausgang bei Potentiometer 7 T § P=M12
B: 86,1 mm (3,390 in) . t: 36.0(1.38]
— 36.4 [1.43]
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hubléange (S) [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
Eingefahrene Lange [mm] 2199 2699 3199 3699 4199 4699 5866 6366 6866 7366 7866 8366
At stz [Zol] 886 1062 1259 1456 1653 1850 23,09 2506 27,03 2900 3097 3294
Eingefahrene Lange [mm] 2696 3196 3696 4196 4696 5196 6234 6734 7235 7734 8234 8734
Kugelgewinde-Modelle (A) 7o1 1061 1258 1455 1652 1849 2046 2454 2651 2848 3045 3242 3439
Langenzugabe fiir [mm] 55,0
Potentiometer-Option [Zoll] 217
Gewicht, ACME-Modelle kg] 60 6,2 6,4 6.6 6,8 7,0 7.3 1,5 7,7 79 8,1 8,3
[lbs] 132 136 141 145 150 154 16,1 165 169 174 178 183
Gewicht, Kugelspindel- kgl 68 7,0 1,2 14 7,6 7.8 8,1 8,3 8.5 8,7 8.9 9,1
bhiodlel llbs] 150 154 158 163 167 172 178 183 187 191 196 200
Gewichtszugabe fiir [ka] 1,30
Potentiometer-Option (Ibs] 331

124
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Electrak LA24 — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

60 (2.4) 1.8
g —
50 (2.0) ~_ /_/..@" 1.5
? ~ /w_\ ’.'—__,_.,.®':
S 40 (1.6) ——— \\\L\_ — @112
R —
5 30(1.2) = @ 0.9
g H—__ -
S 20(0.8) (;)QT = 0.6
e — 0
10 (0.4) |—{9— \(5 0.3
0 0
0 375 750 1125 1875 2250
(84) (169) (253)  (422)  (506)
Last [N (Ibf)]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last
60 (2.4) — —=7 1.4
50 (20) [Py K 7 1.2
2 40016 )\ EaN
s (1.6) Z2X ~ 10 _
£ 2
= 30(1.2 _ 5
s 20(0.8) [ Um\, 06 ~
10 (0.4) —6r —(34 03
0 0
0 1125 2250 3375 4500
(253)  (506) (756) (1012)
Last [N (Ibf)]
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Stromstéarke [A]

Geschwindigkeit
1: AA22-05A65M

2: AA22-10A65M
3: AA22-20A65M
4: AA42-10A65M
5: AA42-20A65M

Stromstérke
6: AA22-05A65M

7: AA22-10A65M
8: AA42-20A65M

9: AA42-10A65M
10: AA42-20A65M

Geschwindigkeit
1: AA22-05B65M

2: AA22-10B65M
3: AA22-20B65M
4: AA42-05B65M
5: AA42-10B65M
6: AA42-20B65M

Stromstérke
7: AA22-05B65M

8: AA22-10B65M
AA22-20B65M

9: AA42-05B65M

10: AA42-10B65M
AA42-20B65M
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Electrak LAZ4 — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 < 6 7
AA22-05A65M 10 Mo N -D F M
1. Modell, Eingangsspannung, dynamische Tragzahl, Spindeltyp, 4. Optionen
max. Geschwindigkeit N = keine Option
AA22-05A65M = Electrak LA24, 1 x 230 VAC, 1100 N, ACME, 54 mm/s B = Nachlaufbremse ?
AA22-10A65M = Electrak LA24, 1 x 230 VAC, 2250 N, ACME, 30 mm/s NPQ = Potentiometer
AA22-20A65M = Electrak LA24, 1 x 230 VAC, 2250 N, ACME, 15 mm/s NHW = Handhilfsbetétigung
AA22-05B65M = Electrak LA24, 1 x 230 VAC, 2250 N, Kugel, 61 mm/s BPO = Nachlaufbremse und Potentiometer
AA22-10B65M = Electrak LA24, 1 x 230 VAC, 4500 N, Kugel, 30 mm/s BHW = Nachlaufbremse und Handhilfsbetatigung
AA22-20B65M = Electrak LA24, 1 x 230 VAC, 4500 N, Kugel, 15 mm/s
AA42-10A65M = Electrak LA24, 3 x 400 VAC, 1100 N, ACME, 30 mm/s Abmessungen fiir optionale Handhilfsbetatigung
AA42-20A65M = Electrak LA24, 3 x 400 VAC, 1100 N, ACME, 15 mm/s 2 . L
AA42-05B65M = Electrak LA24, 3 x 400 VAC, 1100 N, Kugel, 61 mm/s 4 3
AA42-10B65M = Electrak LA24, 3 x 400 VAC, 2250 N, Kugel, 30 mm/s % N
AA42-20B65M = Electrak LA24, 3 x 400 VAC, 2250 N, Kugel, 15 mm/s M22x1.5 — ﬁ\g / 5 5

2. Bestell-Hublinge e E &Y | g
05=50 mm
10=100 mm ‘ 76
15=150 mm
20 = 200 mm Modell X Y
25=250 mm DAXXO5A(B65- 496 00
30 =300 mm
35 = 350 mm DAxx10A(B)65- 433 52
40 =400 mm DAxx20(21)A(B)65- 389 0.0
45 =450 mm
50 =500 mm 5. Anschlussoption
55 =550 mm -D = kein Stecker (lose Kabelenden)
60 = 600 mm

6. Vordere Adapteroption

3. Bohrungslage, hinterer / vorderer Adapter " E= Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
MO = beide Adapter auf 0° (Standardposition) F= Gabel-Querbohrung fiir 0,5-Zoll-Bolzen
MF = beide Adapter auf 90° G = zdlliges 1/2-20 UNF 2B Innengewinde

K = Querbohrung fiir 10-mm-Bolzen

M = Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen

N = Gabel-Querbohrung fiir 12-mm-Bolzen
P = M12-Innengewinde

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

(1) Mit Handhilfsbetétigung ist nur Adapterposition MO maglich.

(2) Kugelgewinde-Ausfiihrungen miissen immer mit Nachlaufbremse bestellt
werden, wahrend ACME-Gewinde-Ausfiihrungen mit oder ohne Nachlauf-
bremse bestellt werden kdnnen.
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Electrak LA24 — elektrische Anschliisse

Eingangsspannung 230 VAC Eingangsspannung 400 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC] Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
AA22- 1x230 AA42- 3 x 400

Ohne Nachlaufbremse Ohne Nachlaufbremse

DPDT-Schalter Relais Aktuator
[P . N
i Einfahrer} Ausfaren _ i i
t O { ﬁﬂzfahrei Kondensator Aktuator Lt ool WeiR (1) —i !
i 1 n [t Eingangs- L2 ; ! 1 !
! i ; R o o Rot (2) i
; e L —p— Schwarz Spannung |3 o i i i
1 ; I i !l; " o o : Sehwarz (3) — ;
—O01— 1 1 F N W ) N A A B R R ! H
i i i == Einfahren : ;
i 1 ! ! i T = :
- 1 1 . - 1 1 |
Lo Lt Rl 0 o i !
Eingangs- ; "o i - : O/E/O + i :
! i ! i i 1
spannung : 1 i - Qfo_l : :
1 ! !
Lol O . : |
N ' i} Gelb/Grin ~ —é i
Weif (3) l o] i
PE
.|I Gelb/Griin
Mit Nachlaufbremse Mit Nachlaufbremse
DPDT-Schalter Relais Aktuator
[ N i Ausfahren o
i Einfahren oI i i
E O'éﬁﬂgfahreiw Kondensator . t; oo ! Weik (1) ; :
! i R ingangs- i i !
! ! i HE Schwarz Spannun 0 o Rot (2) !
H (e, ! + : p 9 13 H ! i
L_lo_:_ ! Y (1 : o o Schwarz (3) ;
! i i =i N T oo : Orange (4)— i
; i ! P Einfahren ! Bremse |
P ! Pl Rt s ! ; i
Ei i i ! [ Lo T o i i
Ingangs- i : ()7! ; O/\I‘/ ! 1 i
spannung : | : ; : g ! i :
i ° ! Orange (4) ! o : i
N | PE e ' i i
N Wei (3) il Gelb/Grtin - i
PE
"} Gelb/Griin

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert Verbinden

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

die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Zur
Bestellung der Kondensatoren siehe Seite 130. Verbinden
Sie den schwarzen Leiter (1) mit L1 und den weif8en (3) mit
N (Nullleiter), um den Aktuator einzufahren. Schalten Sie L1
vom schwarzen (1) auf den roten (2) Leiter, um den Aktuator
auszufahren. Bei vorhandener Nachlaufbremse* muss diese
wahrend der Bewegung geldst werden, indem Orange (4)
auf L1 geschaltet wird.

www.thomsonlinear.com

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. Bei vorhandener Nachlaufbremse* muss diese
wahrend der Bewegung geldst werden, indem Orange (4)
auf N (Nullleiter) geschaltet wird.
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Electrak LAZ4 — elektrische Anschliisse

Eingangsspannung 230 VAC + Option
Potentiometer

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]

AA22- 1% 230
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Pot.-Ausgangsaufldsung [Ohm/mm]

50255 mm Hub 39
256-510 mm Hub 20
511-600 mm Hub 10

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

die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Zur
Bestellung der Kondensatoren siehe Seite 130. 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. Bei vorhandener Nachlaufbremse™ muss diese
wdahrend der Bewegung geldst werden, indem Orange (4)
auf L1 geschaltet wird. Am Pot.-Ausgangskabel liegen 0
Ohm zwischen dem grauen und gelben Leiter, wenn der
Aktuator ganz ausgefahren ist.
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Ohne Nachlaufbremse

SPDT-Schalter
P Einfahreh
; Aus Kondensator Aktuator
i ™~ Ausfahren o o .
i i o : by Schwarz i
S NN ; P (1) i
i i == !
Eingangs- i O—'—L i 1
! ! . 1 .
spannung : : : : Rot (2 :
N !
Wei (3) :
PE i i
||I Gelb/Grin  —¢ i
- Grau ! [
) i i
Potentiometer- i i
Ausgang —— Geb I_’ i
—— Grin '
! !
Mit Nachlaufbremse
DPDT-Schalter
7777 THinfahren
; Aus ! Kondensator
| O Ausfaen Alduator
! e i L Schwarz __; i
b4 i ili mo i
R i i i i
| ) © [ i ! i !
- I I 1 H I I
P ; . Rot(2) —— i
) | I . 1
Eingangs- ! H H . ;
spannung ; S a—— : ;
——o— ! ; i
I - : 1
; ¢} T Orange (4) !
i ma 1
N .
Weif (3) !
I
PE ; i
| Gelb/Grin  —b :
I
—_—  Grau - |
Potentiometer- Gelb i i
Ausgang _— ——» !
i !
— Griin ] |
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Eingangsspannung 400 VAC + Option
Potentiometer

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
AA42- 3 x 400
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Pot.-Ausgangsauflosung [Ohm/mm]
50-255 mm Hub 39
256-510 mm Hub 20
511-600 mm Hub 10

Die Leiter sind farbcodiert oder nummeriert Verbinden

Sie den weilen Leiter (1) mit L1, den roten (2) mit L2 und
den schwarzen (3) mit L3, um den Aktuator auszufahren.
Vertauschen Sie Weil3 (2) und Schwarz (3), um den Aktuator
einzufahren. Bei vorhandener Nachlaufbremse™* muss diese
wdahrend der Bewegung geldst werden, indem Orange (4)
auf N (Nullleiter) geschaltet wird. Am Pot.-Ausgangskabel
liegen 0 Ohm zwischen dem grauen und gelben Leiter, wenn
der Aktuator ganz ausgefahren ist.

www.thomsonlinear.com

Ohne Nachlaufbremse

Linearaktuatoren

Relais Aktuator
Ausfahren e -
L1 Tt T I |
—o T o WeiR (1) i
rgongs 2 o o Rot (2 E@ |
spannung |3 ] I * 1 i
LO)/O : Schwarz (3 : i
_________ E ! !
Einfahren , :
imimimim | i
o7 ot i i
Lo T o i |
—o~ 0 : i
_________ E ! !
PE .
i} Gelb/Grin  —4 !
| : i
Grau ! :
Potentiometer- Gl : i
Ausgang —— I—b i
Griin I :
Mit Nachlaufbremse
Relais Aktuator
Ausfahren = -
TrTrTr T 1 . !
E Lo T o WeiB (1) :
. ; i
Eingangs- ; o : Rtz — !
spannung L3 i oo Sohwians (3 f !
1 . . !
- o7 O Orange (4)— :
Einfahren i Bremse* |
ST T 1 . !
FoT o ; |
o o i |
Lot o i i
- 1
_______ :,_,l : :
'HPE Gelb/Griin 4 :
! i
Grau . i
Potentiometer- ! i
Ausgang Gelb —:—V i
I
Grin i i
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Electrak LAZ24 — 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-Sétze

Bezeichnung Amm (in)] Teilenummer
Montagebolzen (Paar) 12(0,47) D603 023
Die Montagebolzen kommen in die Bohrungen des hinteren = MaRe
und vorderen Adapters. Die Bolzen verfligen tiber Nuten an 5 o
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
. Dby MaRe
Technische Daten o 32
N o mm
D535 070
Parameter D535 071 D535 073
Max. Leistung W] 10 10 § = @z
N
Max. Spannung [VDC] 100 100
Max. Stromstarke [A] 05 05
262 30 3000,0
Max. Kontaktwiderstand [Ohm] 20 20 =
3,2 19,8 63,5
Leiterquerschnitt [mm?] 2x0,14 3x0,14
Kabellange [mm] 3000 3000 2 x M3 ol . :
Schutzart IP67 IP67 1 = e
o | I

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

Al: Kabel
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Montagebolzenhalterungs-Séatze

Bezeichnung Teilenummer
Montagebolzenhalterungen (Paar) D603 029
Die Montagebolzenhalterungen dienen zur Befestigung des = T Mate
vorderen und hinteren Adapters mit zwei Montagebolzen - mm
am zu bewegenden Bauteil. Hinweis! Sie ben6tigen ein -
Halterungspaar pro Adapter, da auf jeder Seite des Adapters ~
eine Halterung vorgesehen ist. 7]
23 15,5
26,6 (4x)
— I—l —
(S N~ [N 1-
g P
o [{e)
™ ol
M B
=L~ b
— — ™
MAX 51 67
Drehzapfen-Montagesdtze
Bezeichnung Teilenummer
Zapfen (Paar) D603 022
D603 030

Zapfenhalterungen (Paar)

Die Zapfen passen in die an den Seiten des Schutzrohrs
verlaufenden T-Nuten.

Drehzapfen Zapfenhalterungen
< 136
‘% 40— MaRe “ MaRe
19,1
mm -
< 136 .
«—>
] — = E 09 (4%)
ol o BB 14
53 ©| oo
— ] nm < T -- --
lies 24 HOH---FO -
131
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B-Track IC DC — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME oder Kugel
Mutterntyp
K2 (ACME-Spindel) selbsthemmende Spindelmutter
K2X (Kugelspindel) Fangsicherungsmutter
Handhilfsbetatigung Ja
Verdrehschutz Nein
Statische Lasthaltebremse
ACME-Spindel-Modelle Nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Ja
Sicherheitsausstattung Uberlast-Rutschkupplung

Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Standard-Leistungsmerkmale Nachlaufbremse
K2 (ACME-Spindel) Nein
e Robust und zuverlassig 2R AL
e 24 und 24 VDC Standard-Eingangsspannung Elektrische Anschlisse
o Modell it ACME dK | indetrieb Stromversorgung Lose Kabelend. m. Packard 56 Stecker
odelle mit - und Kugelgewindetrie Steuerungsoptionen je nach Steuerungsoption
e Hubléngen bis 24 Zoll -
ulassungen CE

e Tragzahlen bis 12460 N (2800 Ibf)

e Schutzart IP66/IP6IK Optionale elektrische Ausstattung

e |Integrierte Steuerung fiir Positionsriickfiihrung,
Endlagenschalter und Endlagenausgdnge

e Extern einstellbare Endlagenschalter optional

Integrierte Endlagenschalter

Integrierte Endlagenschalter+ Endlagenausgénge

Extern einstellbare Endlagenschalter

Extern einstellbare Endlagenschalter+ Endlagenausgéange
Analogausgang, Potentiometer-Positionsriickfiihrung

Analogausgang, Potentiometer-Positionsriickfiihrung + extern
einstellbare Endlagenschalter

Kompatible Steuerungen

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

B-Track IC DC — Technische Spezifikationen

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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B-Track IC DC— Abmessungen

K2Px.x, K2ZXPx.x Male Projektion
a5 £32 mm [Zoll] =H&
—= S [ 0.060] | A [ 0.125 g
! i !
: i 1M4+04 [2{‘52] e
i —T J‘_i [0.45 £ 0.015] ] j___ 147+06 39.1
P85 L 0508 _ ! [0.58+0.02] [1.54]
| 073 | [@ 2.00] — : 0254 +04
r ! i i r [©1.00  0.02]
m / N
L +00 —/ i r 148.8
2867y A2 i 12.9 [5.86]
£0.000 JULA i 2x9438 109.7
(11250015 M @266 L w3 [4.32]
{ i
- 241
g [0.95]
®230.9 _:
9.09]
K2EPx.x, KZXEPx.x
Q15 +3.2
—=i S 2 0.060] ] A 20125 g
! i !
; i 1.4 +04 = 78.2
i - J‘—i (0.45 £0.015] 147+06 391 | [3.08]
185 | [0.58 + 0.02] A
: =t [1.54]
| 73 [ ®254+04
T ! i r [©1.00 + 0.02]
Lot \ o7 |
+0.0 I
286 4 A2 }%‘ | 9% mg.g
+0.000 ?67.6 i ;
[1125_0.015 Al [@266] LR ¢81§8§]
! 2 2 1 =
S: Hub i [0.95] i
A: Eingefahrene Lénge ©230.9 !
A1: Stecker =1
A2: Spiral-Schutzumwicklung [£9.09]
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublange (S) [Zoll] 4 6 8 12 18 24
Eingefahrene Lange, ACME-Modelle (A)  [mm] 2621 312.9 363,7 465,3 617,7 846,3
[Zoll] 10,32 12,32 14,32 18,32 24,32 33,32
Gewicht, ACME-Modelle [kg] 42 44 4,6 6,7 7.3 8,4
[Ibs] 93 9,7 10,2 14,7 16,1 185
Eingefahrene Lange, Kugelgewinde- und  [mm] 302,0 352,8 403,6 505,2 657,6 886,2
Al mil e WE e T o 13,89 15,89 19,89 25,89 34,89
Gewicht, Kugelgewinde-Modelle [kg] 44 47 49 6.9 75 8.6
[Ibs] 9.8 10,2 107 15,2 16,6 19,0
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B-Track IC DC — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last

90 (3.4) 27
80 (3.2) !_/ / /_,ﬁ. o
70 (2.8) - rﬁ'/ v — 21
N m '/
_ ‘hl , /\7/ ./\9/ /,i11>—
= 60(24) \/: 7 > = 18
— 4 / <
E /:’\ ,:/ a /"/‘
£ 50 (2.0) 1 15
g @ A < a =
> / / /. &
g 40 (1.8) i O/ 17 —+ 1 1 12
z %’_ 760 7 - A 2
2 3012 <171y — ' 9
(&) :///:/' :/‘ //\\&8) > — |_e — .
20 (0.8) ﬁ\’gﬁ/ —< <:" ——= 6
L Lo | T \@\
1004)f=——=— m—— 3
= =om=
oL 0
0 1112 2224 3338 4448 5562 6675
(250)  (500) (750) (1000)  (1250) (1500)
Last [N (Ibf)]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last
90 (3.4) 27
80 (3.2) i.f’ ~ (Y 24
I 14 3 L~
70 (2.8) F m 7 — 21
— @ Omnre
2 60(24) ey & 7 o 18
£ 50(20) \,” — e 15
S 40(16 AN A _@r 12
S (o) L Xe A8 o= .
= \/ /V LA N e
% 30 (1 2) / :'S.\\\(//"/." ‘ > = e - 9
i i $hss = "
(@s) i_, ://, N ///m P P o =
20 (0.8) |7 - o 6
Bl O N
7527 (o=
10 (0.4) j7 = @ 3
o & 0
0 2224 4448 6675 8896 11120 13344
(500)  (1000) (1500) (2000)  (2500) (3000)
Last [N (Ibf)]
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Stromstéarke [A]

Stromstérke [A]

Linearaktuatoren

Geschwindigkeit
1: K2xxxxxG05-
2: K2xxxxxG10-
3: K2xxxxxG20-
4: K2xxxxxG30-

5. K2xxxxxG05-12V
6. K2xxxxx(G05-24V
7. K2xxxxxG10-12V
8. K2xxxxx(G10-24V
9. K2xxxxxG20-12V
10. K2xxxxxG20-24V
11. K2xxxxxG30-12V
12. K2xxxxxG30-24V

Geschwindigkeit
1: K2XxxxxxG05-
2: K2XxxxxxG10-
3: K2XxxxxxG20-
4: K2XxxxxxG30-

Stromstarke

5. K2XxxxxxG05-12V
B. K2XxxxxxG05-24V
7. K2XxxxxxG10-12V
8. K2XxxxxxG10-24V
9. K2XxxxxxG20-12V
10. K2XxxxxxG20-24V
11. K2XxxxxxG30-12V
12. K2XxxxxxG30-24V
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B-Track IC DC — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1.

136

1 2 3
K2P1.0 GO05- 12V-

Modell, Ausfiihrung, Steuerung und Spindeltyp

K2P1.0 = B-Track, IC, Endlagenschalter, ACME

K2P1.2 = B-Track, IC, Endlagenschalter+

Endlagen-Ausgang, ACME

K2EP1.0 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagen-

schalter, ACME

K2EP1.2 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagenschalter +
Endlagenausgénge, ACME

K2EP0.4 = B-Track, IC analoger Potentiometer-

Positionsriickfiihrungsausgang, Acme !

K2EP1.4 = B-Track, IC, Potentiometer-Positionsriickfiihrungs
Analogausgang + externe, einstellbare Endlagen-
schalter, ACME"

K2XP1.0 = B-Track, IC, Endlagenschalter, Kugel

K2XP1.2 = B-Track, IC, Endlagenschalter+

Endlagen-Ausgang, Kugel

K2XEP1.0 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagen-

schalter, Kugel
K2XEP1.2 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagenschalter +
Endlagenausgénge, Kugel

K2XEP0.4 = B-Track, IC, Potentiometer-Positionsriickfiihrungs-
Analogausgang, Kugel

K2XEP1.4 = B-Track, IC, Potentiometer-Positionsriickfiihrungs
Analogausgang + externe, einstellbare Endlagen-
schalter, Kugel

Dynamische Tragzahl (ACME- / Kugelgewindemodelle)
G05- = 1335 N (300 Ibf) / 2670 N (600 Ibf)

G10-=2670 N (600 Ibf) /5340 N (1200 Ibf)

(G20- = 5340 N (1200 Ibf) /9790 N (2200 Ibf)

(30-=6675 N (1500 Ibf) / 12460 N (2800 Ibf) @

4 5
BR- 04
3. Versorgungsspannung
12V =12 VDC
24V =24\DC

4. Mutterntyp

BR- = ACME-Gewindemutter (nur Modelle K2P und K2E)
BRL- = Lange ACME-Gewindemutter (nur Modelle K2P und K2E)
- = Kugelgewindemutter (nur Modelle K2X)

5. Bestell-Hublange *

04 -=47oll
06 - =6 Zoll
08 - =8 Zoll
12-=12 Zoll
18- =18 Zoll
24- =24 7ol|

6. Adapterausrichtung, hinten
Leer = Standard
R30 =30 ° verdreht
R60 = 60 ° verdreht
R90 =90 ° verdreht
R120 =120 ° verdreht
R150 = 150 © verdreht

(1) Nur mit Muttertyp BRL moglich
(2) Nicht mit Muttertyp BR mdglich

(3) Eine Einheit mit ACME-Spindel und langer Mutter hat dieselbe eingefahrene Lénge
(Abstand A) wie eine hubgleiche Einheit mit Kugelspindel.
(4) Weitere Hublangen auf Anfrage, bitte wenden Sie sich an den Kundensupport.
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B-Track IC DC — Elektrische Anschliisse

K2xP1.0xxx-12(24)V

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
K2xxxxxxxxxx12V 12
K2xxxxxxxxxx24V 24

DPDT-Schalter

E Einfahrer:1
A

us g
Ausfahren

Aktuator

Eingangs-

1

1

!
spannung ! Schwarz

1

1

1

I

: o : C Grau

Verbinden Sie den grauen Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritét. Der Aktuator hat interne
Endlagenschalter, die bei Auslésen eine weitere Bewegung
in die jeweilige Richtung unterbinden.

www.thomsonlinear.com

K2xP1.2xxx-12(24)V

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
K2xxxxxxxxxx12V 12
K2xxxxxxxxxx24V 24
Versorgungspannung, Endlagen-Aus- [VDC] 12-24
gangssignale
Ausgangsspannung, Endlagen-Aus- [VDC] identisch mit
gangssignale Versorgungsspan-
nung
Max. Stromst., Endlagen-Ausgange [A] 05
Stecker, Endlagen-Ausgangssignale Deutsch DT04-4P
DPDT-Schalter
i Einfahrer:l
! d Aus H
: i Ausfahren
i O
e i
i S ! Aktuator
Eingangs- i ! ; [ !
spannung ! i ; (==— Schwarz l
1 ! . 1
o o—i— i
et :
: o] T (= Grau i
IS i
i
3 i
12-24VDC ~ Gmm— Rot :
4 .
Ganz ausgefahreqmm—  Griin !
Endlagen-Aus- 2 !
gangssignale Ganz eingefahrer(m=—  Wei :
i
i

1 !
0VDC (==— Schwarz —+——
I

Verbinden Sie den grauen Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Der Aktuator hat interne
Endlagenschalter, die bei Ausldsen eine weitere Bewegung
in die jeweilige Richtung unterbinden und gleichzeitig den
entsprechenden Endlagen-Signalausgang schlieRen.
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B-Track IC DC — Elektrische Anschliisse

K2xEP1.0xxx-12(24)V K2xEP1.2xxx-12(24)V

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
K2xxxxxxxxxx12V 12 K2xxxxxxxxxx 12V 12
K2xxxxxxxxxx24\V/ 24 K2xxxxxxxxxx24V 24

Versorgungspannung, Endlagen-Aus- [VDC] 12-24

(==— Schwarz

PfD_T_sfhfIEer__ gangssignale
i Einfahrerﬁ : : :
i o< Aus Ausgangsspannung, Endlagen-Aus- [VDC]  identisch mit
! : Ausfahren gangssignale Versorgungsspan-
- 1 o—l—
i i i nun
ot | g
; [P N Aktuator Max. Stromstarke, Endlagen-Aus- [Al 05
Engangs- 1! ! o : ande
spannung 1 ! i C Schwarz— ! gang
1 . i !
! i o—— i i Stecker, EndIagen-AusFangssignale Deutsch DT04-4P
) L ot i : ; DPDT-Schalter
i ; i ; fmimimmemmm -
: o T C Grau i i i Einfahren
i [ ! 1 | Aus ;
: 1+ Ausfahran
! i
; P o—

Verbinden Sie den grauen Leiter mit Plus und den schwarzen H— L o i .
o . ! i i tuat
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren S . i
! i
1 .
! i
1 -

einstellbare Endlagenschalter, die bei Auslgsen eine weitere
Bewegung in die jeweilige Richtung unterbinden. Die i
Schalterpositionen sind werkseitig auf voll ausgefahren und Rt :
eingefahren eingestellt.

tauschen Sie die Polaritdt. Der Aktuator hat extern !

Grau

I

3
12-24VDC  (m=— Rot

4
Ganz ausgefahreee—  Griin 1
Endlagen-Aus- 1

; 2 ) -
gangssignale Ganz eingefahrer(me— Weil  ——
i

1 .
0VDC (==— Schwarz —+——

Verbinden Sie den grauen Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Der Aktuator hat extern
einstellbar Endlagenschalter, die bei Ausldsen eine weitere
Bewegung in die jeweilige Richtung unterbinden und
gleichzeitig den entsprechenden Endlagen-Signalausgang
schlielRen.
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K2xEPO.4xxx-12(24)V
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
K2xxxxxxxxxx12V 12
K2xxxxxxxxxx24V 24
Potentiometer-Typ Membran
Max. Potenziometer-Spannung [VDC] 27
Potentiometer-Widerstand [kOhm] 12
Potentiometer-Toleranz [+ %] 20
Potentiometer-Linearitat [%] 5
Pat.-Ausgangsstecker Deutsch DT06-3S
SPDT-Schalter
; Einfahrén
! ! Aus
: | Ausfahr!en
; P o—
) —-—o1— i
P o Aktuator _
Eingangs- i ! ; i -
spannung ! ! i (=—  Schwarz —
N___ i o i i
2 O—:i—(—— Grau !

—_
i
i
i
i
(m=—  Rot T
3 i
Pot.-Ausgangs- (=— Weill ——p
2 ! %
(=

Schwarz

Verbinden Sie den grauen Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Der Pot.-Ausgangsstecker hat
zwischen den Pins 2 und 3 im ganz eingefahrene Zustand
0,5 kOhm, proportional ansteigend auf 11,5 kOhm im ganz
ausgefahrenen Zustand.
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K2xEP1.4xxx-12(24)V

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
K2xxxxxxxxxx12V 12
K2xxxxxxxxxx24V 24
Potentiometer-Typ Membran
Max. Potenziometer-Spannung [VDC] 27
Potentiometer-Widerstand [kOhm] 12
Potentiometer-Toleranz [+ %] 20
Potentiometer-Linearitat [%] 5
Pot.-Ausgangsstecker Deutsch DT06-3S
SPDT-Schalter
i Einfahrein
! Aus
: | Ausfahrgn
i P o—i
i : : Aktuat
. I I uator
(L) i PO = -
i 1 : (=—  Schwarz— :
Fingangs- ! i i i i
spannung : PO/ ! i
—o+— ! i
(N) ; oO——+(@=— Gau ——— :
o
1 : i
(m=—  Rot :
Pot.-Ausgang (i_ WeiR _:_y :
2 ! g 1
(o—— ;

Schwarz

Verbinden Sie den grauen Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Der Aktuator hat extern
einstellbare Endlagenschalter, die bei Ausldsen eine weitere
Bewegung in die jeweilige Richtung unterbinden. Die
Schalterpositionen sind werkseitig auf voll ausgefahren

und eingefahren eingestellt. Der Pot.-Ausgangsstecker

hat zwischen den Pins 2 und 3 im ganz eingefahrene
Zustand 0,5 kOhm, proportional ansteigend auf 11,5 kOhm
im ganz ausgefahrenen Zustand. Werden die externen
Endlagensensoren zur Hubbegrenzung versetzt, sinkt das
Pot.-Ausgangssignal entsprechend. Wenn die maximale
Ausfahrbewegung z. B. um 50 % reduziert wird, betrdgt der
Widerstand an diesem Punkt 50 % von 11,5 kOhm.
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B-Track IC AC — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Angaben

]
@
oW

SMART

Standard-Leistungsmerkmale

e Robust und zuverldssig

e Ix115und 1x 230 VAC Standard-
Eingangsspannung

e Modelle mit ACME- und Kugelgewindetrieb

e Hublé&ngen bis 24 Zoll

e Tragzahlen bis 8900 N (2000 Ibf)

e Schutzart IP54

e |Integrierte Steuerung fir Positionsriickfiihrung,
Endlagenschalter und Endlagenausgange

e Extern einstellbare Endlagenschalter optional

140

Spindeltyp

Mutterntyp
K2 (ACME-Spindel)
K2X (Kugelspindel)

Handhilfshetatigung
Verdrehschutz

Statische Lasthaltebremse
ACME-Spindel-Modelle
Kugelgewinde-Modelle

Sicherheitsausstattung

Nachlaufbremse
K2 (ACME-Spindel)
K2X (Kugelspindel)

Elektrische Anschliisse
Stromvers.
Steuerungsoptionen

Zulassungen

ACME oder Kugel

selbsthemmende Spindelmutter
Fangsicherungsmutter

Ja

Nein

Nein (selbsthemmend)
Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Nein
Nein

Lose Kabelenden
je nach Steuerungsoption

CE, UKCA

Optionale elektrische Ausstattung

Integrierte Endlagenschalter

Integrierte Endlagenschalter+ Endlagenausgénge

Extern einstellbare Endlagenschalter

Extern einstellbare Endlagenschalter+ Endlagenausgénge

Analogausgang, Potentiometer-Positionsriickfiihrung

Analogausgang, Potentiometer-Positionsriickfiihrung + extern

einstellbare Endlagenschalter

Kompatible Steuerungen

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

B-Track IC AC — Technische Spezifikationen

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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B-Track IC AC— Abmessungen

MaRe Projektion

mm [Zoll]

£15 £32
—= S 12 0.060] —_— A 0125

78.2

I
A2 ! i
_\ b e 114:04 g ——
! i [0.45 £ 0.015] : !
277 ! | ®50.8 L 147+0.6
oo | ; 185 o - 058 +0.02]
0777 ] i . 0200 i
; : : = | i | _ 0254+04
i H I

[@1.00 +£0.02]

LE@[ ______________________________ - P[' """ Q- T VR r 1 \

+0.0 : [6.16]
286 5 i
Py i 129
[1.125 *0-000 @I:@q 2869 ﬁ]: i 2x049g
ool S [0342) i pxol i)
A | i 0.503
' N T 7 | -
; [0.95]
3207 i
[12.62] !
S: Hub i
A: Eingefahrene Lange 356.4 |
A1: Kabel

A2: Je nach Steuerungsoption verftigt das Schutzrohr tiber Endlagenschalter, inkl. Schienen und Kabeln, die innerhalb dieses Durchmessers an hubabhéngig unterschiedlichen Stellen montiert
sind. Vermeiden Sie daher externe Objekte innerhalb dieses Durchmessers. Wenden Sie sich im Zweifel an den Kundensupport, um die genaue Position dieser Objekte fiir hren Hub zu
erhalten.

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hublénge (S) [Zoll] 4 6 8 12 18 24
Eingefahrene Lange, ACME-Moadelle (A)  [mm] 380,0 431,0 4811 582.9 735,1 887,0
[Zoll] 14,96 16,97 18,94 22,95 28,94 34,92
Gewicht, ACME-Modelle [kal 6.8 70 12 7,6 8.3 9.4
[Ibs] 149 15,4 15,8 16,8 18,2 20,7
Eingefahrene Lange, Kugelgewinde-und ~ [mm] 380,0 431,0 4811 5829 735,1 887,0
ACME-Modelle mitlanger Mutter (Al 75 465 16,97 18,94 22,95 28,94 34,92
Gewicht, Kugelgewinde-Modelle [kg] 1,6 7.8 8,0 8.4 9.1 10,2
[Ibs] 16,7 17,2 17,7 18,6 20,1 22,5
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B-Track IC AC — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last

35 (1.4) 4.0 Geschwindigkeit
1 K2xxxxxG10-
30 (1.2) = 3.0 2: K2xxxxxG20-
@5‘/- @ 1 6)- A 3: K2xxxxxG30-
z 25(1.0) I e o I e == 8) 2.5 )
£ Stromstarke
é 20 (0.8) 20 = 4. K2xxxxxG10-115V
£ = £ 5. K2xxxxxG10-230V
T 15(0.6) 2) ~— 1.5 £ 6 K200oxG20-115V
§ 2 ‘._._,====:==;==2-.@::;::-.;:-. e —— ._..@ § 7. K2xxxxxG20-230V
= 10(0.4)F= - N 1.0 8. K2xxxxxG30-115V
2 3 9. K2xx00xG30-230V
“  5(0.2) 0.5
0 0
0 890 1780 2670 3560 4450 5340
(200) (400) (600) (800)  (1000) (1200)
Last [N (Ibf)]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last
45 (1.8 Geschwindigkeit
(18) 50 1 K2XxxxxxG05-
2: K2XxxxxxG10-
40(1.6) q])\ ----- 4.5 3: K2XxxxxxG20-
35 (1.4) \’ (8)" 40 4: K2XxxxxxG30-
..... _ﬁz\_,._.._..
= .- | I— i Fe T N~ Stromstérke
% 30 (1.2) E==+= @;r Vo Sl 3.0 _ 5.K2X0000G05-115V
= e [ 9F——— S s % B. K2XxxxxxG05-230V
£ 25(1.0) E=m T === = S— — — ) P2 7 K2XoG10-115V
g -~ Z 8 K2XowG10-230V
._g 20 (0.8) 20 g 9. K2XxxxxxG20-115V
E 10, K2XxxxxG20-230V
g2 15(0.6) =0Oa 3 1.5 11. K2XxxxxG30-115V
o = T ——— o 12. K2XxxxxxG30-230V
- IR R 10)}-{—=—"—"
10 (0.4) /= u 4 1.0
—\1J
5(0.2) 0.5
0 0
0 2225 4450 6675 8900
(500) (1000) (1500) (2000)
Last [N (Ibf)]
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B-Track IC AC — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6
K2EP0.4 G10- 115V- BR- 04
1. Modell, Ausfiihrung, Steuerung und Spindeltyp 4. Mutterntyp
K2EP1.0 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagen- BR- = ACME-Gewindemutter (nur Modelle K2P und K2E)
schalter, ACME BRL- = Lange ACME-Gewindemutter (nur Modelle K2P und K2E)
K2EP1.2 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagenschalter + - = Kugelgewindemutter (nur Modelle K2X)
Endlagenausgénge, ACME
K2EP0.4 = B-Track, IC , analoger Potentiometer- 5. Bestell-Hublange *
Positionsriickfiihrungsausgang, ACME ! 04 =4 Zoll
K2EP1.4 = B-Track, IC, Potentiometer-Positionsriickfiihrungs 06 =6 Zoll
Analogausgang + externe, einstellbare Endlagen- 08=8Zoll
schalter, ACME" 12 =12 Zoll
K2XEP1.0 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagen- 18 =18 Zoll
schalter, Kugel 24 =24 7ol
K2XEP1.2 = B-Track, IC, externe, einstellbare Endlagenschalter +
Endlagenausgange, Kugel 6. Adapterausrichtung, hinten
K2XEPO0.4 = B-Track, IC, Potentiometer-Positionsriickfihrungs- Leer = Standard
Analogausgang, Kugel R30 =30 ° verdreht
K2XEP1.4 = B-Track, IC, Potentiometer-Positionsriickfiihrungs R60 = 60 ° verdreht
Analogausgang + externe, einstellbare Endlagen- R90 =90 ° verdreht
schalter, Kugel R120 =120 ° verdreht

R150 = 150 ° verdreht
2. Dynamische Tragzahl (ACME- / Kugelgewindemodelle)

(05- = nicht verftigbar / 2225 N (500 Ibf) 11; murhmit M’tlﬂtteﬂvp BFgLRmﬁglichh
b 2) Nicht mit Muttertyp BR mdglic!
e N

(Abstand A) wie eine hubgleiche Einheit mit Kugelspindel.
(4) Weitere Hubléngen auf Anfrage, bitte wenden Sie sich an den Kundensupport.

(G30- =4895 N (1100 Ibf) / 8900 N (2000 Ibf) @

3. Versorgungsspannung
115V =1x 115 VAC
230V =1 x 230 VAC
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B-Track IC AC — Elektrische Anschliisse

K2xEPOQ.4xxx-115(230)V

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
K2xxxxxxooxx 115V 1x115
K2xxxxxxxxx230V 1x230
Potentiometer-Typ Membran
Max. Potenziometer-Spannung [VDC] 27
Potentiometer-Widerstand [kOhm] 12
Potentiometer-Toleranz [+ %] 20
Potentiometer-Linearitat [%] 5
Pot.-Ausgangsstecker Deutsch DT06-3S
SPDT-Schalter
T Hinfareh
; A ! Aktuator
i ! Ausfahrgn
i e i Schwarz

Eingangs- :
spannung :
................... 4
(N) Weifl
i} Grin
1
(=— Rot
3
Pot.-Ausgang (mm—  Weil}

Weiler Leiter an den Nullleiter (N). Aktuator ausfahren: L
am roten Leiter. Aktuator einfahren: L mit dem schwarzen
Leiter. Der Pot.-Ausgangsstecker hat zwischen den Pins 2
und 3 im ganz eingefahrene Zustand 0,5 kOhm, proportional
ansteigend auf 11,5 kOhm im ganz ausgefahrenen Zustand.

www.thomsonlinear.com

K2xEP1.4xxx-115(230)V

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
K2xxxxxxxxx115V 1x115
K2xxxxxxxxx230V 1x230

Potentiometer-Typ Membran

Max. Potenziometer-Spannung [VDC] 27

Potentiometer-Widerstand [kOhm] 12

Potentiometer-Toleranz [+ %] 20

Potentiometer-Linearitat [%] 5

Pot.-Ausgangsstecker Deutsch DT06-3S

SPDT-Schalter

T Hinfareh

i 0{ Aus Aktuator
i 1~ Ausfahrgn

i e : Schwarz

Eingangs- :
spannung :
................... 4
(N) Weifl
i} Griin
1
(=— Rot
3
Pot.-Ausgang (mm—  Weil}

WeiRer Leiter an den Nullleiter (N). Aktuator ausfahren: L
am roten Leiter. Aktuator einfahren: L am schwarzen Leiter.
Der Aktuator hat extern einstellbare Endlagenschalter,

die bei Auslosen eine weitere Bewegung in die jeweilige
Richtung unterbinden. Die Schalterpositionen sind
werkseitig auf voll ausgefahren und eingefahren eingestellt.
Der Pot.-Ausgangsstecker hat zwischen den Pins 2 und

3 im ganz eingefahrene Zustand 0,5 kOhm, proportional
ansteigend auf 11,5 kOhm im ganz ausgefahrenen Zustand.
Werden die externen Endlagensensoren zur Hubbegrenzung
versetzt, sinkt das Pot.-Ausgangssignal entsprechend. Wenn
die maximale Ausfahrbewegung z. B. um 50 % reduziert
wird, betrdgt der Widerstand an diesem Punkt 50 % von
11,5 kOhm.
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B-Track DC — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME oder Kugel
Mutterntyp
K2 (ACME-Spindel) selbsthemmende Spindelmutter
K2X (Kugelspindel) Sicherheitskugelmutter
Handhilfsbetatigung Ja
Verdrehschutz Nein
Statische Lasthaltebremse
ACME-Spindel-Modelle Nein (selbsthemmend)
Kugelgewinde-Modelle Ja
Sicherheitsausstattung Uberlast-Rutschkupplung

Selbstriicks. Motor-Thermoschalter

Nachlaufbremse

Sta ndard-LeiStungsmerkmale K2 (ACME-Spindel) Nein
K2X (Kugelspindel) Nein
* Robust und ZuverléSSIQ Elektrische Anschliisse Lose Kabelend. m. Packard 56 Stecker
o 1?, 24, 36, 48 oder 90 VDC als Standard- Zulassungen CE. UKCA
Eingangsspannung
e Modelle mit ACME- und Kugelgewindetrieb ;
e Hublzingen bis 24 Zol Kompatible Steuerungen
e Tragzahlen bis 12460 N (2800 Ibf) Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs

e Schutzart IP66/IP6IK
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Linearaktuatoren

B-Track DC — Technische Daten

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
(2) Daten zu 36-, 48-, 90-VDC-Modellen vom Kundensupport.
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B-Track DC — Abmessungen

MaRe Projektion
Lo tl15 +32 , mm [Zoll] =H&
—= S (£ 0.060] ] A [ 0.125 i
i i i
i : 147 o1
i o ' 1.4+04 5508 [0.58] r_
i R 185 T T [0.58 +0.022]
i o [0.73] i
i i | ! _ ©254+04
i i : [©1.00+0.0
e B A (ol
i
+0.0 i
8 -0 5 129
(1125 515 . 0635 2x0128
A [#2.50] : 2 x¢0:503]
1
L o
T [0.99]
S: Hub 177.0 i
A: Eingefahrene Lénge I !
A1: Stecker [6.97]
A2: Spiral-Schutzumwicklung
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hubldnge (S) [Zoll] 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24
Eingefahrene Lange [mm] 2113 2621 3129 363,7 4145 4653 5161 5669 617,7 7447 7955 846,3

ACME-Spindelmodelle (A)
[Zoll] 832 1032 1232 1432 1632 1832 2032 2232 2432 2932 31,32 3332

Gewicht, ACME- kgl 40 42 4,4 46 6,4 6,7 6.9 7.1 7.3 8.0 8.2 8.4
Spindelmodelle
[bs] 88 93 97 102 142 147 152 157 161 176 181 185

Eingefahrene Lange, Kugelge-  [mm] 251,2 3020 3528 4036 4544 5052 5560 6068 6576 7846 8354 8862
winde-

Modelle und ACME-Modelle mit 7o) 9,89 11,89 1389 1589 17,89 19,89 21,89 2389 2589 30,89 32,89 34,89
langer Mutter (A)

Gewicht, Kugelgewinde-Modelle  [kg] 4,2 4.4 46 49 6,7 6,9 7.1 73 75 8,2 8.4 8.6

[lbs] 93 98 102 107 147 152 157 162 166 181 186 19,0
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B-Track DC — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last*

90 (3.4) 27
80 (3.2) !_/ / /_,ﬁ. o
70 (2.8) - rﬁ'/ v — 21
N m '/
= 60(24) \/: 7 > = 18
— 4 / <
E /:’\ ,:/ a ) /"/‘
£ 50(2.0) > 15
g @ A < a =
> / / /. &
g 40 (1.6) i O/ PG e o 1 12
= : z , 6 e s _ ~ L 12
2 30(1.2) <17y — ' 9
- \L\S) T 1
20 (0.8) 47\;‘/ =< <:‘]_, """"""" 6
I;. ‘.// ;, 7% .
L Lo | T \@\
1004)f=——=— m—— 3
= ==g=
oL 0
0 1112 2224 3338 4448 5562 6675
(250)  (500) (750) (1000)  (1250) (1500)
Last [N (Ibf)]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last®
90 (3.4) 27
80 (3.2) i.f’ ~ (Y 24
/ ¥ [ -
70 (2.8) F m 7 — 21
— @ Omnre
2 60(24) ey & 7 = 18
£ 50(20) \,” — e 15
S 40(16 AN A _@r 12
S (16 / .\A"@ (8) 0= =l
= \/ ) /// s - ./\/..’ -
é 30 (1 2) :/ /'ﬁ\\\‘/// - - = 9
:" 7/ ee ./'/‘;'/‘ ; P o= -
20 (0.8) s 4 \Q>\<‘,,, 6
Bl O N
7227 (T
10 (0.4) j7 — @ 3
o & 0
0 2224 4448 6675 8896 11120 13344
(500)  (1000) (1500) (2000)  (2500) (3000)
Last [N (Ibf)]
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Geschwindigkeit
1: K2G05-

2:K2G10-
3: K2G20-
4: K2G30-

Stromstérke
5. K2G05-12V
6. K2G05-24V
7.K2G10-12V
8. K2G10-24V
9. K2G20-12V
10. K2G20-24V
11. K2G30-12V
12. K2G30-24V

Stromstéarke [A]

* Daten zu 36-, 48-,
90-VDC-Einheiten vom Kun-
densupport.

Geschwindigkeit
1: K2XG05-

2: K2XG10-
3: K2XG20-
4: K2XG30-

Stromstérke

5. K2XG05-12V
6. K2XG05-24V
7. K2XG10-12V
8. K2XG10-24V
9. K2XG20-12V
10. K2XG20-24V
11. K2XG30-12V
12. K2XG30-24V

Stromstérke [A]

* Daten zu 36-, 48-,
90-VDC-Einheiten vom Kun-
densupport.
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B-Track DC — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6
K2 GO5- 12V BR- -04
1. Modell und Spindeltyp 5. Bestell-Hublénge *
K2 = B-Track, ACME 02 =2 Zoll
K2X = B-Track, Kugel 04 =47oll
06 =6 Zoll
2. Dynamische Tragzahl (ACME- / Kugelgewindemodelle) 08 =8 Zoll
(05- = 1335 N (300 Ibf) / 2670 N (600 Ibf) 10 =10 Zoll
G10-=2670 N (600 Ibf) / 5340 N (1200 Ibf) 12 =12 Zoll
(G20-=5340 N (1200 Ibf) / 9790 N (2200 Ibf) 14 =14 Zoll
(30- =6675 N (1500 Ibf) / 12460 N (2800 Ibf) 16 = 16 Zoll
18 =18 Zoll
3. Versorgungsspannung 20 =20 Zoll
12V =12VDC 22=22 Zoll
24V =24 \VDC 24 =24 7oll
36V =36 VDC
48V =48 VDC 6. Adapterausrichtung, hinten
90V =90 VDC Leer = Standard
R30 = 30° verdreht
4. Mutterntyp R60 = 60° verdreht
BR- = ACME-Gewindemutter (nur K2-Modelle) R90 = 90° verdreht
BRL- = Lange ACME-Gewindemutter (nur K2-Modellg) R120 = 120° verdreht
- = Kugelgewindemutter (nur K2X-Modelle) R150 = 150° verdreht

(1) Nicht mit Muttertyp BR mdglich

(2) Eine Einheit mit ACME-Spindel und langer Mutter hat dieselbe eingefahrene Lange
(Abstand A) wie eine hubgleiche Einheit mit Kugelgewindetrieb.

(3) Weitere Hublangen auf Anfrage, bitte wenden Sie sich an den Kundensupport.
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B-Track DC — Elektrische Anschliisse

Standard
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
K2xxxxx12V 12
K2xxxxx24V 24
K2xxxxx36V 36
K2xxxxx48V 48
K2xxxxx90V 90
DPDT-Schalter
; Einfahreri1
i O< Aus
! | ™ Ausfahren
o —
() ——ot— i
) : | O Aktuator
Eingangs- f ! ; s i
spannung i ! i C Schwarz ; :
i i o—F— i i
() ———01— i g i
E (o T C Grau : :

Verbinden Sie den grauen Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren

tauschen Sie die Polaritéat.
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B-Track AC — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

152

Robust und zuverlassig

1x 115 und 1x 230 VAC Standard-
Eingangsspannung

Modelle mit ACME- und Kugelgewindetrieb
Hubl&ngen bis 24 Zoll

Tragzahlen bis 8900N (2000 Ibf)

Schutzart P54

Allgemeine Angaben

Spindeltyp

Mutterntyp
K2 (ACME-Spindel)
K2X (Kugelspindel)

Handhilfshetatigung
Verdrehschutz

Statische Lasthaltebremse
ACME-Spindel-Modelle
Kugelgewinde-Modelle

Sicherheitsausstattung

Nachlaufbremse
K2 (ACME-Spindel)
K2X (Kugelspindel)

Elektrische Anschliisse

Zulassungen

ACME oder Kugel

selbsthemmende Spindelmutter
Sicherheitskugelmutter

Ja
Nein

Nein (selbsthemmend)
Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Nein
Nein
Lose Kabelenden

CE, UKCA

Kompatible Steuerungen

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

B-Track AC — Technische Daten

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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B-Track AC — Abmessungen

Male

mm [Zoll]

Projektion

£15 £32
—+ S oos A [£0.125

i i 782

|
i
P 114304 R
| i [0.45 £ 0.015] [0-58] | 147406
; ! ®50.8 ~ SO
i ; 185 — ™1 [0.58+0.02] . i
, ; 00 [ 2.00] , i
i | ' — | i | — 9254204 —
] H | [fb100 + 002] E‘
I:@ @ """""""""""""""""""" T H “' B . '"'""'"""?5'{;.21"'T' AN
+0.0 . [6.16] =
286 o4 :
f1.125*39%9] &:@ 0869 —] 2x0135
0342 ; 0.509
A _/ o342 |“: | 2x2 503
} i 241 -
T [0.95]
| 320.7 :
S: Hub [12.62] i
A: Eingefahrene Lange !
A1: Lose Kabelenden 356.4 !
[14.03] '
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublange (S) [Zoll] 4 6 8 12 18 24
Eingefahrene Lange, ACME-Modelle (A)  [mm] 380,0 431,0 4811 5829 7351 887,0
[Zoll] 14,96 16,97 18,94 22,95 28,94 34,92
Gewicht, ACME-Modelle [kg] 6.8 7.0 7.2 7,6 8.3 94
[Ibs] 14,9 15,4 15,8 16,8 18,2 20,7
Eingefahrene Lange, Kugelgewinde-und  [mm] 380,0 431,0 481,1 582,9 735,1 887,0
ACME-Modelle mit langer Mutter (A) 70 45 g 16,97 18,94 295 2894 3.9
Gewicht, Kugelgewinde-Modelle [kg] 1,6 1.8 8,0 8.4 9,1 10,2
[Ibs] 16,7 17,2 17,7 18,6 20,1 22,5
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B-Track AC — Leistungsdiagramme

ACME-Spindel-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last

35(1.4) 4.0 Geschwindigkeit
1: K2610-
30 (1.2) = 3.0 2: K2620-
(ONES @ L 6)- PN 3: K2G30-
? 25 (10) :f.;;:::::?.‘ = -_:::__,___._.:::.::::.- ....... L \Sj 2.5 )
£ Stromstarke
2 20(0.8) 20 = 4.K2G10-115V
£ — 2 5. K2G10-230V
T 15(0.6) ; S )= 1.5 é 6. K2620-115V
2 e D=t — =9 s 7. K2620-230V
E 10 (04) I— e T e FoTT AN 10 « 8 KZGBO'HEV
5 3 9. K2630-230V
“  5(0.2) 0.5
0 0
0 890 1780 2670 3560 4450 5340
(200)  (400) (600)  (800)  (1000) (1200)
Last [N (Ibf)]
Kugelgewinde-Modelle
Geschwindigkeit u. Strom zu Last
45 (1.8 Geschwindigkeit
(18) N 5.0 1: K2XG05-
2: K2XG10-
40(1.6) %\ ----- 45 3: K2XG20-
N | B 4 K2XG30-
35(1.4 — 4.0
( ) ,/\ _ﬁz\_ ........
= =" | — e Fe T N~ Stromstérke
£ 30(1.2) F=== Gy D 3.0 5. K2XG05-115V
= A I — ) E— T = 6. K2XG05-230V
£ 25(1.0) EZZ =T e S— = (19 2.5 2 7. K2XG10-115V
2 - z 8. K2XG10-230V
5 20(0.8) 20 g 9. K2XG20-115V
E 1 10. K2XG20-230V
2 15(0.6) (6r 3 15 11. K2XG30-115V
@ = e 12. K2XG30-230V
/"’ I 10 ————————
10 (0.4) = O 1.0
—(4)
5(0.2) 0.5
0 0
0 2225 4450 6675 8900
(500) (1000) (1500) (2000)
Last [N (Ibf)]
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B-Track AC — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6
K2 G10- 115V BR- 04
1. Modell und Spindeltyp 5. Bestell-Hublédnge *
K2 = B-Track, ACME 04 =4 Zoll
K2X = B-Track, Kugel 06 =6 Zoll
08 =8 Zoll
2. Dynamische Tragzahl (ACME- / Kugelgewindemodelle) 12 =12 Zoll
G05- = nicht verfiighar / 2225 N (500 Ibf) 18 =18 Zoll
G10- =2225 N (500 Ibf) / 4450 N (1000 Ibf) 24 =24 70ll
(G20- = 3338 N (750 Ibf) / 6675 N (1500 Ibf)
(G30-=4895 N (1100 Ibf) / 8900 N (2000 |bf) 6. Adapterausrichtung, hinten
Leer = Standard
3. Versorgungsspannung R30 =30 ° verdreht
115V =1 x 115 VAC R60 = 60 ° verdreht
230V =1x 230 VAC R90 = 90 ° verdreht
R120 =120 ° verdreht
4. Mutterntyp R150 = 150° verdreht
BR- = ACME-Gewindemutter (nur K2-Modelle)
BRL- = Lange ACME-Gewindemutter (nur K2-Modelle) @ 1) Nicht mit Muttertyp BR mdglich

(2) Eine Einheit mit ACME-Spindel und langer Mutter hat dieselbe eingefahrene Léange
(Abstand A) wie eine hubgleiche Einheit mit Kugelgewindetrieb.
(3) Weitere Hublangen auf Anfrage, bitte wenden Sie sich an den Kundensupport.

- = Kugelgewindemutter (nur alle K2X-Modelle)

156 www.thomsonlinear.com



B-Track AC — Elektrische Anschliisse

Standard
Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
K2xxxxx115V 1x115
K2xxxxx230V 1 %230
SPDT-Schalter
é /Eiﬂgahre? Aktuator
i !~ Ausfahren 1
; o i Schwarz

i
. i 0—‘
Eingangs- : : Rot
1

spannung

N) Weill

Weiler Leiter an den Nullleiter (N). Aktuator ausfahren: L
am roten Leiter. Aktuator einfahren: L am schwarzen Leiter.
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B-Track — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Elektro-hydraulischer Aktuator: Kombiniert das
Beste aus Elektrik und Hydraulik.

e Integriertes, elektrisch betriebenes Aggregat,
bestehend aus einer Hydraulikpumpe, Ventilen
und einem Ausgleichsbehalter.

e Robuster Hydraulikzylinder mit massiver
Kolbenstange fiir erhdhte Biegefestigkeit.

e Hohe Leistungsdichte.

e Sehr kompakt und optimales Verhaltnis Einbau-
zu Hubl&nge.

e Kein vibrationsbedingtes Wandern oder
hydraulisches Selbstblockieren.

e Hohe Stol- und Vibrationsfestigkeit.

e Beliifteter, mit beweglicher Klappe
verschlossener Fluid-Ausgleichsbehalter
erlaubt den Aktuator- und Pumpenbetrieb in
jeder Ausrichtung ohne EinschlieRungen oder
Kavitation.

e Standard-Hubldngen bis 12 Zoll (300 mm)

e Firraue Aullenbedingungen konzipiert.

e Seewasserfeste IP68-Option, statisch und
dynamisch.

e /uverldssig und wartungsfrei.

158

Allgemeine Angaben

Zylindertyp Hydraulisch

Pumpentyp Eingebaute Elektro-Zahnradpumpe
Handhilfshetatigung Ja

Verdrehschutz Nein

Motorschutz Eingeb. selbstriicks. Thermoschalter

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Uberdruckventil Ja (beide Richtungen)

Elektrische Anschliisse
MotorbaugroRe 1
MotorbaugroRe 2
MotorbaugroRe 3

Lose Kabelenden + Packard 56 Stift-
stecker
Lose Kabelenden + Osenklemmen
Lose Kabelenden + gekapselter IP67-
Stecker Metri-Pack 280

Zulassungen CE, UKCA, RoHS, REACH, Prop65

Optionale mechanische Ausstattung

Mechanische Op-
tionen

Seewasserfeste IP68-Option
Alternative Anbauadapter vorne

Alternative Adapter-Ausrichtung hinten

Kompatible Steuerungen

Fragen Sie den Kundensupport unter www.thomsonlinear.com/cs
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H-Track — Technische Daten

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Schublast (Fx) [Ibf (N)] ~ 5000 (22241) Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 12,24
Max. dynamische Last (Fx) [Ibf (N)]  siehe Seite 162 Toleranz, Eingangsspannung [VDC]

: : . . 12-VDC-Modelle 9-16
Einfahrgeschw. o. Last/max. Last [in/s (mm/s)]  siehe Seite 162 24-/DC-Modelle 18-132
Ausfahrgeschw. 0. Last/max. Last [in/s (mm/s)] ~ siehe Seite 162 Stromaufnahme, min./max. [A] siehe Seite 162
Min. Bestellhubldnge (S) [Zoll] 2 Querschnitt, Motorleiter [AWG (mm?)]

Max. Bestellhublénge (S) (Zoll] 12 Motorbaugrde 1 und 3 14(2)
MotorbaugroRe 2 12 (3)
Bestellhublangen-Abstufungen [Zoll 2 Querschn., Motor-Ringkabelschuhe [AWG (mm?]
Betriebstemperaturgrenzen'@ [°C]  —26 bis +65 MotorbaugroRe 1 und 3 -
MotorbaugroRRe 2 10
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 25 ; ;
Standardlange, Motorleitung [in (mm]] 10 (254)
Axialspiel, maximal [mm] 0,015(0,4)
Haltemoment [Nm] 0,89(0,1)
Standard-Schutzart — statisch |P67/IP6IK
Standard-Schutzart — dynamisch IP65
Optionale Marine-Schutzart — statisch u. IP68
dynamisch ©
Salzspriihnebel-Bestandigkeit [Std.] 2000
Gewicht [kg] siehe Seite 161

1) weitere mogliche Beschrankungen nennt lhnen der Thomson-Kundensupport.
2) Der H-Track vertragt Lufttemperaturen unter dem Gefrierpunkt, muss aber unter Wasser
vor dem Einfrieren geschiitzt werden.
3) Getestet fiir 650 Stunden Unterwasserbetrieb bis 2 m Tiefe bei Nenn-Einschaltdauer.
4) Getestet gem. ASTM B117 bei 2000 Stunden Salzspriihnebel-Belastung ohne nachlas-
sende Dichtigkeit

kein Wassereintritt und volle Funktionsfahigkeit tiber den gesamten Test.
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H-Track — Abmessungen

2.72 063
I~ [69.0] | [159] 1
(345 T—H T

Male Projektion

Zoll [mm] @E

@

!
N

j

<A1
LAZ
@

3 | i MO
_ [73.4]
5.82 © 2063
[147.9] 22.94 [216.1]
A5,A6 L
= / o741 I ~~~~~;— 0o
¢l . 0
421 X1, A3 03.02 [124]
[108. [ A5, AB[g767] | ng 2252
o . [@64.0]
iH FTT T T 01 1| T T T1 l
T _ . ‘ 664 o lom
A1: Handhilfsbetatigung. Nicht entfernen. Nur soweit gegen den Uhrzeigersinn drehen, A4l [18.6]
bis sich die Kolbenstange frei bewegen lasst. [168.7] 715
A2: Hinterer Adapter in Standard-Ausrichtung abgebildet. A5 [181.5]
A3: Motortyp 1 = Stiftstecker, Packard 56 A6 8.23
Motortyp 2 = %-Zoll-Ringkabelschuhe [209.9]
Motortyp 3 = Stiftstecker, Metri-Pack 280 Ltot
A4: Motortyp 1 | .
Ab: Motortyp 2 S A
AB: Motortyp 3
Vorderer Adapter, Typ A \
Ltot
A
Vordere Adapter, Typ B
Ltot
A
Vordere Adapter, Typ D
Ltot
S ) A I )
N [20.1]
—C | @ @ *
Vordere u. hintere Adapter, Typ B 770 1._\ Q117
ISvea o [029.7]
e 17 o051 1
o / [ | [212.9]
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Linearaktuatoren

H-Track — Abmessungen und Gewicht
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H-Track — Leistungsmatrix

Es gibt drei Hauptarten der Lastkonfiguration (N, C und H). Sie bestimmen die Leistung des H-Track und die
Auslegung der nachfolgenden Tabelle. Auf der nachsten Seite finden Sie mehr zu den Konfigurationen und
deren Auswirkungen.

Leistungsmatrix "

Modell Max. dynamische Last [Ibf (N)]  Ausfahrgeschw. [in/s (mm/s)] Einfahrgeschw. [in/s (mm/s)] Stromaufnahme [A] @
Ausfahren Einfahren ohne Last bei max. Last ohne Last bei max. Last 12 VDC Eingangssp. 24 VDC Eingangssp.
Max. Min. Max. Min.

H2x-xx-1B42 950 750 1,90 0,53 2,29 0,64 42 8 22 5
H3x-xx-1B43 1100 825 1,60 0,47 2,00 0,59 42 8 22 5
H2x-xx-1B22 1400 1100 1,20 0,34 1,45 0,41 42 8 22 5
H3x-xx-1B23 1750 1300 1,00 0,29 1,25 0,36 42 8 22 5
H2x-xx-1B02 2400 1750 0,50 0,15 0,60 0,18 42 8 22 5
H3x-xx-1B03 3200 2400 0,45 0,13 0,56 0,16 42 8 22 5
H2x-xx-2B42 1425 1131 1,90 0,53 2,29 0,64 80 14 43 10
H3x-xx-2B43 1650 1238 1,60 0,47 2,00 0,59 80 14 43 10
H2x-xx-2B22 2100 1666 1,20 0,34 1,45 0,41 80 14 43 10
H3x-xx-2B23 2625 1969 1,00 0,29 1,25 0,36 80 14 43 10
H2x-xx-2B02 3750 2975 0,50 0,15 0,60 0,18 80 14 43 10
H3x-xx-2B03 4800 3600 0,45 0,13 0,56 0,16 80 14 43 10
H2x-12-3B42 1425 625 1,25 0,35 1,51 0,42 30 4 - -
H3x-12-3B43 1650 684 1,05 0,31 1,32 0,39 30 4 - -
H2x-12-3B22 2100 920 0,90 0,26 1,09 0,31 30 4 - -
H3x-12-3B23 2625 1088 0,75 0,22 0,94 0,27 30 4 - -
H2x-12-3B02 3750 1450 0,65 0,31 0,81 0,38 30 4 - —
H3x-12-3B03 4800 1675 0,55 0,26 0,71 0,34 30 4 - -

1) Die oben genannten Werte gelten fiir einen Temperaturbereich von 4 bis 50 °C). Der H-Track arbeitet auch in einem gréReren Bereich von —26 bis
+65 °C, bei Temperaturen unter 4 °C steigen jedoch Kraft und Stromaufnahme, wahrend die Geschwindigkeit sinkt. Bei Temperaturen tiber 50 °C
nimmt die Geschwindigkeit geringfiigig ab. Die exakte Leistungsabweichung l&sst sich nur schwer vorausherechnen. Bei niedrigeren Temperaturen
bewegt sich der Leistungswert zudem in Richtung der obigen Angaben, wenn die Temperatur im Inneren aufgrund der mechanisch erzeugten
Warmeentwicklung ansteigt. Weitere Informationen erhalten Sie vom Thomson Kundendienst.

2) Die Stromaufnahme verhalt sich nicht linear zur Last, sondern hangt von der Lastkonfiguration, der Verfahrrichtung, der Umgebungstemperatur
und der Innentemperatur des Aktuators ab. Sie kann daher nicht einfach fiir eine bestimmte Situation bestimmt werden. Die oben angegebene
maximale und minimale Stromaufnahme ist die héchste bzw. niedrigste Stromaufnahme, die Sie wahrend des Betriebs erwarten kdnnen und fiir die
das Netzteil dimensioniert werden muss. Weitere Informationen erhalten Sie vom Thomson Kundendienst.
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H-Track — Lastkonfiguration

Konfiguration N

Auf die die Kolbenstange wirkt keine externe

Last, d. h. keine externe Kraft driickt sie hinein
oder zieht sie heraus. Die Stromaufnahme beim
Ausfahren bzw. Einfahren ist am héchsten, wenn
die Widerstandslast den angegebenen Hichstwert
erreicht.

Konfiguration C

Die externe Last bewirkt eine kontinuierliche
Kraft, die die Kolbenstange hineinschiebt. Die
Stromaufnahme beim Ausfahren ist am héchsten,
wenn die Gegenlast auf

den angegebenen Héchstwert erreicht. Die
Stromaufnahme liegt beim Einfahren der

Last zwischen Maximum und Minimum. Die
Stromaufnahme kann nahe am angegebenen
Hochstwert liegen, wenn ohne Last eingefahren
wird.

Konfiguration H

Die externe Last bewirkt eine kontinuierliche
Kraft, die die Kolbenstange herauszieht. Die
Stromaufnahme beim Einfahren ist am héchsten,
wenn die Gegenlast den angegebenen Hochstwert
erreicht. Die Stromaufnahme liegt beim Ausfahren
einer Hilfslast zwischen Maximum und Minimum.
Die Stromaufnahme kann nahe am angegebenen
Hochstwert liegen, wenn ohne Last ausgefahren
wird.

Vorsicht! Die korrekte Auswahl der Lastkonfiguration
ist entscheidend. Eine falsche Auswahl kann zu

unerwarteter Leistung fiihren.

www.thomsonlinear.com
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Konfiguration N: Schwerkraft wirkt auf keine
Bewegungsrichtung der Last.
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Konfiguration C: Die Last schiebt die Kolbenstange
kontinuierlich in den Aktuator.
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Konfiguration H: Die Last zieht die Kolbenstange
kontinuierlich aus dem Aktuator.
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H-Track — Bohrungsgrofiie

Die maximale Last pro Richtung und die erforderliche Hublange bestimmen die bendtigte Mindestgrolie der
Aktuator-Bohrung und Kolbenstange, woraus sich wiederum der Kolbendurchmesser des Aktuators ergibt.

Hub zu Last und BohrungsaroRRe

5500 (24464)
5000 (22240)

4500 (20016) —=

4000 (17792) N

3500 (13344)
3000 (13344)
2500(11120)
2000 (8896)
1500 (6672)
1000 (4448)
500 (2224)

Last [Ibf (N)]

0
0 2 4 6 8 10 12

Hub [Zoll]

BohrungsgroRRe

H2 (1,375") e— H3 (1,500")

164 www.thomsonlinear.com



H-Track — Motor- und Pumpenleistung

Motortyp 1 — Last zu Geschwindigkeit beim Ausfahren/Einfahren

_25(64) 25 (64)
E 2.0 (51) 2.0 (51)
= \ (| A\ (N -
% 15(38) = \ E— 15(38)
s N
S 10(29) \\\ 10(25)
£
; [
S 050(13) %\\ 05(13)
3 Y
0(0) | i = 0(0)
0 1000 2000 3000 4000 5000 0O 1000 2000 3000 4000 5000
(0)  (4448)  (3896)  (13344) (17792) (22240) (0)  (4448)  (8896)  (13344)  (17792) (22240
Last [Ibf (N)]
H2x-xx-1B42 H2x-xx-1B22 . 12 X-XX-1B02
H3x-xx-1B43 H3x-xx-1B23 H3x-xx-1B03
Motortyp 2 — Last zu Geschwindigkeit beim Ausfahren/Einfahren
25 (64) 25 (64)
e 2060 2.0 (51)
£ N\ \ H
2 — e \ I —-—
£ 1509 \§ N 1.5(38)
S N
S 10(25) 1.0(25)
2
£ -
£ 05013 — — 05(13)
8 3 \\
< 0(0) | —— — 0(0)
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
(0)  (4448)  (3896)  (13344) (17792) (22240) (0)  (4448)  (8896)  (13344)  (17792) (22240
Last [Ibf (N)]
H2x-xx-2B42 H2x-xx-2B22 — 17 X-XX-2B02
H3x-xx-2B43 H3x-xx-2B23 H3x-xx-2B03
Motortyp 3 — Last zu Geschwindigkeit beim Ausfahren/Einfahren
25 (64) 25 (64)
g 20/(51) 20(51)
£ 7 T = —?
< = —pp ==}
£ 15(39) 15(38)
E
g 1.0(25) 1.0 (25)
=
£ o513 05(13)
(E’:;J ~ — N
0(0) | | 0(0)
0 1000 2000 3000 4000 5000 O 1000 2000 3000 4000 5000
(0) (4448) (8896) (13344)  (17792)  (22240)  (0) (4448) (8896) (13344) (17792)  (22240)
Last [Ibf (N)]
H2x-12-3B42 H2x-12-3B22 . H2X-12-3B02
H3x-12-3B43 H3x-12-3B23 H3x-12-3B03
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H-Track — Auslegung und Auswabhl

Um den optimalen H-Track fiir lhre Anwendung auszuwahlen, befolgen Sie bitte den
nachfolgend beschriebenen Auslegungs- und Auswahlprozess. Bei Fragen wenden Sie sich
gerne an den Thomson-Kundensupport.

Schritt 1. Erfassen der erforderlichen Anwendungsdaten
Das folgende Beispiel verwendet folgende anwendungstechnischen Anforderungen:

Hub: 12 Zoll
Max. Last, Ausfahren: 3750 Ibf
Max. Last, Einfahren: 750 Ibf
Min. Geschw., Ausfahren 0,25 in/sec
Min. Geschw., Einfahren 0,6 in/sec
Schutzart: |P68

Art der Last: Die Last wird horizontal geschoben und gezogen

Schritt 2. Bohrungs- und Kolbenauslegung
Bestimmen Sie die Bohrungsgrole (d.h. den Kolbendurchmesser) fiir lhre Last und Ihren Hub (siehe Seite 164).

Beispiel: Bei einer Anwendung mit einem Hub von 12 Zoll, mit einer Last von 3750 Ibf (11.120 N) beim
Ausfahren (roter Punkt) und 1000 Ibf (2224 N) beim Einfahren (gelber Punkt), zeigt das Diagramm ,,Hub zu Last
und BohrungsgrdlSe”, dass nur die blaue Kurve oberhalb beider Punkte verlduft. Somit ist die BohrungsgrilSe
H3 in diesem Fall die einzig magliche Wahl (d. h. der Kolbendurchmesser betragt 0,750 Zoll).

Hub zu Last und BohrungsgroRe

5500 (24464)

5000 (22240)
4500 (20016)
4000 (17792)

3500 (13344)
3000 (13344)

2500 (11120)
2000 (8896)
1500 (6672)

Last [Ibf (N)]

1000 (4448)
500 (2224)
0

0 2 4 6 8 10 12
Hub [Zoll]

BohrungsgroRRe

H2 (1,375")

———— 3 (‘| ,5[][]")
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Schritt 3. Auslegung von Motor und Pumpe
Bestimmen Sie die GrélRe von Motor und Pumpe fiir Ihre Anwendung anhand der Leistungsdiagramme auf

Seite 165.

Beispiel: Da die Schutzart IP68 erforderlich ist, kommt nur Motortyp 3 in Frage, der nur mit 12 VDC Spannung
erhéltlich ist. Wenn Sie nun die maximalen Ausfahr- (roter Pfeil) und Einfahrlasten (gelber Pfeil) fiir die Anwen-
dung in das Diagramm ,,Motortyp 3 — Last zu Geschwindigkeit beim Ausfahren/Einfahren” eintragen, sehen
Sie zwei Modelle mit H3-Bohrung, die sowoh! die maximale Ausfahr- als auch Einfahrlast bewiéltigen (H3x-
12-3B02 und H3x-12-3B03). Wéhrend jedoch beide Modelle die gewiinschte Mindest-Ausfahrgeschwindigkeit
von 0,25 in/s (griiner Pfeil) bieten, erreicht nur das Modell H3x-12-3B02 die 0,6 mm/s Einfahrgeschwindigkeit
(blauer Pfeil). Damit lautet der Bestellcode an dieser Stelle H3x-12-3B02-x-12x.

Motortyp 3 — Last zu Geschwindigkeit beim Ausfahren/Einfahren

= 2504 2.5 (64)
~
£
£ 2001 M 20(51)
«£ ]
=] Ll_':l‘—
= 1508) 15(38)
5
= 1002 v 1.0(25)
[ 9
=
£ 05013 05(13)
2 o~ .
< 0(0) |
0 1000 2000 3000 4000 5000 O 1000 2000 3000 4000 5000
(0)  (4448)  (8896)  (13344) (17792) (22240) (0)  (4448)  (8896)  (13344)  (17792) (22240)
Last Ibfl@'
H2x-12-3B42 x-12-3B22 H2x-12-3B02
H3x-12-3B43 H3x-12-3B23 H3x-12-3B03

Schritt 4. Stromaufnahme
Laut der Leistungsmatrix auf Seite 18 zeigt nimmt das Modell H3x-12-3B02 bis zu 30 A und mindestens 4 A

auf. Die Stromversorgung muss also entsprechend dimensioniert sein.

Schritt 5. Lastkonfiguration
Die Wahl der passenden Lastkonfiguration fir den Aktuator ist Voraussetzung fiir einen stérungsfreien Betrieb.
Sie bestimmt zudem das Stromaufnahmeprofil wahrend des Betriebs. Siehe auch Seite 163.

Beispiel: Da die Last horizontal geschoben und gezogen wird, ist die entsprechende Lastkonfiguration N,
und der Bestellcode lautet an dieser Stelle H3N-12-3B02-x-12x. Die Stromaufnahme beim Ausfahren bzw.
Einfahren ist am hdchsten, wenn die Widerstandslast den angegebenen Héchstwert erreicht.

Schritt 6. Fertigstellung des Bestellcodes
Um den Bestellcode zu vervollstandigen, miissen die Art des vorderen Kolbenstangen-Adapters und die
Ausrichtung des hinteren Adapters zum Code hinzugefiigt werden. Siehe auch Seite 168.

Beispiel: Bei einem Standard-Adapter vorne und einem um 90° verdrehten hinteren Adapter wére der
vollsténdige Bestellcode H3N-12-3B02-A-12R90.
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H-Track — Bestellschliissel

Bestellschlissel

1 2 3 4 5 6 7 8 9

H2 C- 12- 1 A2 2 -A 06
1. BohrungsgrioBe " 6. Kolbenstangen-Durchmesser

H2 =1.375 Zoll 2 =0,625 in (immer mit Bohrungsgrolke H2)

H3 =1.500 Zoll 3=0,750 in (immer mit Bohrungsgrolke H3)
2. Lastkonfiguration 1. Adaptertyp

N- = auf die die Kolbenstange wirkt keine externe Last, d. h. keine -A = Standard

externe Kraft driickt sie hinein oder zieht sie heraus -B =Kugel

C- = die externe Last bewirkt eine kontinuierliche Kraft, die die -D = Innengewinde

Kolbenstange hineinschiebt -E = Querbohrung @

H- = die externe Last bewirkt eine kontinuierliche Kraft, die die

Kolbenstange herauszieht 8. Hublange®

02 =2 Zoll (50 mm)

3. Eingangsspannung " 04 =4 Zoll (100 mm)

12-=12VDC 06 =6 Zoll (150 mm)

24-=24\VDC 08 =8 Zoll (200 mm)

10 =10 Zoll (254 mm)

4. MotorgroBe und Schutzart 12 =12 Zoll (300 mm)

1 =2,5Zoll Durchmesser, Standard IP67/IP69K

2 =3,0 Zoll Durchmesser, Standard IP67/IP63K 9. Adapterausrichtung, hinten

3 =3,0 Zoll Durchmesser, Marine-Option [P68 Leer = Standard

R90 = 90°-Position
5. PumpengriBe
B0 =0,012 Zoll*/U. ) ;
! (1) Siehe Seite 166 zur Auslegung und Auswahl
B2 =0,025 Zoll*/U. (2) Motoroption 3 nicht verfighar fiir 24 VDC

B4 = 0,040 ZolPF/U. (3) Querbohrung nicht verfiigbar bei BohrungsgroRe H2 oder Motortyp 2
(4) Weitere Hublangen auf Anfrage. Bitte kontaktieren Sie den Kundensupport.

168 www.thomsonlinear.com



H-Track — Elektrische Anschliisse

Elektrische Angaben
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
Hxx-12 9-16
Hxx-24 18 —32
Stromaufnahme o. Last / max. Last [A] S l\/:%tznx SE
S17~ "7 T T !
i ) ; | —)
| o< sTOP | =
F P g
i I O—t—
P i -
+ o+ ;
il o—i
P | H-Track
; i o : grau —G : :
_ : | : (grin/weil) i (M :
i ° i SChW. e} =/ i
e (weil) = i :
F Sicherung

ST Zweipoliger Umschalter

Zum Ausfahren Plus an Schwarz (Weil§) und Minus
an Grau (Griin/Weil3) anlegen. Zum Einfahren Minus
an Schwarz (Weil3) und Plus an Grau (Griin/Weil})
anlegen. Die Farben in den Klammern gelten fiir die
MotorbaugréRe 2. Ein Anfahren der Hub-Enden ist zu
vermeiden.
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Electrak 1 S — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Kompakt und leicht

e |ntegrierte Endlagenschalter

e Korrosionsbestandiges Gehause

e Selbsthemmender ACME-Gleitgewindetrieb

e Wartungsfrei

e |dealer Ersatz fiir ahnlich groRe Pneumatik- und
Hydraulikzylinder

170

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME
Mutterntyp ACME
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Nein

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Sicherheitsausstattung Endlagenschalter

Selbstriicks. Motor-Thermoschalter

Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden mit Stecker

Zulassungen CE, UKCA

Kompatible Steuerungen

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

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange

www.thomsonlinear.com 17



.y

Electrak 1 S— Abmessungen

MaRe Projektion
mm [Zoll] =&
A £1.7 (0.067) «— S£0.5(0.197) —»| — (‘1195'213) >
o e S

e —
7.9 (0.311) MAX—»|  (a— : (&Zi)
r& 10.8 (0.425) —»| - 4

( L 18.5(0.73)

SO N\ - &o‘?gfg? § f
1 o f (5/%% - ( éwo
Tl —I = i
8.1 [ \ @

032) —» e
MIN <« 108.0 (4.25) MAX————>
v , L e 6.4 (0.252) Querbohrungsadapter, vorne
Querbohrung &5 16 C) Typ A
hinterer Adapt6r63) C)
Typ A MAX \ 1
X A @ 6.4 (0.252)
8.1
—-»  |<+— (0.32) H x| 28.0 (0:315) guerhohrungsadapter, vorne
MAX C) TypT
v )
Querbohrung @ 16 inch-
WL‘QF%) C 1 1/4inch-28 Innengewinde-Adapter, vorne
Typ B MAX £ TypV
v 8.0 (0.315) a2
8.1
—» <+— (0.32)
MAX i M8 Innengewinde-Adapter, vorne
Typ W
S: Hub 1
A: Eingefahrene Lénge e 7.9

A1: Die Installation muss mindestens so viel Nachlauf nach Endlagenschalter vorsehen ©.311)
A2: schwarzer Leiter fiir 12-VDC-Einheiten, weiler 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 4,82 5,82 7,82
Eingefahrene Lange (A) [mm] 135 160 185 211 236 262 312
[Zoll] 5,3 6.3 73 83 9.3 10,3 12,3
Gewicht [ka] 0,52 0,54 0,60 0,64 0,66 0,68 0,74
[Ibs] 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 Endanschlag, ist der Nachlaufweg der Kolbenstange von der
Last abhadngig. Keine Last bedeutet den langsten Nachlaufweg, wahrend dieser Abstand mit ansteigender Last kiirzer wird. Der genaue Nachlaufweg ist abhangig von der Last, der Wirkungs-
richtung des Aktuators (Schub oder Zug), der Einbaulage sowie jeglicher zusatzlichen Reibung im System durch Fiihrungen oder sonstige Vorrichtungen — er muss individuell ermittelt werden.
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Electrak 1 S — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last 12-VDC-Modelle

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstarke [A]
75.0 (3.0) 6.0
1
62.5 (2.5) 5.0
50.0 (2.0) w4 ' 4.0
d -

37.5(1.5) FQ=—gm——— 3.0

25.0 (1.0) |—F—t== 2.0

."" o ‘@——
12.5 (0.5) = 1.0
(0.5) @
0 (0) 0
0 110 220 330 440
0) (25) (50) (79) (100)
Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]
Geschwindigkeit u. Strom zu Last 24-VDC-Modelle
Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstarke [A]
75.0 (3.0) - 3.0
62.5 (2.5) 2.5
50.0 (2.0) — @f 2.0
375 (1.5) HO—4 .’@ L2 e 15
"’ : : /““/‘,/U
25.0 (1.0) —2= “’4‘;_," C 1.0
RS —(3)—-
12.5 (0.5) I — 0.5
@__
0 (0) 0
0 110 220 330 440
(0) (29) (90) (75) (100)

Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]
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Geschwindigkeit

1: $12-09A04 (110 N (25 Ibf))
2: S12-09A08 (225 N (50 Ibf))
3: S12-17A08 (340 N (75 Ibf))
4: S12-17A16 (340 N (75 Ibf))

Stromstarke

5: S12-09A04 (110 N (25 Ibf))
6: S12-09A08 (225 N (50 Ibf))
7: S12-17A08 (340 N (75 Ibf))
8: S12-17A16 (340 N (75 Ibf))

Geschwindigkeit

1: S24-09A04 (110 N (25 Ibf))
2: S24-09A08 (225 N (50 Ibf))
3: S24-17A08 (340 N (75 Ibf))
4: S24-17A16 (340 N (75 Ibf))

Stromstérke

5: S24-09A04 (110 N (25 Ibf)
6: S24-09A08 (225 N (50 Ibf))
7: S24-17A08 (340 N (75 Ibf))
8: S24-17A16 (340 N (75 Ibf))
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Electrak 1 S — Bestellschliissel

Bestellschliissel

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 - | = AMP Superseal, 2-Pin
2. CE-Zulassung 6. Vordere Adapteroption
N = Nein A = Querbohrung, 1/4 Zoll
C=ja T = Querbohrung, 8 mm
V= Innengewinde, 1/4 Zoll-28
3. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit W = Innengewinde, M8
09A04- =110 N (25 Ibf), ACME, 75 mm/s (3 in/s)
09A08- =225 N (50 Ibf), ACME, 45 mm/s (1,8 in/s) 7. Hintere Adapteroption
17A08- = 340 N (75 Ibf), ACME, 26 mm/s (1 in/s) A = Querbohrung, 1/4 Zoll
17A16- =340 N (75 Ibf), ACME, 16 mm/s (0,6 in/s) " B = Querbohrung, 8 mm

4. Bestell-Hublénge

01=0,82 Zoll (21 mm)

02 =1,82 Zoll (46 mm) (1) In Verbindung mit 8 Zoll Hub nicht mglich.
03 =2,82 Zoll (72 mm)

04 = 3,82 Zoll (97 mm)

05 =4,82 Zoll (122 mm)

06 = 5,82 Zoll (148 mm)

08 =7,82 Zoll (199 mm)
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Electrak 1 S — elektrische Anschliisse

Standard
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
S12 12
S24 24
DPDT-Schalter
oo e
| o< Aus
! | ™ Ausfahrgn
i P O—
H Y RPN ;
o ! | ; Aktuator
Eingangs- : i !
oL e S
i i o— L | ° WeiR*
() ———o—— g
: o i @ Gelb
R | 4**

* Schwarz fiir 12 VDC Versorgungsspannung
WeiR fiir 24 VDC Versorgungsspannung
** Bei Ausstattung mit AMP Superseal-Stecker

Verbinden Sie den gelben Leiter (bzw. Stecker-Pin 4) mit Plus
und den schwarzen oder weil3en Leiter (bzw. Stecker-Pin 5)
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Der Aktuator sollte mit einer
kundenseitig zwischengeschalteten Sicherung gegen
Uberlast geschitzt 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 Integrierte 10-kOhm-Potentiometerriickfiihrung

e Korrosionsbestandiges Gehduse

e Selbsthemmender ACME-Gleitgewindetrieb

e \Wartungsfrei

e |ntern verdrehgesicherte Kolbenstange

e |dealer Ersatz fiir dahnlich groRe Pneumatik- und
Hydraulikzylinder

176

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME
Mutterntyp ACME
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Nein

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Selbstriicksetzender Motor-
Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

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

Zulassungen CE, UKCA

Elektrische Anschliisse

Kompatible Steuerungen

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

Electrak 1 SP — Technische Daten

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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Electrak 1 SP — Abmessungen

MaRe Projektion
mm [Zol] =&
40.1
< A 1.7 (0.067) <« S :05(0.197) —» [ ('Jﬂ-f\i) -
7.9 (031 MAX—>| |+ 30 - (tzJ%) i
10.8 (04425)4‘ le— (0-32) : MAX
O\ pamy
( ) L 18.5(0.73) 1 T
2193 (,\ il 69.6
B @ - ol c— —--- I]F@” Wy WD -1 | =
| h;Ax 0 f fiax
32.8
(1.29) *@*
E’ L‘ ‘ A2 MAX i
4 7 PR
R = —
| A1
i | |
J \A?: ‘
8.1 !
(0.32) —»|
MIN
. le———————— 139.2(5.84) MAX -
Querbohrun 4 Querbohrungsadapter, vorne
hinterer Adaptgg.gae) D e i 264(0252) TypA
Typ A MAX \ C)
N\
6.4 (0.252)
8.1
> <«— (0.32)
MAX Querbohrungsadapter, vorne
—— ©8.0(0.315) ToT
* v
0% 0
Querbohrung_ (g g3, C
hinterer AdaptemAX
TypB } A > 8.0 (0.315) 4 chas ITnne\r/lqewinde-Adapter vorne
—» <«— (0.32) »
MAX
Innengewinde-Adapter, vorne
X M8 Tpr
S: Hub e 7.9
A: Eingefahrene Lénge (0.311)
A1: Kabel fiir Potentiometer-Riickftihrung, Lange = 635 mm
A2: schwarzer Leiter fur 12-VDC-Einheiten, weiRer Leiter fiir 24-VDC-Einheiten
A3: gelber Leiter
Beziehungen, Hub, eingefahrene Ldnge und Gewicht
Bestell-Hublénge [Zoll] 1 2 3 4 3 6* 8
Effektiver max. Hub (S) [mm] 30,4 58,7 86.8 115,1 143,2 1715 2279
[Zoll] 1.2 2,3 35 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 10,0 111 12,2 14,4
Gewicht [kg] 0,50 0,55 0,60 0,65 0,70 0,75 0,85
[Ibs] 11 1.2 1.3 14 15 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 (in/s)] Stromstarke [A]

750(30) 1N 6.0
62.5 (2.5) 5.0
50.0 (2.0) 4 7k 4.0
NG A
/ /‘ﬂ
37.5(15) Q=071 3.0
A ==
25.0 (1.0) |t 2.0
.""/“ ‘@——
125 (0.5) = 1.0
*i 4 ’——
0 (0) 0
0 110 220 330 440
(0) (25) (50) (73) (100)

Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]

Geschwindigkeit u. Strom zu Last 24-VDC-Modelle

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstarke [A]

75.0 (3.0) 1 3.0
62.5 (2.5) 2.5
50.0 (2.0) - 2.0

4 . N\~
375 (1.5) FQO=—4——+"13) 15
-OB\»" * /“./“/
25.0 (1.0) i S 1.0

SR

RS 3 -
12.5 (0.5) = %%?__ 0.5
0(0) 0
0 110 220 330 440
(0) (25) (50) (75) (100)

Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]
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Geschwindigkeit
1: SP12-09A04 (110 N (25 Ibf))

2: SP12-09A08 (225 N (50 Ibf))
3: SP12-17A08 (340 N (75 Ibf))
4: SP12-17A16 (340 N (75 Ibf))

Stromstarke

5: SP12-09A04 (110 N (25 Ibf))
6: SP12-09A08 (225 N (50 Ibf))
7: SP12-17A08 (340 N (75 Ibf))
8: SP12-17A16 (340 N (75 Ibf))

Geschwindigkeit
1: SP24-09A04 (110 N (25 Ibf))

2: SP24-09A08 (225 N (50 Ibf))
3: SP24-17A08 (340 N (75 Ibf))
4: SP24-17A16 (340 N (75 Ibf))

Stromstérke

5: SP24-09A04 (110 N (25 Ibf))
6: SP24-09A08 (225 N (50 Ibf))
7: SP24-17A08 (340 N (75 Ibf))
8: SP24-17A16 (340 N (75 Ibf))
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Electrak 1 SP — Bestellschl{issel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7
SP12 C 09A04- 04 -C A A
1. Modell und Eingangsspannung 5. Anschlussoption
SP12 = Electrak 1, Potentiometer-Riickfiihrung, 12 VDC - C = Packard Electric Pac-Con
SP24 = Electrak 1, Potentiometer-Riickfiihrung, 24 VDC - J = AMP Superseal, 5-Pin
2. CE-Zulassung 6. Vordere Adapteroption
N = Nein A = Querbohrung, 1/4 Zoll
C=ja T = Querbohrung, 8 mm
V= Innengewinde, 1/4 Zoll-28
3. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit W = Innengewinde, M8
09A04- =110 N (25 Ibf), ACME, 75 mm/s (3 in/s)
09A08- =225 N (50 Ibf), ACME, 45 mm/s (1,8 in/s) 7. Hintere Adapteroption
17A08- = 340 N (75 Ibf), ACME, 26 mm/s (1 in/s) A = Querbohrung, 1/4 Zoll
17A16- =340 N (75 Ibf), ACME, 16 mm/s (0,6 in/s) " B = Querbohrung, 8 mm

4. Bestell-Hublénge

01=1,2 Zoll (30,4 mm)

02 = 2.3 Zoll (58,7 mm) (1) In Verbindung mit 6 oder 8 Zoll Hub nicht mdglich.
03 =3,570ll (86,8 mm)

04 =46 Zoll (115,71 mm)

05=15,8 Zoll (143,2 mm)

06 =6,9 Zoll (171,5 mm)

08=9,2 Zoll (227,9 mm)
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Electrak 1 SP — elektrische Anschliisse

Potentiometer | ) i
Ausgang G Weil i >

Schwarz

Standard
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
SP12 12
SP24 24
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Potentiometer-Widerstand [kOhm] 10
Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 15
Widerstandstoleranz [%] 5
Potentiometer-Linearitét [%] +0,25
Pot.-Ausgangsauflsung [Ohm/mm]
SPxxxxxxxx01(02) 945
SPxxxxxA04(08)03(04) 472
SPxxxxxA1603(04, 05) 63,0
SPxxxxxA04(08)05(06, 08) 315
DPDT-Schalter
i Einfahrel
Lo Aus
! 1 ™ Ausfahrgn
i P o—
[ S E
! i i Aktuator
_ i ro— | T
Eingangs- : : i G Schwarz ; :
Spannung i i i \5-**_ oder i i
P o— Weig®* i i
o M)
; o i G Gelb ; ;
_——— it 4** I I
Rot T i

** Schwarz fiir 12 VDC Versorgungsspannung
WeiR fiir 24 VDC Versorgungsspannung
** Bei Ausstattung mit AMP Superseal-Stecker

Verbinden Sie den gelben Leiter (bzw. Stecker-Pin 4) mit
Plus und den schwarzen oder weillen Leiter (bzw. Stecker-
Pin 5) mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum
Einfahren tauschen Sie die Polaritat. Am Pot.-Ausgang
liegen 0 Ohm zwischen Weif (Pin 2) und Rot (Pin 1), wenn
der Aktuator ganz eingefahren ist. 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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M-Track — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Kompakt und leicht

e Korrosionsbestandiges Gehduse

e Selbsthemmender ACME-Gleitgewindetrieb

e Integrierte Standard-Endlagenschalter

e Optionale analoge Potentiometer-Riickfiihrung
e Biszu 12 Zoll Hub

e Wartungsfrei

e |ntern verdrehgesicherte Kolbenstange

e Typische Anwendungsbereiche: Liiftungs- und

Ventileinstellung, Werkbank- oder Klemmantrieb,

leicht verstellbare Hub- und Kippvorrichtungen.

182

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME
Mutterntyp ACME
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Motor-Thermoschalter (Auto-Reset)
Interne Endlagenschalter

Sicherheitsausstattung

Kabel mit Stecker fiir Gerate ohne
option. Potentiometer,
Lose Kabelenden bei vorh. Pot.

Zulassungen CE, UKCA

Elektrische Anschliisse

/ubehor

Schutzmanschette (weitere Informationen vom Kundensupport)

Kompatible Steuerungen

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

M-Track — Technische Spezifikationen

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
Stiftstecker Delphi Packard 8911773 Gehause
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M-Track — Abmessungen

MaRe Projektion

mm [Zoll]

: +20 L . 843104
:"S [ 0.078]*@‘ A r: [0.33+£0.015] 38.1+08_ - 330.0
: : 76 +88 [030+8885 i [1.50 £ 0.032] [13.0]
| | etm o
i i 0650015 ' D ey 224
! i [20.65 0025 I I I Y%
i i :
i ! _ 21.8
B | Y i [0.86]
hHEE !
| s = =E=F
i @64 _000 n /
! +0.006
; (%0253 0.000 L 259 \AZ
i 96 '
-— [1.02] Al
+0.000 ! [0.38]
[©0.785_ 108.0 !
0.002] [4.25]—>,‘
S: Hub
A: Eingefahrene Lénge
A1: EMV-Filter

A2: 330 mm Kabel mit Stecker, wenn ohne Potentiometer, 304 mm Kabel ohne Stecker, wenn mit Potentiometer.

Beziehungen, Hub, Einfahr- & Schutzrohrldnge und Gewicht

Bestell-Hubldnge (S) [Zoll] 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
Eingefahrene Lange (A) ohne Potentiometer [mm] 132,6 158,0 1834 2090 2344 2601 2855 3109 3366 3620 3874 4130
[Zoll] 522 622 7722 823 923 1024 11,24 12,24 1325 1425 1525 16,26

Eingefahrene Lange (A) mit Potentiometer*  [mm] - 1918 217,7 2431 2685 2939 3195 3449 3703 3957 4211 4465
[Zoll - 755 857 957 1057 1157 1258 1358 1458 1558 16,58 17,58
Gewicht ohne Potentiometer kg 050 058 066 075 083 091 099 107 115 124 132 140
[lbs] 1,105 1,285 1,465 1645 1,825 2,005 2185 2365 2545 2725 2,905 3,085
Gewicht mit Potentiometer [k - 066 075 08 091 099 107 115 124 132 140 148
[lbs] - 1465 1,645 1,825 2,005 2,185 2,365 2,545 2,725 2,905 3,085 3,265

* Die zusétzliche eingefahrene Lange bei einem Potentiometer-Modell verléngert nur das Schutzrohr, aber nicht die vorderen oder hinteren Gehéuse.
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M-Track — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)]

Stromstérke [A]

62.5 (2.5) 5
50.0 (2.0) @ 4
37.5 (1.5) e N @ 3
25.0 (1.0) FHQptmmeat 2
Oe@® || i
g e s f3\_ ______________ @
12,5 (0.5) |-—ms—— i ) e 1
R\ T = —4)
iy ‘i@
0(0) 0
0 110 220 330 440 550 660 770
(0) (25) (50) (75) (100) (125) (150) (175)

Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]

Geschwindigkeit Stromstérke

1: M1-D012(24)-0025 (111 N (25 Ibf)) 5. M1-D012-0025 (111 N (25 Ibf))
2: M1-D012(24)-0050 (222 N (50 Ibf)) 6: M1-D012-0050 (222 N (50 Ibf))
3: M1-D012(24)-0100 (445 N (100 Ibf)) 7. M1-D012-0100 (445 N (100 Ibf))
4: M1-D012(24)-0165 (734 N (165 Ibf)) 8: M1-D012-0165 (734 N (165 Ibf))

9: M1-D024-0025 (111 N (25 Ibf))
10: M1-D024-0050 (222 N (50 Ibf))
11: M1-D024-0100 (445 N (100 Ibf))
12: M1-D024-0165 (734 N (165 Ibf))

www.thomsonlinear.com
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M-Track — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4
M1-D012- 0025- 01- LN
1. Modell und Eingangsspannung 3. Bestell-Hubldnge
M1-D012- = M-Track, 12 VDC 01-=1Zoll (25,4 mm)
M1-D024- = M-Track, 24 VDC 02 - =2 Zoll (50,8 mm)
03- =3 Zoll (76, 2 mm)
2. Dynamisch Tragzahl und Spindeltyp 04 -=470ll (101,6 mm)
0025-= 111 N (25 Ibf), ACME 05 -=5Zoll (127,0 mm)
0050- =222 N (50 Ibf), ACME 06 - =6 Zoll (152,4 mm)
0100- =445 N (100 Ibf), ACME 07 -=7 Zoll (177,8 mm)
0165- =734 N (165 Ibf), ACME 08 - =8 Zoll (203,2 mm)

09 -=9 Zoll (228,6 mm)

10 -=10 Zoll (254,0 mm)
11-=11 Zoll (279,4 mm)
12 - =12 Zoll (304,8 mm)

4. Steuerungsoption
LN = Endlagenschalter
LP = Endlagenschalter und Potentiometer-Riickfiihrung "

(1) mit 1 Zoll Hub nicht mdglich
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M-Track — Elektrische Anschliisse

Standard Mit Potentiometer
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC] Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
M1-D012 12 M1-D012 12
M1-D024 24 M1-D024 24
Potentiometer-Typ lineare Membran
DPDT-Schalter
P S Potentiometer-Widerstand [kOhm] 12
1 Einfahren
; © <: ﬁﬂgfahrqin Max. Pot -Eingangsspannung [VDC] 27
i 1 O ; Widerstandstoleranz [%] +20
- ———o+— i
. ; o1 Aktuator Potentiometer-Linearitat (%] 5
ingangs- i ! ; ;
spannung | ! i (=— Schwarz Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm]
i i o——— M1-DOxx-xxxxA-01 nicht verfiighar
) ———o1— i M1-DOxx-xxxxA-02 472
i o ' G Rot M1-DOxx-xxxxA-04 236
T M1-DOxx-xxxxA-06 118
. . . . M1-DOxx-xxxxA-08 79
Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen M1-DD0c000A10 17

mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren M1-D0xx-x0xA-12 39
tauschen Sie die Polaritat.

DPDT-Schalter
fmmmimmmm .
i Einfahret
! O{Aus E]
! | > Ausfahrgn
1 .
i ot
i | !
() ———O0—1— i
A Aktuator
Eingangs- ! H ; !
spannung : ! i Schwarz .
e — i
1 - 1
W———o-— |
! o : Rot L
1 . 1
1

— Weil t
Potentiometer- . !
Ausgang —— Violett —:—}

—Gelb :

Verbinden Sie den roten Leiter mit Plus und den schwarzen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Am Pot.-Ausgang liegen

12 kOhm zwischen dem weillen und violetten Leiter, wenn
der Aktuator ganz ausgefahren ist.
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Electrak 050 — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Konzipiert fiir Biiro- oder Medizingeréate

e Kompakt, gerduscharm und leicht

e Kurze eingefahrene Lange

e Kostengiinstig

e Langlebiges, korrosionsfreies Kunststoffgehduse

e Durchgefarbter Kunststoff, keine Lackierung
erforderlich

e \Wartungsfrei

e |ntern verdrehgesicherte Kolbenstange

e Geschatzte Lebensdauer mindestens 40000
Arbeitsspiele

188

Allgemeine Angaben

Spindeltyp Schnecke
Mutterntyp Gleit
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Sicherheitsausstattung Interne Endlagenschalter

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Thermoschalter

Elektrische Anschliisse Kabel mit losen Enden oder Stecker

Zulassungen CE, UKCA

Optionale mechanische Ausstattung

Querbohrungsausrichtung
Optionale elektrische Ausstattung

Endlagenschalter mit dynamischer Bremsfunktion

Potentiometer-Riickfiihrung
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Linearaktuatoren

Electrak 050 — Technische Daten

(1) Stromaufnahme fiir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung — Kundensupport.
(2) Fur Eingangsspannung und Ruickfiihrungssignale wird dasselbe Kabel verwendet.
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Electrak 050 — Abmessungen

S

A £2,4 (0.094)

8.4 (0.33) MAX —|

r— | —
[::: 2193 (0.76)‘MAX 4t

~—
A1/

Male

mm [Zoll]

Projektion

Hinweis: siehe 3D-Modelle fiir alle verfligbaren Adapteroptionen

S: Hub (Toleranzen: 17W41 = + 3,23 mm, 17W42 = + 4,25 mm , 17W44 = + 5,26 mm

A: Eingefahrene Lénge

A1: Abgebildet: @ 6 mm +0,15/ -0 Montage-Querbohrungen (2 x) in Standardposition.

Bestell-Hublange (S)
Eingefahrene Lange (A)

Léngenzugabe fiir opt.
0,25-Zoll-Gabelad., vorne

Langenzugabe fiir
Potentiometer-Option

Gewicht

Gewichtszugabe fiir
Potentiometer-Option

4738
7.9 (0.31) MIN 7.9 (0.31) MIN — 206 (0.81) MAX [ (1.88) MAX
8.1(0.32) MAX T [— o
? I
\ 30.5 ;
— ‘(1.20) wAX(@ o @ RT82(3.0)
:" 54.1 =
1 (2.13) MAX
L @16.0 (0.63) MAX !
2.5 (0.097) MAX
A2 H
AS; ; 103.6 @
/ (4.06) MAX
}4 500 (6.0) 10s \_f] )
A4 (0.76) MAX
R7.9 (0.31) MAX ‘ 94 (0.37) MAX — +—
— N h—— 531 —
= = é I 2.09) MA
‘ / 44.2 (1.74) MAX
o / 4
62.7 (2.47) MAX
22° REF '
R24.4 (0.96) MAX /\»—/ 30° REF
28.0 (1.10) REF
AZ2: roter Leiter
A3: gelber Leiter
A4 Beltftungsrohr @ 3 mm
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
[Zol] 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] 31,5 *
[Zoll] 1,24 *
[ka] 0,59 0,64 0,69 0,73 0,78 0,82 0,87 0,91
[Ibs] 1,30 1,41 1,52 1,61 1,72 1,81 1,92 2,01
lkal 010 *
[Ibs] 0,22 *

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

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

50 (2.0) 4.0
45 (1.8 v2 = 1= 1356
Pl IS s — NQ)
40 (1.6) - _a 3.2
W 4 - 2
Z 35(1.4) 8 - —-Z 2.8
£ 3012 1y = 04 &
% ( . ) . ./’ “/‘ o ) g
2 25(1.0) At 120 2
E L e = 5y a
2 20(08) =717 .®\ 9 T 0 1.6
15 (0.6) [&— J = _’@; =T 1.2
'/ ,‘-‘7 s =
10 (0.4) = —()—— 038
5 (0.2) 0.4
0 (0) 0
0 133 266 399 533
(0) (30) (60) (90) (120)
Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]
Geschwindigkeit Stromstérke
1: DExx-17W41 (510 N (112 Ibf)) 4: DE12-17W41 (12 VDC, 510 N (112 Ibf))
2: DExx-17W42 (275 N (60 Ibf)) 5: DE24-17W41 (24 VDC, 510 N (112 Ibf))
3: DExx-17W44 (140 N (30 Ibf)) 6: DE12-17W42 (12 VDC, 275 N (60 Ibf))

7: DE24-17W42 (24 VDC, 275 N (60 Ibf))
8: DE12-17W44 (12 VDC, 140 N (30 Ibf))
9: DE24-17W44 (24 VDC, 140 N (30 Ibf))
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Electrak 050 — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7 8 9
DE12 - 17W41- 02 NN HH N- C A
1. Modell und Eingangsspannung 5. Optionen
DE12 = Electrak 050, 12 VDC NN = keine Option
DE24 = Electrak 050, 24 VDC FN = Endlagenschalter
DE36 = Electrak 050, 36 VDC NP = Potentiometer

FP = Endlagenschalter + Potentiometer
2. CE-Konformitat
- =nein 6. Querbohrungsausrichtung
C=ja HH = Standardausrichtung, Querbohrungen in beiden Enden
MH = Querbohrung in beiden Enden um 90° verdreht
3. Dynamische Tragzahl
17W41 - =510 N (112 Ibf) 1. Gehausefarbe
17W42 - =275 N (60 Ibf) N - = Schwarz
17W44 - = 140 N (30 Ibf)
8. Anschlusstyp

4. Bestell-Hublénge C = Packard Electric Pack-Con
01 =1 Zoll (25,4 mm) D = kein Stecker (lose Kabelenden)
02 =2 Zoll (50,8 mm)
03 =2 Zoll (76,2 mm) 9. Vorderer Adapter
04 =4 7oll (101,6 mm) A = Querbohrung, 1/4 Zoll
05="5 Zoll (127,0 mm) B = Gabel, 1/4 Zoll

06 =6 Zoll (152,4 mm)
07 =7 Zoll (177,8 mm)
08 =8 Zoll (203,2 mm)
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Electrak 050 — Elektrische Anschliisse

Ohne Option Option Potentiometer
Aktuator-Versorgungsspannung Aktuator-Versorgungsspannung
DE12 ] 12 DE12 vDel 12
DE24 24 DE24 24
DE36 36 DE36 36
DPDT-Schalter Potentiometer-Typ drahtgewickelt
; """"" - ;E‘ Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
i 6: ﬁﬂgfahmjn Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
i P O i Potentiometer-Linearitét [%] +0,25
() ——o— i
_ i o——— Aktuator Pot.-Ausgangsaufldsung [Ohm/mm]
E magnanl?ws i i ! G Rot — | i DExx-17W41 220
panang ! g ; DExx-17W42 218
o T ! : DExx-17W44 21,2
) ———o—1— ! i i
i o— (=—— Schwar—| i
R it [R— ! DPDT-Schalter
T
i /_\Iﬂsa re?
! | Ausfahrgn
P o——
Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten 9 4.0—1—
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren gongs. | P o——— Aktuator _
tauschen Sie die Polaritit. spanung | ! : = Rot —
N |
() ———o0—— i i
; o T (= Schwarz :

—— Rot t
Potentiometer- . !
Ausgang Wei —>

—— Blau —

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Am Pot.-Ausgang liegen 0

Ohm zwischen Weif3 und Blau, wenn der Aktuator ganz
eingefahren ist.
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Max Jac® — Technische Leistungsmerkmale

]
@
oW

Allgemeine Angaben

SMRT Spindeltyp Schnecke oder Kugel
Mutterntyp Gleit oder Kugel
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Nein

Statische Lasthaltebremse
Schneckengewinde-Mo-

delle Nein (selbsthemmend)

Kugelgewinde-Modelle LD
Sicherheitsausstattung keine
Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden oder Kabel mit
AMP Superseal-Stecker
Standard-Leistungsmerkmale Zulassungen CE, UKCA, RoHS, REACH

e Fir Anwendungen in der Industrie konzipiert
e Robustes Aluminiumgehduse mit IP6IK

¢ Hoher Wirkungsgrad

¢ Hohe Langlebigkeit

e Harteloxiert fiir hohe Korrosionsfestigkeit Kompatible Steuerungen
e Praktisch wartungsfrei

e Modelle mit Schnecken - oder Kugelgewindetrieh
e Berithrungsloses analoges Positionsgeber-Signal

Optionale elektrische Ausstattung
Digitale Riickmeldung

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

Mechanische Angaben

Max. statische Last "
MXxxW (Schneckenspindel)
MXxxB (Kugelgewindetrieb) ?

Max. dynamische Last (Fx)
MXxxW (Schneckenspindel)
MXxxB (Kugelgewindetrieb)

Geschw. o. Last / max. Last
MXxxW (Schneckenspindel)
MXxxB (Kugelgewindetrieb)

Min. Bestellhublange (S)

Max. Bestellhublénge (S)
MXxxW (Schneckenspindel)
MXxxB (Kugelgewindetrieh)

Bestellhubléangen-Abstufungen
Betriebstemperatur

Einschaltdauer, maximal®
MXxxW (Schneckenspindel)
MXxxB (Kugelgewindetrieb)

Axialspiel, maximal
Haltemoment
Schutzart — statisch

Salzspriihnebel-Bestandigkeit

(N (Ibf)]

(N (Ibf)

[mm/s (in/s)]

[mm]

[mm]

[mm]
[°C]
[%]

[mm (in)]

[Nm (Ibf-in)]

[Std.]

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
(2) Die statische Kraft (d.h. die Ruicklaufkraft) eines Kugelgewindetriebs hangt von

der Anzahl der ausgefiihrten Arbeitsspiele und

den Lasten ab.

(3) Siehe , Einschaltdauer-Last-Kurve” im Glossar ab Seite 240.

www.thomsonlinear.com

2000 (450)
100-350

500 (112)
800 (180)

33/19(1,3/0,75)
60/30(24/1.2)

50

200
300

50
—40 bis +85

lastabhdngig
lastabhdngig

0,3(0,012)
2(1,48)
IP66/IP6IK
500

Elektrische Angaben

Zulassige Eingangsspannungen
Toleranz, Eingangsspannung

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

Einschalt-/Blockierstrom, max. Last
MX12W (12 VDC, Schnecke)
MX24W (24 VDC, Schnecke)
MX12B (12 VDC, Kugelgewinde)
MX248B (24 VDC, Kugelgewinde)

Kabellangen, Standard "
Kabeldurchmesser !

Querschnitt, Kabel-Adern "

[VDC]
(%]
(Al

(Al

[mm (in)]

[mm (in)]

[mm?(AWG)]

12,24
+15/-10

1.2/8,0
0,8/3.8
1.1/1.4
0,7/3,5

18,0
9.0
18,0
9.0

300, 1600
6,2 (0,244)
1(18)

(1) Fur Eingangsspannung und Ruickfiihrungssignale wird dasselbe Kabel verwendet.
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Max Jac® — Abmessungen

MaRe Projektion
— 6.20.1(0.244 +0.004) 15+0.2 (0.591 £0.008) 22 (0.866) MAX mm [ZO”]
L 15:£0.2(0.591 £0.008) p = [ 6.2:+0.1 (0.244 £0.004)
LT _1 - ] L = | i ——c —]
| )
—— | l
10.4 (0.409) MAX
) MAX 164 (6.456)
@22.3 (0.878) MAX
64.6 (2.543) MAX
MAX 43 (1.659) Lcable +25 (0.984) (2:543)
42.7 [ \ X
210.2 £0.1 (0.402 £0.004) (1.799) MAX 8
R5 (0.197
1 S ( , ) 4.3 (1.744) MAX
__E%_._. ;_}_ . S — [G 3051201 WX -
235.3 (1.39) MAX— 73.1 (2.878) MAX 3102401 (0.402 £0.018) 29.2 (1.15) MAX
S £0.5(0.02) A+1.0(0.039) | 12.9 (0.508) MAX

Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht

Bestell-Hubldnge (S) [mm] 50 100 150 200 250* 300*

Eingefahrene Lange (A) [mm] 206 256 306 356 406 456
[Zoll] 8,11 10,08 12,05 14,02 15,98 17,95

Gewicht [kl 1,5 1.7 1.9 2,1 22 24
[Ibs] 33 38 42 4,6 48 5,3

* Hublénge nicht erhaltlich fir MSxxW1-Modelle (Schneckengewinde).
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Max Jac — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Schneckengewinde-Modelle (MXxxW) Kugelgewinde-Modelle (MXxxB)
Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstérke [A] Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstérke [A]
40(1.6) = 80 60 (2.4) 8.0
35(1.4) meta F7) \\

\ 50 (2.0) \\ 6.7
30(1.2) =~ = 6.0
\\ 40(16) ~ 535
25(1.0) > 5.0 ‘\\
20(08) e e Y 30(1.2) 40
15 (0.6) _ep==” 3.0 an=="T
of 4= 20(0.8) To==1" 27
10(04) F—= === 20 JUPR tioe
5(02) | oamm=t" 10 Rl g 19
0(0) 0 0(0) 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 600 700 800
(0) (225)  (45.0) (67.5) (90.0)  (1125) (0) (225) (45.0) (67.5) (90.0) (112.5) (155.0) (167.5) (180.0)
Dynamische Tragzahl [N (Ibf)] Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]
Geschw, e Strom bei 12VDC  weweeauuas Strombei 24 VD0 mmmmm=

Einschaltdauer zu Last

ED bei 25 °C [%]
100 -

80 —

e -

40 =3

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)

Dynamische Tragzahl [N (Ibf]]

Schneckengewinde (MXxxW) Kugelgewinde (MXXXB) ss=ssssssss
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Max Jac® — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4
MX12- wi1 M05 P 0
1. Modell und Eingangsspannung 4. Optionen
MX12 - = Max Jac, 12 VDC P = Analogriickfiihrung (Standard)
MX24 - = Max Jac, 24 VDC E = Digitalencoder-Rtickfiihrung
2. Dynamische Tragzahl, Spindeltyp, max. Geschwindigkeit 5. Anschlussoption
W1 =500 N (112 Ibf), Schnecke, 35 mm/s (1,38 in/s) B8 = 800 N 0 =300 mm lange lose Enden
(180 Ibf, Kugel, 55 mm/s (2,17 in/s) 1 =300 mm langes Kabel und AMP Superseal-Stecker

2 =1600 mm langes Kabel und AMP Superseal-Stecker

3. Bestell-Hublénge
M05 =50 mm
M10 =100 mm
M15 =150 mm
M20 = 200 mm
M25 = 250 mm
M30 = 300 mm

(1) Hubl&nge nicht erhaltlich fir MSxxW1-Modelle (Schneckengewinde).
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Max Jac — Elektrische Anschliisse

Option. analoge Riickfiihrung

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
MX12 12
MX24 24

Analoge Riickftihrung, Typ bertihrungslos

Analoge Riickf., Eingangsspannung [VDC] 3
Analoge Riickf., Ausgangsspannung [VDC] 05-45
Analoge Riickf., Ausgangslinearitat [%] +1
s1:7 7, - :
i STOP |
P e
F P ot
+) —o—— i
P o——
Eingangs- ; ! i : :
spannung i H : i i
Lo : :
o | i g
i O : & 5 : i
0VDC me— 1 —-—
Analoge : :
Riickfiihrung S5V me— 2 ——— P | i
Ausgang , : i
Ausgangssignal 0,5-4,5 ~ we—— 3 — i

vDC i
M Aktuatormotor
ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung
Analoge Riickfiihrungseinheit

Verbinden Sie Leiter 5 mit Plus und Leiter 4 mit Minus, um
den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren tauschen Sie

die Polaritat. Die Rickfiihrungseinheit 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 [Impuls/mm]
MX12W 9,86
MX12B 5,84
. 5
+ 3 ==
i Aktuator
Eingangs- ; [ ¥
spannung i 5 i
[ P
i 5 i

0VDC w=—o 1

Encoder 5VDC =— 2 —

Riickf.-
Ausgénge Ausgangskanal A e=— 4 ——|

Ausgangskanal B ==— 3 ———]

M Aktuatormotor

ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung

B Encoder-Rickfihrungseinheit

Verbinden Sie Leiter 6 mit Plus und Leiter 5 mit Minus, um
den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren tauschen Sie die
Polaritat. 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 Beschadigung zu vermeiden.
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Electrak Throttle — Technische Leistungsmerkmale

]
@
oW

= L
SMART

g

Standard-Leistungsmerkmale

e Fir Anwendungen in der Industrie konzipiert

e Robustes Aluminiumgehduse, Schutzarten IP63K/
IP67

e Flektrotauchlackiertes Gehduse fiir
Korrosionsfestigkeit

¢ Minimaler Wartungsaufwand

e |ntegrierte Elektronik-Optionen

e Hoher Funktionsumfang zu geringen Kosten

e |ntegrierte Montagebohrungen

200

Allgemeine Angaben

Spindeltyp Schnecke
Mutterntyp Schnecke
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse Nein (selbsthemmend)

Endlagen-Uberlastschutz
Hubweg-Uberlastschutz
Selbstriicks.Motor-Thermoschalter (!

Sicherheitsausstattung

Kabel mit losen Enden oder
Deutsch Stecker

CE, UKCA

(1) kein Thermoschalter an Einheiten mit Temperaturklasse E.

Elektrische Anschliisse

Zulassungen

Optionale mechanische Ausstattung

Adapter-Ausrichtung
Rechtwinkliger Kabelausgang

Erweiterter Betriebstemperatur-Bereich

Optionale elektrische Ausstattung

Analoge Positionsriickfiihrung
Interne Endlagenschalter

SAE J1939 CAN-Bus

Kompatible Steuerungen

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

Electrak Throttle — Technische Daten

(1) Max. Stromaufnahme ohne Motor-Einschaltstrom. Typische Einschalt-
stromwerte: 12 A bei 12 VDC; 6 A bei 24 VDC.

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.
(2) Der ETxx-084 (Hochgeschwindigkeitsversion) ist nur in Verbindung mit
Betriebstemperatur-Klasse E verfiigbar.
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Electrak Throttle — Abmessungen

MaRe

Projektion

mm [Zoll] =&

— 38.9[1.531] ‘
64.8
[2.551]
{ 5.5[0.220]1
154[0606] ——  — 0130(00748]
Oo0)]
f 1 FIRR
184.7 +1.800 T _ 1
[7.272 s0.0m] 6.7 [0.264]
- 784[3.087] : A-A
EZ%B:U‘UTD‘] ] 23.9[0.941]
068(00.268] — 21.6[0.968]
765 102 |
(0.256] \ (0.401] ﬁ(\\ Ao ‘ T I
A ‘ A o J k
: ‘ 4 387
o o) [1.234]
= VT
! ; o
813 58 g 105.41
(3.200] : o [4.15]
(1803 [1098] (9350 —f=
1 . (@ ~—— 11.9(0.468] 1311
& =10 [5.161]
N
= ) | 1208
= d
Pl -©
11.9[0.468— Jo——— L — T
114 [4.488] | Pl —— 891(0.350]
203 [7.992] ' 148.8 [5.858]
172.8 0254
[6.803 +0.001]
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Electrak Throttle — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

ETxx-084 (45 N (10 Ibf), Hochgeschwindigkeit)

e i Stromstéarke [A]
100 (4.0) .
75 (30) ------------------------- 3
50 (2.0) )

------------------ .

25(1.0) 1
0(0) 0
0 9 18 27 36 45

(0) (2) (4) (6) (8) (10)
Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]

Geschw. Strom bei 12VDC sesessnnns Strombei 24 VD mmmmmm=
ETxx-174 (130 N (30 Ibf), Standardgeschwindigkeit)
Geschw. [mm/s] Stromstérke [A]
50 (2.0) 14
\\\ § “‘¢”
\“‘,g‘\
BB - —3
25 (1_0) Ty ot T 2
13 (05) [t 1
0(0) 0
0 32 65 97 130
(0) (7.5) (15) (22.5) (30)
Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]
Geschw. Strom bei 12 VDC wesnsnsnns Strom bei 24 VDC = m =
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Electrak Throttle — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7
ET12- 174- S S NP 1 S
1. Modell und Eingangsspannung 4. Temperaturklasse
ET12- = Electrak Drosselklappe, 12 VDC S = Standard: -40 bis +85 °C
ET24- = Electrak Drosselklappe, 24 VDC E = Hochtemperatur: -40 bis +125 °C
2. Max. dynamische Last je Geschwindigkeitsausfiihrung 5. Steuerungsoption
084 - = 45N (10 Ibf), Hochgeschw. " NP = Sensor fiir analoge Positionsriickmeldung
174 - =130 N (30 Ibf), Standardgeschw. LS = Endlagenschalter
FP = analoge Positionsriickmeldung und Endlagenschalter
3. Kabel-Ausrichtung CN = SAE J1939 CAN-Bus
S =Parallel zum Adapter
R = Im Gehause um 90° gedreht 6. Anschlussoption

1 =Lose Kabelenden

S 2 = Deutsch DTMO04-6P-Steckverbinder
1. Adapteroption
S = Standard-Adapterausrichtung
M = Adapter um 90° gedreht
S
R
M

(1) Nur bestellbar mit Hochtemperatur-Klasse (Code E an Position 4). Beachten Sie,
dass an den Hochtemperatur-Modellen kein Thermoschalter zum Motorschutz vorhanden ist.

204 www.thomsonlinear.com



Electrak Throttle — Elektrische Anschliisse

Option interne Endlagenschalter

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
ET12 12
ET24 24

L
i =) |
! o sToP !
P
F N
T R L
i P o— i
Eingangs- : 1 :
spannung i i i
et
) ————o1— 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.
Zum Einfahren tauschen Sie die Polaritadt. Am Hub-Ende
stoppen die internen Endlagenschalter automatisch die
Bewegung. A

Rutschkupplung als Sicherheitsausstattung stoppt die
Bewegung bei Uberlast.

www.thomsonlinear.com

Option. analoge Riickfiihrung

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
ET12 12
ET24 24

Analoge Riickftihrung, Typ bertihrungslos

Analoge Riickf., max. Eingangssp. [VDC in] 32

Analoge Riickf., Ausgangssp. [VDC out]
ganz eingefahren

ganz ausgefahren

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

Analoge Riickf., max. Ausgangsstrom [mA] 1

Analoge Rickf., Ausgangslinearitat [%] +1

1
Eingangs- ;
spannung i
1
1

3 .
! O——————+(m=— Schwar

4
VDCin(+ ==— Braun

Analog 5 i
Riickf .- VDCout ==—o  Weil} —:— P
Ausgang 6 ;

VDCin(-) we—  Griin ——

M Aktuatormotor

ST Zweipoliger Umschalter (DPDT)
Sicherung
Analoge Riickflihrungseinheit

Verbinden Sie den schwarzen Leiter (Pin 3 ) mit Plus und den
roten Leiter (Pin 1) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Zum Einfahren tauschen Sie die Polaritét. 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 Rickfiihrungseinheit wird zwischen dem braunen Leiter

(Pin 4) und dem gelben Leiter (Pin 6); das Ausgangssignal
liegt am weillen Leiter (Pin 5).
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Electrak Throttle — elektrische Anschliisse

Option analoge Riickfiihrung + Endlagen-

schalter

Aktuator-Versorgungsspannung
ET12
ET24

Analoge Riickfiihrung, Typ
Analoge Riickf., max. Eingangssp.

Analoge Riickf., Ausgangssp.
ganz eingefahren
ganz ausgefahren

Analoge Rickf., max. Ausgangsstrom

Analoge Riickf., Ausgangslinearitat

Eingangs-

[VDC]
9-16
18 -32

bertihrungslos
[VDC in] 32

[VDC out]
<5 9% von VDC in
>75 % von VDC in

[mA] 1
[%] +1

1
1
1
spannung i
i
1

. 4
VDCin (+ w=—o

Analoger
Riickf.-
Ausgang

<

Aktuatormotor

Zweipoliger Umschalter (DPDT)
Sicherung

Analoge Riickfiihrungseinheit

o T wn»

5
VDCout ==—o

6
VDCin(-) =—o

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

Bewegung. A

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).
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Optional SAE J1939 CAN-Bus

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]

ET12 12

ET24 24
CAN-Bus-Signalinformationen siehe Handbuch

F 1
b —
Eingangs-
spannung
[
CAN-Hoch- =
pegel
gANiB“S CAN-Ab 22
chnitt- .
lle schirmung
ste CAN-
Tiefpegel
M Aktuatormotor
S1 Zweipoliger Umschalter (DPDT)
F Sicherung
C  CAN-Bus-Geréat

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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Electrak PPA — Technische Leistungsmerkmale

Standard-Leistungsmerkmale

e Robuster und vielseitiger Schwerlast-Aktuator

¢ Hohe Einschaltdauer

e 74,36 oder 90 VDC Standard-Eingangsspannung
¢ Hocheffizienter Kugelgewindetrieb-Antrieb

e Statische Tragzahl bis 13350 N (3000 Ibf)

e Dynamische Tragzahl bis 6670 N (1500 Ibf)

e Hub bis 36 Zoll

e Uberlastkupplung fiir Mitten- und Endlagenschutz
e Motor mit Thermoschalter

e \Wartungsfrei

208

Allgemeine Angaben

Spindeltyp Kugel
Mutterntyp Kugelgewindemutter
Handhilfsbetatigung Nein
Verdrehschutz Nein
Statische Lasthaltebremse Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicks. Motor-Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden

Zulassungen
Standard =
optional CEn.2

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

Optionale mechanische Ausstattung

Schutz-Faltenbalge

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Riickfiihrung
Encoder-Riickfiihrung

Endlagenschalter

Zubehdr

Montagesatz, hinterer Gabelkopf

Schutzrohr-Montagesatze

Kompatible Steuerungen

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

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [N (Ibf)] 13350 (3000) Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 12, 24,36, 90
Max. dynamische Last (Fx) [N (Ibf)] Toleranz, Eingangsspannung [%] +10
PPAXx-18B65 3330 (750) "
PPAXx-58B65 6670 (1500) Stromaufnahme o. Last / max. Last [A]
PPA12-18B65 7,5/22,0
Geschw. o. Last / max. Last [mm/s (in/s)] PPA12-58B65 7,5/135
PPAxx-18B65 32/28(1,26/1,10) PPA24-18B65 3,0/12,0
PPAxx-58B65 12/9(0,49/0,37) PPA24-58B65 3,0/12,0
PPA36-18B65 4,5/8,0
Min. Bestellhublange (S) [Zoll] 4 PPA36-58B65 3 0;6 0
¥ 2
Max. Bestellhublange (S)* [Zoll] 36 Motorleiter-Ldnge [mm (in)] 420 (16,5)
Standard-Hublangen [Zoll] 4,8,12,18, 24, 36 Querschnitt, Motorleiter [mm?(AWG)] 2 (14)
Betriebstemperatur [°Cl  -Z5bis +65 Anschluss elektrischer Optionen © Klemmen
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 30

(1) Andere Eingangsspannungen — Kundensupport
(2) Stromaufnahme ftir Modelle mit 90 VDC Eingangsspannung — Kundensupport

Axialspiel, maximal [mm (in)] 1.0 (0'04) (3) Potentiometer oder Endlagenschalter
Haltemoment [Nm (Ibf-in)]

PPAxx-18B65 11 (100)

PPAxx-58B65 22 (200)
Schutzart — statisch |P54

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange
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Electrak PPA — Abmessungen

MaRe Projektion

mm [Zoll] =&

< 152.4 (6.0) MAX ﬂ» 2520.68)‘1‘—,_“
f ' g

&
rﬂ' @63.5 (2.50) @:\\j
4 \&)
2254 (1.0) 13.1 (0.516) U 14.3 ,4.6& 73.0
| j [ W . (5.875) ooy I (2.875)
ﬁif (0.375) /F?\
- G- 2508 (2.0) 2254 (1.0) -((2) . 3
l - © &)y
12705~ |- ‘ i (1.562)
‘ — |+ 19.0(0.750) @12.7 (0.5) £1.3 0512) ——(_| v
\ S B i T 286
A A1 (1.128) ‘ 95
—— 56.5—1 1(0.375)
(2.225) REF
\— 79.4 (3.126) —
S: Hub A: Eingefahrene Lénge bis Zapfen
A: Eingefahrene Lénge A1: Gehduseabmessungen fiir opt. Endlagenschalter, Encoder oder Potentiometer
Beziehungen, Hub, eingefahrene Lange und Gewicht
Bestell-Hublédnge (S) [mm] 4(101,5) 8(203,2) 12 (304,8) 18 (457,2) 24.(609,6) 36 (914,4)
Eingefahrene Lange ohne [mm] 348,0 449,6 551,2 7544 906,8 1211,6
Option (A) [Zoll] 137 177 217 29,7 35,7 477
Eingefahrene Lange mit [mm] 3988 5004 602,0 805,2 957,6 12624
opt. Endlagenschalter,
Encoder oder [Zoll] 15,7 19,7 237 317 37,7 497
Potentiometer (A)
Eingefahrene Lange bis [mm] 2235 352,1 426,7 6299 7823 1087,1
Zapfen (8] [Zoll] 8.8 128 168 28 308 128
Gewicht [kg] 45 5,3 6,0 7.2 8,4 10,8
[Ibs] 10,0 11,6 133 15,9 18,5 23,8
Gewichtszugabe fir kgl 05
opt. Endlagenschalter,
Encoder o. Potentiometer [Ibs] 11
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Electrak PPA — Leistungsdiagramme

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstarke [A]
50.0 (2.0) 24
o}
37.5 (1.5) v 18
25.0 (1.0) 7T —
- - ) 5 e 112
/’ . _."'@ (-"-@
K ’--;‘#-E =
O
. - .
12. i = ———1 6
> (0:5) —7 " .__ p— T
“-':-.—- —|- @_
0 (0) 0

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

Dynamische Tragzahl [N (Ibf)]

Geschwindigkeit Stromstarke
1: PPAXx-18B65 (3330 N (750 Ibf)) 3: PPA12-18B65 (12 VDC, 3330 N (750 Ibf))
2: PPAxx-58B65 (6670 N (1500 Ibf)) 4: PPA12-58B65 (12 VDC, 6670 N (1500 Ibf))

5: PPA24-18B65 (24 VDC, 3330 N (750 Ibf))
6: PPA24-58B65 (24 VDC, 6670 N (1500 Ibf))
7: PPA36-18B65 (36 VDC, 3330 N (750 Ibf))
8: PPA36-58B65 (36 VDC, 6670 N (1500 Ibf))
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Electrak PPA — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4 B 6
PPA12- 58B65- 08 N LS X
1. Modell und Eingangsspannung 4. Bremsenoption
PPA12 - = Electrak PPA DC, 12 VDC N = Keine opt. Bremse
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 - = 3330 N (750 Ibf)
58865 - = 6670 N (1500 Ibf) 6. Faltenbalgoption
X = kein Faltenbalg
3. Bestell-Hublénge C = Faltenbalg

04 =22 Zoll (101,6 mm)

08 =8 Zoll (203,2 mm)

12 =12 Zoll (304,8 mm)

18 =18 Zoll (457,2 mm)

24 =24 7oll (609,6 mm)

36 =36 Zoll (914,4 mm) (1) Nicht CE-konform.

(2) Potentiometer + Endlagenschalter nicht erhéltlich.
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Electrak PPA — Elektrische Anschliisse

Ohne Option
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
PPA12 12
PPA24 24
PPA36 36
PPA90 90
DPDT-Schalter
I Einfahrer%

Aktuator

o{Aus ;
1 > Ausfahren

1
i I
1 1
() ———o1— i
P o
Eingangs- ! i ;
spannung : 1 i O— Rot
S pa———
l+)—;—o—:— i
|

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritéat.

Mit optionalen Endlagenschaltern

Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
PPA12 12
PPA24 24
PPA36 36
PPA90 90
Max. Spannung, Endlagenschalter V] 250
Max. Strom, Endlagenschalter [A] 15,1
DPDT-Schalter
i Ei”fahfe'ﬁ Aktuator
i o< Aus
: : Ausfahre!n Schwarz j= == ="~ |
Loy T i i
o i ~ i
i o—— i i
Eingangs- ! 1 ; Rot ! i
spannung : ! i Oo— ; i
L o——— h E
l+)—;—o—:— i Endlagen- 5 i
i ! Grenzschalter € ;
(I Ausginge 6 ! i

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Die Endlagenschalter-Ausgéange
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
PPA90 90
Potentiometer-Typ drahtgewickelt
Max. Potentiometer-Spannung [VDC] 32
Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
Potentiometer-Linearitat [%] +5
Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm]
4-7oll-Hub 98
8-Zoll-Hub 49
12-Zoll-Hub 33
18-Zoll-Hub 22
24-Zoll-Hub 16
36-Zoll-Hub 11
DPDT-Schalter
L /5 infahieh
é ] Aﬂzfahrén Aktuator
i Po—
H — o+ i
P o
Eingangs- i i :
spannung ! i i
! ! O—;—
(+) —Fo0— : Potentiometer

o——+—— 1 Ausgang

i

Verbinden Sie den schwarzen Leiter mit Plus und den roten
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Am Pot.-Ausgang liegen 0
Ohm zwischen Klemme 4 und 5, wenn der Aktuator ganz
Einfahren ist.
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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

MalRe
mm

b | 7S ] s

33.1
%9y, 19) O T 1=
%8) 200 (0.75)4 15%{;)%’4“ =
6.35 (0.25) 203.2 (8.0) B

B: Eingefahrene Lange bis Zapfen Gabelkopf, siehe Produktseiten.

G2

PPA Schutzrohr-Montagesatze

Bezeichnung Kompatible Aktuatoren Teilenummer
Electrak PPA Schutzrohrmontage — geringe Belastung Electrak PPA 7822520
3330N

glse;ér’zilk PPA Schutzrohrmontage — hohe Belastung Electrak PPA 7821783

Die Schutzrohr-Montagesétze 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 Last 3330 N (750 Ibf) Electrak PPA Schutzrohrmontage — hohe Last 6670 N (1500 Ibf)

50.8
(2.00)

MaRe

] ==
OO
= (1&63)

——

~—T 66.5 (2.62)

e

|« 158.8 (6.25)—+ I
@19.0 (0.75)J Al

mm

@19.0 (0.75) A1

A1: Bohrungsdurchm. 12,7 mm mit Lagerbuchse. A1: Bohrungsdurchm. 12,7 mm mit Lagerbuchse.
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DMD — Technische Leistungsmerkmale

I

Standard-Leistungsmerkmale

e Selbsttragende Hubs&ule aus eloxiertem
Aluminium-Strangpressprofil mit hoher
Lastmomentkapazitat

e 24 oder 24 VDC Standard-Eingangsspannung

e Statische Tragzahl bis 18 kN (4000 Ibf)

e Dynamische Tragzahl bis 6,8 kN (1500 Ibf)

e Hub bis 24 inch

e (Geschwindigkeiten bis 71 mm/s (2,8 in/s)

e Schutzart statisch: IP65

e Robust, zuverldssig und leistungsstark

e [-Nuten entlang der gesamten Profilldnge

e Wartungsfrei

216

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME oder Kugel

Mutterntyp
DMDxxxxA (ACME)
DMDxxxxB (Kugel)

selbsthemmende Spindelmutter

Fangsicherungsmutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja

Statische Lasthaltebremse
ACME-Gewindespindel Nein (selbsthemmend)
Kugelgewindespindel Ja

Uberlast-Rutschkupplung
Selbstriicksetzender Thermoschalter

Sicherheitsausstattung

Elektrische Anschliisse Lose Kabelenden

Zulassungen CE

Optionale elektrische Ausstattung

Potentiometer-Riickfiihrung

Kompatible Steuerungen

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

Mechanische Angaben Elektrische Angaben
Max. statische Last " [N (Ibf)] Zulassige Eingangsspannungen [VDC] 12,24
DMDxxxxA (ACME-Gewindetrieb) 11350 (2500) ; .
DMDxxoB (Kugelgewindetrieb) 18000 (4000) Toleranz, Eingangsspannung %] £10
Max. dynamische Last (Fx) N (Ibf)] Stromaufnahme o. Last / max. Last @ [A]
DMDxx05A5 1100 (250) DMD1205A5 12,0/34,0
DMDxx10A5 2250 (500) DMD1210A5 1.0/27,0
DMDxx20A5 2250 (500) DMD1220A5 50/150
DMDxx0585 2250 (500) DMD120585 7.0/210
DMDxx10B5 4500 (1000) DMD121085 50/250
DMDxx20B5 4500 (1000) DMD122085 407130
DMDxx21B5 6800 (1500) DMD1221B5 40/200
DMD2405A5 6,0/17,0
Max. Lastmoment, dyn. und stat. ~ [Nm (Ibf-in)] DMD2410A5 4,0/13,0
DMDxx-xxA (ACME-Gewindetrieb) 565 (5000) DMD2420A5 2,0/7,5
DAxx-xxB (Kugelgewindetrieb) 710 (6284) DMD2405B5 4,0/14,0
. ; DMD2410B5 2,0/125
Geschwi. o. Last / max. Last [mm/s (in/s)] DMD2420B5 20/75
DMDxx10A5 30/18(1,20/0,70)
DMDxx20A5 15/12(0,67/0,45) Kabellédnge [mm (in)] 2000 (79)
DMDxx05B5 61/37 (2,40/1,40) ;
DMDxx10B5 30/19 (1,30/0.80) Kabeldurchmesser [mm (in)] 9(0,35)
DMDxx2085 15/12(0,60/0,45) Querschnitt, Kabelleiter [mm?(AWG)]
DMDxx21B5 15/11 (0,60/043) Motorleiter 25(10)
Min. Bestellhublange () [Zoll] 4 Potentiometerleiter 1017)
i (2) (1) Andere Eingangsspannungen — Kundensupport.
Max BEStelthblange (S) [ZOH] - (2) Stromaufnahme ftir Modelle mit 36 VDC Eingangsspannung — Kundensupport.
Bestellhubléngen-Abstufungen [Zoll] 2
Betriebstemperatur [°C]  —25his+65
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%] 25
Axialspiel, maximal [mm (in)] 1,0 (0,04)
Schutzart — statisch IP65

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.
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DMD — Abmessungen

L [T MaRe Projektion
» mm [Zoll] =&
%Dw | i I
}
)
~
=3
o
N
—
< |
D 1
= i
~
o
= A
Pl ? ?
[ ] ’Il\:j// il [ il
240 [9.45] 8
o
216 [8.50] 16.5 [0.65] o
L w
[
| gz |
£y ‘ e f
N3 O o
— N0
%). & np P i =)
S A 10.5 [0.41]
= 45[1.77] o
) 188 [7.401 A-A
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 786,0 887.6
ACME-Modelle (A)
[Zoll] 13,0 15,0 17,0 19,0 21,0 249 26,9 28,9 30,9 349
Eingefahrene Lange [mm] 3696 4204 4712 5220 5728 6736 7244 7752 8262 9276
Kugelgewinde-Modelle (A) [Zol] 146 166 186 206 226 265 285 305 325 365
Langenzugabe fiir [mm] 55,0
Potentiometer-Option (Zoll] 217
Gewicht, ACME-Modelle [ka] 18,7 20,2 21,6 23,1 24,6 27,3 28,7 30,2 31,7 34,6
[bs] 41,2 445 47,6 50,9 54,2 60,2 63,3 66,6 69,9 76,3
Gewicht, Kugelspindel-Mo- [kg] 204 21,9 234 24,8 26,3 29,0 304 319 334 36,3
(EllE [lbs] 45,0 48,3 51,6 54,7 58,0 63.9 67.0 70,3 73,6 80,0
Gewichtszugabe fiir [kg] 1,3
Potentiometer-Option (Ibs] 29
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DMD — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 1 Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 2
Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstérke [A] Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstérke [A]
67.5 (2.7) 36 36 (1.35) 27
60.0 (2.4) G 32 32 (1.20) wa 24

\\ )’J ~ @
52.5 (2.1) ~_ 0)—1 28 28 (1.05) >(4‘ 4 21
\\ ) [~ 20 2 J\\ 4 7 -
45.0 (1.8) N1/ \(2\ e @) 24 24 (0.90) S @—] 18
\'; }N‘i‘\ /\\ Z
- o =
37.5(1.5) W4 \G\ 2 ~_1 20 20 (0.75) 1 \, 15
/ AL £ 0D (Y-
74 .1 16 16 (0.60) et Eadh 12
30.0 (1.2 - 32 .
(1.2) ~<] ‘,\/" T —— 7 7 -
0 A i l-"/ .: 5 “. % \d 1
22.5(0.9) |- —= 2T —~ === 12 0.45) |——1— @—:@x—/(@ﬁ—"‘ 9
Y = - T ]
15.0 (0.6) [==== — = 8 8(0.30) |— ,@——‘@ 6
7.5(0.3) | 4 4(0.15) famet 3
0 0 0 0
0 550 1100 1650 2200 0 2250 4500 6750
(125) (250) (375) (500) (500) (1000) (1500)
Last [N (Ibf)] Last [N (Ibf)]
Geschwindigkeitskurven- 6: DMDxx20B5 3: DMDxx10A5 12: DMD1210A5
Diagramm 1 7: DMDxx21B5 Geschwindigkeitskurven- 13: DMD2410A5
1: DMDxx05A5 Diagramm 2 Stromkurven-Diagramm 2
2: DMDxx05B5 8:  DMD1205A5 4: DMDxx10Bb 14: DMD1210B5
9:  DMD2405A5 5: DMDxx20A5 15: DMD2410B5
10: DMD1205B5 16: DMD1220A5
11: DMD2405B5 17: DMD2420A5
18: DMD1220B5
Daten zu 36 VDC-Modellen erhalten Sie vom Kunden- 19: DMD242085
dienst. 20: DMD1221B5
21: DMD2421B5
AuRermittige Tragzahl
Kraft [N] Kraft [Ibf] ) Emax

6680 1500 : a

5560 | 1250 r—— !

4448 \aa 1000

3336 \ 750 i

2224 \\ 500

SO
1112 M~ —r 250
\\\

]

0
0 250 500 750 1000

(10) (0)  (30) (40) 4. ACME-Gewindemodelle
Hebelarm-Lange (La) [mm (in)] 2: Kugelgewinde-Modelle
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DMD — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3 4
DMD12- 05A5- 10 PO
1. Modell und Eingangsspannung 3. Bestell-Hublange '
DMD12 - = Hubsdulentyp DMD, 12 VDC 04 =22 Zoll (101,6 mm)
DMD24 - = Hubs&ulentyp DMD, 24 VDC 06 =6 Zoll (152,4 mm)
08 =8 Zoll (203,2 mm)
2. Spindeltyp, 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 dulReren Profil G
der Hubsdule verlauft. T-Nut-Schrauben kdnnen anstelle der m
oberen Montageplatte zur Montage der Einheit verwendet T mm
werden und/oder um andere Komponenten am Profil 35
anzubringen. l

M10
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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
T Einfahreh Max. Pot.-Eingangsspannung [VDC] 32
i O< Aus
: i Ausfahrgn Max. Potentiometer-Leistung (W] 2
i IO : o
) Lo : Potentiometer-Linearitat [%] +0,25
Eingangs- : i © : ?I-(‘tf"??r-r-i Pot.-Ausgangsauflésung [Ohm/mm]
spannung | ! i G Blau — : 2-10-Zoll-Hub 39
Lo i . ! 11-20-Zoll-Hub 20
W o i : ! 21-24-Zoll-Hub 10
i o ; G Braun — i
[P I i DPDT-Schalter
. . — L Einfahre}
Verbinden Sie den braunen Leiter mit Plus und den blauen oS Aus
. . . 1 1 > Ausfahren
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren S i
tauschen Sie die Polaritat. H—t ot
i ! i Aktuator
Eingangs- i ! ; P !
spannung ! ! i C Blau : !
I PN | |
Wt o1 i i |
E (e} (= Braun : :
—— Grau I :
Potentiometer- ! !
Ausgang — Gelb —> ;
—— Grin . :

Verbinden Sie den braunen Leiter mit Plus und den blauen
mit Minus, um den Aktuator auszufahren. Zum Einfahren
tauschen Sie die Polaritat. Am Pot.-Ausgang liegen 0
Ohm zwischen Grau und Gelb, wenn der Aktuator ganz
ausgefahren ist.
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DMA — Technische Leistungsmerkmale

Allgemeine Angaben

Spindeltyp ACME oder Kugel

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

selbsthemmende Spindelmutter
Sicherheitskugelmutter

Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja
! Statische Lasthaltebremse
1 i N ACME-Gewindespindel Nein (selbsthemmend)
} | J Kugelgewindespindel Ja
—_— Sicherheitsausstattung Uberlast-Rutschkupplung

Selbstriicksetzender Thermoschalter

. Elektrische Anschlil Lose Kabelend
Standard-Leistungsmerkmale IR ATSCTESE 86 RAEERCER
Zulassungen CE
e Selbsttragende Hubs&ule aus eloxiertem
Alumln|um-Strang.plrlessprof|I mit hoher Zubehér
Lastmomentkapazitat
T-Nut-Schrauben

e 1x 230 VAC Standard-Eingangsspannung
e Statische Tragzahl bis 18 kN (4000 Ibf)

e Dynamische Tragzah! bis 9 kN (2000 Ibf) Kompatible Steuerungen
e Hub bis 24 inch

e (Geschwindigkeiten bis 71 mm/s (2,8 in/s)
e Schutzart statisch: IP45

e Robust, zuverldssig und leistungsstark

e [-Nuten entlang der gesamten Profilldnge
e Wartungsfrei

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

Mechanische Angaben
Max. statische Last " [N (Ibf)]
DMA22xxA (ACME-Spindel)

DMA22xxB (Kugelspindel)

Max. dynamische Last (Fx) [N (Ibf)]
DMA2205A5
DMAZ2210A5
DMA2220A5
DMA?2205B5
DMA2210B5
DMA2220B5

DMA2221B5

Max. Lastmoment, dyn. und stat. ~ [Nm (Ibf-in)]
DMAXxxxxA (ACME-Gewindetrieb)

DMAxxxxB (Kugelgewindetrieb)

Geschw. o. Last / max. Last [mm/s (in/s)]
DMA2205A5
DMA2210A5
DMA2220A5
DMA2205B5
DMA2210B5
DMA2220B5

DMA2221B5
Min. Bestellhublange (S)
Max. Bestellhublénge (S)

[Zoll]
[Zoll]
Bestellhubléngen-Abstufungen [Zoll]
Betriebstemperatur [°C]
Max. Einschaltzeit [Sek.]
Einschaltdauer, Volllast bei 25°C [%]
Axialspiel, maximal [mm (in)]
Schutzart — statisch, Standard (optional)

(1) statische Last bei ganz eingefahrener Schubstange.

www.thomsonlinear.com

11350 (2500)
18000 (4000)

1100 (250)
2250 (500)
2250 (500)
2250 (500)
4500 (1000)
4500 (1000)
6800 (1500)

565 (5000)
710 (6284)

54/32(2,10/1,20)
30/18(1,20/0,70)
15/12 (0,67/0,45)
61/37(2,40/1,40)
30/19(1,30/0,80)
15/12 (0,60/0,45)
15/11(0,60/043)

4
24
2
—25 bis +65
45
25
1,0(0,04)
|P45

Elektrische Angaben

Zulassige Eingangsspannungen [VAC]

Toleranz, Eingangsspannung [%]

Stromaufnahme o. Last / max. Last [A]
DMA2205A5
DMA2210A5
DMA2220A5
DMA2205B5
DMA2210B5
DMA2220B5

DMA2221B5
Kabellange [mm (in]]
Kabeldurchmesser [mm (in)]

Querschnitt, Kabelleiter [mm? (AWG)]

1x 2300
+10

1,10/1,55
0,85/1,30
0,95/1,25
0,85/1,30
0,85/1,30
0,85/1,30
0,85/1,25

0.6 (24)
9(0,35)
25(14)

(1) Kondensator, 10 pF (TN 9200-448-003) fiir den Betrieb des Aktuators erforderlich.
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DMA — Abmessungen

il I MaRe Projektion
» mm [Zoll]
%Dw I I i
f
2
=3
&
—
< |
D 1
= |
o,
= A ?
==
[ 1 ’Il\:j/// | [ I
240 [9.45] 8
o
216 [8.50] 16.5 [0.65] o
L w
[
| gz |
£y ‘ e f
N3 O o
— NI O
%’l & np P i =)
S A 10.5 [0.41]
= 45[1.77] o
) 188 7.401 A-A
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
ACME-Modelle (A)
[Zoll 130 150 170 190 210 249 269 289 309 349
Eingefahrene Lange mm] 3696 4204 4712 5220 5728 6736 7244 7752 8262 9276
Kugelgewinde-Modelle (A) [Zol] 145 166 186 206 226 265 285 305 325 365
Gewicht, ACME-Modelle kg 209 224 238 253 268 295 309 324 339 368
(bs] 461 494 525 558 591 650 681 714 747 811
Gewicht, Kugelspindel-Mo- kg 226 241 256 270 285 312 326 341 356 386
delle llbs] 498 531 564 595 628 688 719 752 785 851
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DMA — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 1

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)]

Stromstérke [A]

60 (2.4) 1.80
55 (2.2) \‘\ 1.65
N7
50 (2.0) e ,\\( 1.50
N\ 2 2\

45(1.8) >(1}\< 1o
40 (1.6) Za . =4 120

7 ) ”'-:G@"" .

| - : daee

35 (1.4) L= 1.05
30 (1.2) e 0.90

T '
25 (1.0) 0.75
20 (0.8) \ 0.60
15 (0.6) F@) 0.45
10 (0.4) 0.30
5(0.2) 0.15

0 0

0 550 1100 1650 2200
(125) (250) (375) (500)
Last [N (Ibf)]

Geschwindigkeitskurven-

Diagramm 1
1: DMA2205A5

2: DMA2205B5
3: DMAZ210A5
4: DMA2220A5

AuRermittige Tragzahl

8:
9:

DMAZ2205A5
DMA2205B5(10A5)
10: DMA2220A5

Kraft [N] Kraft [Ibf]
6680 1500
5560 \ 1250
4448 \CQ 1000
3336 \ 750
2224 \ 500

N
O
1112 \\\:= 250
0
0 250 500 750 1000
(10) (20) (30) (40)

Hebelarm-Lange (La) [mm (in)]

www.thomsonlinear.com

Stromkurven-Diagramm 1

Geschwindigkeit u. Strom zu Last - Diagramm 2

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)]

Stromstérke [A]

30.0 (1.2) 1.80
275 (1.1) \\ 1.65
25.0 (1.0) @\ 1.50
22.5(0.9) - 1.35
20.0 (0.8) \\ —( - —+=@ 120
17.5(0.7) = ’_\/ s 1.05
15.0 (0.6) |i= "EG) \\ 0.90
12.5 (0.5) B SIS N 0.75
10.0 (0.4) \\\® 0.60
7.5(0.3) 0.45
5.0 (0.2) pememee(() 0.30
2.5(1.0) 0.15

’ 0 2250 4500 675(?

(500) (1000) (1500)

Last [N (Ibf)]

Geschwindigkeitskurven-

Stromkurven-Diagramm 2

Diagramm 2
5: DMA2210B5

6: DMA2220B5
7: DMA2221B5

L

1: ACME-Gewindemodelle
2: Kugelgewinde-Modelle

11: DMA2210B5(20B5)
12: DMA2220B5
13: DMA2221B5
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DMA — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3
DMA22 05A5- 10
1. Modell und Eingangsspannung 3. Bestell-Hublange '
DMAZ22 = Hubséulentyp DMA, 1x 230 VAC 04 =22 Zoll (101,6 mm)
06 =6 Zoll (152,4 mm)
2. Spindeltyp, dynamische Tragzahl 08 =8 Zoll (203,2 mm)
05A5 - = 1100 N, ACME, 54 mm/s 10 =10 Zoll (254,0 mm)
10A5 - = 2250 N, ACME, 30 mm/s 12 =12 Zoll (304,8 mm)
20A5 - = 2250 N, ACME, 15 mm/s 14 =14 Zoll (355,6 mm)
05B5 - = 2250 N, Kugel, 61 mm/s 16 =16 Zoll (406,4 mm)
10B5 - = 4500 N, Kugel, 30 mm/s 18 =18 Zoll (457,2 mm)
20B5 - = 4500 N, Kugel, 15 mm/s 20 =20 Zoll (508,0 mm)
21B5 - =6800 N, Kugel, 15 mm/s 24 =24 70ll (609,6 mm)

(1) Weitere Hublangen auf Anfrage. Bitte kontaktieren Sie 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 duReren Profil S
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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DMA — Elektrische Anschliisse

Eingangsspannung 230 VAC

Aktuator-Versorgungsspannung [VAC]
DMA22 1% 230

ACME-Spindel-Modelle (ochne Nachlaufbremse)

DPDT-Schalter
fmm e -
i Einfanren;
! O{Aus : Aktuator
! | Ausfahreh F?Fﬂensamr
! H H |
i (e : —y Schwarz
b i (1)
i i
1
1

)

1

1

. .

1 1 1 -

} © ! E

i i ———  Rot(2)
| i

| Z

Eingangs-

spannun °© :
pannung ot .
1
o 1
\ L
Weild (3)
(PE
||| Gelb/Griin
Kugelgewinde-Modelle (mit Nachlaufbremse)
DPDT-Schalter
fmmim e -
i Einfahrer!
i o{Aus !
i ! Ausfahreh !‘?Fﬂensamr
E e i —— Schwarz
L1 i | ! [ (1)
S R
i i : LT
i i i Pl
oo i T Rot2)
Eingangs- : | i T
spannung H i !
01— !
. 1
; o i Orange (4)
\ (N |
Weil (3)
PE
"} Gelb/Griin

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

die Leiter Schwarz (1) und Rot (2) geschaltet werden. Zur
Bestellung der Kondensatoren siehe Seite 112. Verbinden
Sie 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 auszufahren. Modelle mit Kugelgewindetrieb
haben eine Nachlaufbremse*, die wahrend der Bewegung
gelost werden muss, indem Orange (4) auf L1 geschaltet
wird. Modelle mit ACME-Gewindetrieb haben keine
Nachlaufbremse.
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LM80-H — Technische Leistungsmerkmale

' Allgemeine Angaben
Spindeltyp Trapez oder Kugel

Mutterntyp
Trapezgewindetrieb Polymer-Spindelmutter
w Kugelgewindespindel Fangsicherungsmutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja
Standard-LeistungsmerkmaIe Statische Lasthaltebremse Nein
Sicherheitsausstattung Gefederter Sanftstopp
e Kolbenstangenloser Aktuator fiir horizontalen Elektrische Anschliisse
Betrieb mit Motorgehéuﬂse Kabel mit Stecker
. . ) . . ohne Motorgehause Kabel direkt am Motor angeklemmt
e Fir Anwendungen in Heim, Biiro oder Medizin
. .. Zulassungen CE
e Solides, selbsttragendes Aluminium- .
Strangpressprofil
* Langlebig und korrosionsbestandig Optionale mechanische Ausstattung

e | eicht und laufruhig

¢ Kugelgewinde-Ausfiihrungen mit
Sicherungsmutter

e Einfache und schnelle T-Nut-Montage

e Wartungsfrei

Ohne Motorgehause
Handhilfshetatigung
Alternative Motorpositionen

Sonder-Hublégen oder Hiibe tiber 1500 m (Kundensupport)

Optionale elektrische Ausstattung

Encoder-Riickfiihrung (Kundensupport)

Zubehor

T-Nut-Montagesatz

Kompatible Steuerungen

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

LMB0-H — Technische Daten

(1) Definition der Krafte siehe unten.

1
%!

KA

Mb
(2) Andere Hublangen — Kundensupport.
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LM80-H — Abmessungen

MaRe Projektion

mm [Zoll] =&

! Hinwesis: Einbau dieser Einheit nur horizontal

80 (3.15)
—~ E @ 5 (25(;1)
3 S 4(0.16) S|T| o 149 (5.87)
g Lo_} ™ T2
o 2 —
A Q
** o o )
° o ,71 &
2 '
| g Lo .2 A A
20 (0.79) 150 (5.9) _ 98(031) (2) 66 (2.6) | § |85 @33)2000
o e 21(0.83)
A 190 (7.48) S B |76(299) 3|9
\
L=S+A+B+190(7.48)
S: Hub
L: Profillange
A1: Motor in Position A abgebildet (Standardposition)
Beziehungen, Hub, Profilldnge und Gewicht
Bestell-Hubléange (S) [mm] 500 600 700 800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500
Abmessung (A) / (B) [mm] 54,0/77,0
DTxx -T68M xxxxx H (Zoll] 21/30
Abmessung (A) / (B) [mm] 102,0/77.0
DTxx -B6TM xxxxx H [Zoll] 40/30
Abmessung (A) / (B) [mm] 102,0/77,0
DTxx -B62M xxxxx H [Zoll] 40/30
Abmessung (A) / (B) [mm] 79,0/77,0
DTxx -B65M xxxxx H (Zoll] 19/3,0
Gewicht [kg] 1.2 131 14,8 16,6 18,1 20,2 22,0 238 259 274 29,1
DTxx -T68M xxxxx H
[Ibs] 246 28,8 32,6 36,5 39,8 444 48,4 52,36 56,1 60,3 64,0
Gewicht kgl 121 13,9 15,7 17,5 19,3 21,0 22.9 24.6 26,3 28,2 30,0
D =gl peegedd lbsl 303 306 345 385 427 462 504 541 579 620 660
Gewicht [ka] 12,1 13.9 15,7 17,5 19,3 21,0 229 24,6 26,3 28,2 30,0
iecbe lbs] 303 306 345 385 427 462 504 541 579 620 660
Gewicht [kg] 11,7 13,5 15,3 17,1 18,9 20,6 22,4 24,2 26,0 278 29,6

OBV 00 f lbs] 257 297 337 376 M 453 493 532 572 612 651
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LM80-H — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)] Stromstarke [A]
125 (5) 115
100 (4) 12

75 (3) 9
50 (2) 6
25 (1) 3
0 (0) 0
0 400 800 1200 1600 2000

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

Dynamische Tragzahl

[N (Ibf)]

Geschwindigkeit Stromstarke

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 zuldssige Verbiegung des Profils
Dynamische Tragzahl (F) [N (Ibf)]
2000 (450 < >
\\
1500 (337) ~< |
—— | P |
~—
1000 (225) e ¢
\\ F
500 (112)
0(0)

0 250 500 750 1000 1250 1500
©) (10)  (20) (30) (40)  (30)  (60)

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

Bestellschliissel

1 2 3 4 5 6 7
DT12- B62M- 100 A C H X
1. Modell und Eingangsspannung 4. Motorlage
DT12 -=LM80, 12 VDC A =0° (Standard)
DT24 -=LM80, 24 VDC B=60°
C=120°
2. Lastmomentkapazitat und Spindeltyp D =180°
T68M - =250 N (56 Ibf), Trapezgewindetrieb F=300°
B61M - =400 N (90 Ibf), Kugelgewindetrieb
B62M - =180 N (40 Ibf), Kugelgewindetrieb 5. Motorgehause
B65M - =750 N (169 Ibf), Kugelgewindetrieb C = mit Gehause (IP44)
U = ohne Gehduse (IP33)
3. Bestell-Hublange 6. Einbaulage
050 = 500 mm H = horizontal
060 = 600 mm
070 =700 mm 1. Optionen
080 =800 mm X = keine Option
090 =900 mm H = Handhilfsbetatigung "
100 = 1000 mm
110 = 1100 mm (1) Abmessungen, Handhilfsbetatigung
120 = 1200 mm 12
130 = 1300 mm ﬁ«
140 = 1400 mm —>
150 = 1500 mm ~
<
A %
e

Sechskantaufnahme mit Kunststoffabdeckung
(4-mm-Inbusschliissel enthalten)

LM80-H — 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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| M80-H — Elektrische Anschliisse

Ohne Option (Standard)
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DT12 12
DT24 24
DPDT-Schalter
o S
i AllTsa I’E!’W
! | Ausfahrqn
s
) ———o+— i
E i o— Aktuator
Eingangs- i ! ; 8 . i
spannung ! ! i G Rot ' :
L o—— 5
() ———o—1— i : i
i o ; G Griin i

== 3 53] 5

Verbinden Sie den griinen Leiter (Pin 4 ) mit Plus und den
roten Leiter (Pin 8) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.

Zum Einfahren tauschen Sie die Polaritét.

www.thomsonlinear.com
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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 korrosionsbestandig

¢ Haltebremse verhindert Absinken im
ausgeschalteten Zustand

e [eicht und laufruhig

¢ Kugelgewinde-Ausflihrungen mit
Sicherungsmutter

e Einfache und schnelle T-Nut-Montage

e Optionale Verzahnungs-Sicherheitsvorrichtung

e Wartungsfrei

234

Allgemeine Angaben

Spindeltyp Trapez oder Kugel

Mutterntyp

Trapezgewindetrieb Polymer-Spindelmutter

Kugelgewindespindel Fangsicherungsmutter
Handhilfshetatigung Nein
Verdrehschutz Ja
Statische Lasthaltebremse Ja
Sicherheitsausstattung Gefederter Sanftstopp

Elektrische Anschliisse
mit Motorgehduse
ohne Motorgehduse

Kabel mit Stecker
Kabel direkt am Motor angeklemmt

Zulassungen CE

Optionale mechanische Ausstattung

Ohne Motorgehause
Handhilfshetatigung
Alternative Motorpositionen
Freilauffunktion

Sonder-Hublégen oder Hiibe tiber 1500 m (Kundensupport)

Optionale elektrische Ausstattung

Encoder-Riickfiihrung (Kundensupport)

Zubehor

T-Nut-Montagesatz

Kompatible Steuerungen

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

LMB0-V — Technische Daten

(1) Definition der Krafte siehe unten.

—a

L,
.

==

(2) Andere Hubldngen — Kundensupport.
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LM80-V — Abmessungen

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

selbst wenn horizontal abgebildet. "
mm [Zoll] =&

80 (3.15)
< ) g T—m—A
§ g 4(0.16) 3 el (20 149 (5.87)
Sl Lo_} ™ e
o [e)]
‘*: ‘@
| . Lo el A
20 (079) 150 (5.9) @8 (0.31) (2%) 66 (2.6) 3 § ! ! 8.5 (0.33){0°(002)
s 21(0.83)
A 190 (7.48) S B |79 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-Hubléange (S) [mm] 500 600 700 800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500
Abmessung (A) / (B) [mm] 50,0/71,0(50,0/90,0)
DTxx -T68M xxxxx V(F) (Zoll] 20/28(2,0/35)
DTxx -B61M xxxxx V(F) [mm] 53,0/120,0 (53,0 / 144,0)
Al 2 [Zoll 21/47(21/57)
DTxx -B62M xxxxx V(F) [mm] 53,0/120,0 (53,0 / 144,0)
ISR - 21 [Zoll] 21/4721/57)
DTxx -B65M xxxxx V(F) [mm] 53,0/97,0(53,0/126,0)
AR () 2] [Zoll] 21/38(21/50)
Gewicht lkal 111 12,9 14,7 16,5 18,2 20,0 21,8 23,6 25,4 27,2 28,9
DTxx -T68M xxxxx V(F) g (11.6) (134) (152) (1700 (187) (205 (223) (241) (259) (27,7) (284)

24,2 28,4 32,3 36.3 40,0 44,0 48,0 51.9 55,9 59,8 63,6
(255) (295) (334) (374 (411) (451) (49,0) (53,0) (57,0) (60,9) (64,7

Gewicht lkal 11,6 13.4 15,2 17.0 18,7 20,5 22,3 24,1 25,9 21,7 2815
DTxx -B61M xxxxx V(F) 9 121 (139 (157 (175 (192) (21,00 (228) (246) (264) (282) (30,0)

255 283 334 37.4 4 45,1 52,4 53,0 57,0 61,0 64,9

[Ibs]

Ubs ~o56) (306) (345 (85 (422 (462 (502 (541) (581) (620) (66.0)
il g 8 134 152 170 187 205 23 241 258 777 295
DTxx -B62M xxxxx V(F) (121)  (139) (157) (175 (192) (21,00 (228 (246) (264) (282) (30,0
by 255 295 334 374 41 451 524 530 570 610 64

(266) (30.6) (345 (385) (422) (462) (50.2) (541) (58,1) (62,0) (66,0)

Gewicht kg 20 188 166 176 193 211 228 247 265 282 30
DTxx -BB5M xxxxx V(F) % 28 043 81 (181 (198) (216) (284 (252) (27.0) (287) (308
(bg 284 304 343 387 425 464 504 543 583 620 662

(275) (315 (354) (398) (436) (475) (515) (554) (59.4) (631) (67.3)
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LM80-V — Leistungskennkurven

Geschwindigkeit u. Strom zu Last

Geschwindigkeit [mm/s (in/s)]

Stromstarke [A]

125 (5) 20
"
100 (4) —®—16
75 (3) 12
50 (2) 8
(0
25 (1) 5 4
—(
0 (0) 0
0 400 800 1200 1600 2000
(0) (90) (180)  (270) (360)  (450)
Dynamische Tragzahl
[N (Ibf)]
Geschwindigkeit Stromstarke
- DT12-T68MxxxxxV(F) 9: DT12-T68MxxxxxV(F)
DT24-T68MxxxxxV(F) 10: DT24-T68MxxxxxV(F)

DT12-B61MxxxxxV(F)
DT24-B61MxxxxxV(F)
DT12-B62MxxxxxV(F)
DT14-B62MxxxxxV(F)
DT12-B65MxxxxxV(F)
DT24-BB5MxxxxxV(F)

PO N R w0Nn 2
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11: DT12-B61MxxxxxV(F)
12: DT24-B61MxxxxxV(F)
13: DT12-B62MxxxxxV(F)
14: DT24-B62MxxxxxV(F)
15: DT12-B65MxxxxxV(F)
16: DT24-B65MxxxxxV(F)



.y

L M80-V — Bestellschliissel

Bestellschliissel

1 2 3
DT12- B62M- 100

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

2. Lastmomentkapazitat und Spindeltyp
T68M - =250 N (56 Ibf), Trapezgewindetrieb
B61M - =400 N (90 Ibf), Kugelgewindetrieb
B62M - =180 N (40 Ibf), Kugelgewindetrieb
B65M - =750 N (169 Ibf), Kugelgewindetrieb

3. Bestell-Hublange
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-V — 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.
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5 6 7
C v X
Motorlage

A = 0° (Standard)

B=60°

C=120°

D =180°

F=300°

Motorgehause

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

Einbaulage und Freilauffunktion
V = vertikal mit Motor unten, ohne Freilauffunktion
F = vertikal mit Motor unten, mit Freilauffunktion

Optionen
X = keine Option
H = Handhilfsbetatigung "

(1) Abmessungen, Handhilfsbetatigung

12
—>
N
el
s
A
et

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

Teilenummer

D680507

S x4

® x4

L.

M8

www.thomsonlinear.com



L M80-V — Elektrische Anschliisse

Ohne Option (Standard)
Aktuator-Versorgungsspannung [VDC]
DT12 12
DT24 24
DPDT-Schalter
o R
! O< AISSa regw
i 1 > Ausfahren
i P o—
i ot i
. : o : Aktuator
Eingangs- i ! ; 8 T i
spannung i ! i C Rot : :
P o—— |
(f— L o1 i . ! ;
E (e} 1C Griin : :

Anschlusspin-Konfiguration (Vorderansicht)

=3 =3 =3 =3
=2 3 =351 =3
Verbinden Sie den griinen Leiter (Pin 4 ) mit Plus und den

roten Leiter (Pin 8) mit Minus, um den Aktuator auszufahren.
Zum Einfahren tauschen Sie die Polaritat.
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Glossar

ACME-Gewindetrieb

Gewindetriebe mit ACME-Spindel sind selbsthemmend und verhindern
einen Riicklauf. Sie sind zudem sind besonders vibrations- und stol3-
fest, 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 Ge-
windebohrung, eine Gewindestange oder ein universeller Gelenkkopf
maglich. Der hintere Adapter kann in das Gehduse eingearbeitet oder
mit einer Mutter befestigt sein.

Aktuatorgehause

Das Aktuatorgehduse schiitzt die internen Komponenten vor Um-
gebungseinfliissen und kann aulerdem ein tragendes Element des
Aktuators darstellen.

Auslegung und Auswahl

Auf www.thomsonlinear.com finden Sie ein Online-Tool, das Sie
durch die Auswahl des fiir hre Anforderungen am besten geeigneten
Aktuators fiihrt und entsprechenden Bestelldaten ausgibt.

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).

Beliiftungsrohr

Electrak 050 Aktuatoren verfiigen Gber 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 kénnen im
selben Temperaturbereich auch gelagert oder transportiert werden.
Wenn die Betriebstemperatur wahrend der Lagerung oder des Trans-
ports iberschritten wird, wenden Sie sich bitte an den Kundendienst.

Bremse

Aktuatoren mit Trapez- oder Schneckengewindetrieb sind prin-
zipbedingt selbsthemmend, solche mit Kugelgewindetrieb sind das
nicht. Um Kugelgewindetrieb-Aktuatoren am Riicklaufen zu hindern,
verfiigen Sie (ber eine Riicklaufbremse (Haltebremse). Kugelgewin-
detrieb-Aktuatoren mit Wechselstrommotor kénnen zudem mit einer
Nachlaufbremse ausgeriistet werden- Siehe auch ,Nachlaufbremse /
elektrische Bremse” und ,Haltebremse”.
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CE-Zulassung und Zertifizierung

Alle in der EU vertriebenen Aktuatoren sind CE-konform, was fiir
einige auBerhalb der EU vertriebenen Modelle mdglicherweise

nicht gilt. Wenn Sie einen Aktuator auRerhalb der EU bestellen und
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.

Drehaktuatoren
Aktuatoren, die eine Drehbewegung erzeugen, um eine Last zu platzie-
ren, 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 ,Nenntrag-
zahl”).

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.

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 bendtigte Nennspannung. Alle Aktuato-
ren tolerieren eine Schwankung von mindestens +10 % der Nennspan-
nung; 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 erhéltlich.

Einschaltdauer

) Einschaltzeit
Einschaltdauer = - .
(Einschaltzeit + Ausschaltzeit)

Beispiel: 15 Sekunden ein, 45 Sekunden aus
15s

— =25%Einschaltdauer
(15s+45s)

Die Einschaltdauer ist abhangig von der maximalen Nenntragzahl und
der Umgebungstemperatur. Umgebungstemperaturen oberhalb des an-
gegebenen Wertes verringern die zuldssige Einschaltdauer, wahrend
niedrigere Temperaturen und/oder Lasten diese erhohen.

www.thomsonlinear.com



Einschaltstrom

Einschaltstrom ist eine kurzzeitige Stromspitze, die beim Anfahren des
Aktuators auftritt, wenn der Motor die Last in Bewegung setzt. Nor-
malerweise dauert der Einschaltstrom von 75 bis 150 Millisekunden
und kann bis zu dreimal hoher (an einem per Niederstrom geschalte-
ten Aktuator anderthalb mal héher) 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 aus-
reichende 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 Einschalt-
dauer 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”.

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 Strom
einen voreingestellten Grenzwert iiberschreitet. 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-Riickfithrung

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 zuriickzusetzen. Sie auch ,Potentiometer-Riickfiihrung”.

Endlagenschalter

Endlagenschalter, in einigen Aktuatormodellen entweder
standardmaRig oder optional vorhanden, unterbrechen die Stromzufuhr,
wenn das Hub-Ende erreicht ist. Sie auch ,Feste Endlagenschalter”
und ,Einstellbare Endlagenschalter”.
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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 geringfiigig je nach Last, aber auch auf deren
Produktseiten finden sich Last/Geschwindigkeitskurven.

Gewindetrieb

In Aktuatoren kommen je nach Konfiguration und Lastanforderungen
vier verschiedene Gewindetriebtypen zum Einsatz.
Kugelgewindetriebe haben einen hohen Wirkungsgrad und ftir

hohe Lasten sowie Geschwindigkeiten genutzt. ACME-, Trapez- und
Schneckengewindetriebe sind selbsthemmend und kénnen nicht
zuriicklaufen. ACME- und Trapezgewindetriebe sind besonders
vibrations- und stoRfest, sodass sie in Anwendungen mit diesen
Eigenschaften genutzt werden.

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

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 kdnnen daher ein-
und ausfahren, ohne dass sie an den Enden fixiert werden miissen.
Siehe auch , Verdrehschutz”.
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Abb. ¢

Handhilfsbetatigung (Handwinde)

Ermdglicht die manuelle Betatigung des Aktuators bei einem
Stromausfall. Der Aktuator verfiigt tiber eine Aufnahme fiir einen
Standard-Inbusschlissel, um den Motor in beide Richtungen zu
drehen. An einigen Modellen optional.

Hubséulen

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-Schutzart
Siehe , Schutzart”

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 fir AC-Aktuatoren ist der
Kondensator bereits enthalten. Bei kundeneigenen Steuerungen wird
ein separater Kondensator benétigt, dessen Teilenummer auf der
Produktseite des Aktuators angegeben ist.

Kugelgewindetrieb

Kugelgewindetriebe haben einen hohen Wirkungsgrad und werden
fir hohe Lasten sowie Geschwindigkeiten genutzt. Siehe auch
.Gewindetrieb”.

Lebensdauererwartung
Die Berechnung der Lebensdauer ist sehr komplex und von vielen
Parametern abhéngig. Zu den wichtigeren Parametern gehéren die
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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 tiberschreiten. Ist keine maximale Einschaltzeit
angegeben, ist diese identisch mit einem vollstandigen Arbeitsspiel
bei maximaler dynamischer Tragzahl fiir den betreffenden Aktuator.

Montage
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 (iber die hinteren Zapfen am
Schutzrohr sowie den Gabelkopf an der Kolbenstange-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 fiihren kénnen (Abb. b).

!
Lof

Abb. a

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) Idsst nach dem Abschalten bis zu
einer Motorumdrehung zu. Sie kommt am Electrak GX AC zum Einsatz.
Eine elektrische Bremse (elektrisch geliiftet) reagiert nach dem
Abschalten deutlich schneller als eine Nachlaufbremse. Siehe auch
unter ,Bremse”.

Nenntragzahl
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Die Nenntragzahl ist die Mindestkraft, die der Aktuator {ber seine
Lebensdauer hinweg erzeugt. Bei Kolbenstangenaktuatoren ist die
Nenntragzahl fir Druck- und Zuglasten identisch. Siehe ,dynamische
Tragzahl”, ,statische Tragzahl” sowie ,Zug- und Druckbelastung”.

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 , StromstéRe” erhalt. Ist die Umschaltfrequenz
hoch genug, lauft der Motor aufgrund des Schwungradeffekts mit
gleichméaRiger Geschwindigkeit. Durch Anpassung der Signal-
Einschaltdauer (Modulation der Impulsweite, daher ,PWM’), also

des ,eingeschalteten” Zeitanteils, lasst sich die durchschnittliche
Speisespannung und damit die Motordrehzahl variieren. Anmerkung:
Aktuatoren mit eingebauter Elektronik und CE-Filter konnen durch die
Pulsweitenmodulation beschadigt werden und sind dafiir nicht geeignet.
Weitere Informationen erhalten Sie von unserem Kundensupport.

RoHS-Konformitit

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
konnen nicht zuriicklaufen. Diese Spindelausfiihrung ist in den
Modellen Electrak 050, Throttle und Max Jac verbaut. Siehe auch
,Gewindetrieb”.

Schutzart (Eindringungsschutz)
Die Schutzart bezieht sich auf den durch das Geh&use gebotenen

Schutz vor Umgebungseinfliissen. IP-Schutzarten sind allgemeingiiltige
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Normen, die elektrische Gerate mittels standardisierter Tests

einstufen, um deren Widerstandsfahigkeit gegen das Eindringen von

Fremdkorpern und Fliissigkeiten zu ermitteln. Die erste Ziffer bezieht

sich auf Fremdkérper in der Luft, die zweite Ziffer (und manchmal ein

dritter Buchstabe) auf Wasser bzw. Feuchtigkeit.

IP33:  Geschiitzt gegen Eindringen von festen Fremdkérpern mit einem
Durchmesser > 2,5 mm sowie gegen Schutz gegen fallendes
Sprithwasser bis 60° gegen die Senkrechte.

IP44:  Geschiitzt gegen Eindringen von festen Fremdkérpern mit
einem Durchmesser > 1,0 mm sowie gegen Spritzwasser aus
jeder Richtung.

IP45:  Geschiitzt gegen Eindringen von festen Fremdkérpern 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/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,
schlielt sich der Schalter automatisch und der Motor lauft an, sofern
nach wie vor Strom anliegt. Sie auch ,Einschaltdauer”

Sonderausfiihrungen

Auch der vielseitigste Aktuator wird nicht immer allen Anforderungen
gerecht. Doch wie immer lhr Anforderungsprofil aussehen mag —
unsere Ingenieure helfen bei der Anpassung der Aktuatoren an lhre
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konkreten Vorgaben. Wir verfligen tiber jahrzehntelange Erfahrung mit
der Fertigung von Aktuatoren fiir spezielle Anforderungen und stellen
mehr Sondermodelle her als jeder andere Anbieter.

Spannungsabfall

Die Verwendung langer Leiter/Kabel zwischen Spannungsquelle

und Aktuator fiihrt bei DC-Einheiten zu einem Spannungsabfall.
Dieser Spannungsabfall kann Fehlfunktionen bewirken und durch

die Auswahl geeigneter LeitergréRen anhand der folgenden
Auswahltabelle fiir Leiterquerschnitte vermieden werden. Die
Angaben in den Tabellen gelten fir eine Umgebungstemperatur von
max. 30°C. Bei einer héheren Umgebungstemperatur ist eventuell ein
groRerer Leiterquerschnitt erforderlich.

Leiterquerschnitt-Auswahltabelle [mm? (AWG)

Stromauf- Kabelldnge Aktuator-Eingangsspannung [VDC]
nahme [m]
1Al 12 24 36
0-13 2,5(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) 25(14) 1,5(16)
10-15 3=0 25(14) 25(14) 1,5(16)
6-10 2,5(14) = =
0-3 2,5(14) = =
15-20 3-6 6(12) - =
6-10 25(14) = -
0-3 6(12) - =
20-28 3-6 10(8) - -
6-10 6(12) - =
0-3 6(12) - -
28-35 3=16 10(8) = =
6-10 10 = -

Statische Last

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.

Steuerungen

Steuerungen kénnen extern ausgefihrt sein und versorgen den
Aktuator mit der korrekten Spannung. Die Bedienung erfolgt tiber
Folientasten oder Handbediengeréte. Einige Modelle sind mit
Positionsanzeigen ausgestattet.
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Synchronbetrieb

Normalerweise l&sst sich die Motordrehzahl nicht ausreichend prazise
steuern, damit die Aktuatoren synchronisiert bleiben. In diesem Fall

droht ein Blockieren der Bewegung. Es gibt jedoch einige Losungen.
Nicht-angetriebene Aktuatoren kdnnten mechanisch gekoppelt und damit
synchronisiert werden. Aktuatoren, die mit einen Encoder ausgestattet
sind, kénnen mit fiir den Synchronbetrieb vorgesehenen Steuerungen
synchronisiert werden, sofern keine ,Bordelektronik” vorhanden ist, die
eine PWM-Ansteuerung verhindert. Electrak HD-Modelle mit SYN-Option
verfiigen Uber eine integrierte Steuerung fiir den Synchronbetrieb von
zwei oder mehr Electrak HD SYN-Einheiten desselben Typs.

Trapezgewindetrieb
Ahnlich wie ein ACME-Gewindetrieb. Dieser Spindeltyp wird im LM80
verwendet. Siehe auch ,ACME-Gewindetrieb” und ,Gewindetrieb”.

Uberlast-Rutschkupplung

Die Aktuatoren-Serien Electrak 050, GX und PPA sind durch eine
lastbegrenzende, mechanische Rutschkupplung geschiitzt, die ein
Blockieren des Mators 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 grundséatzlich wartungsfrei. Fiir den Electrak GX sind
Reparatursatze bei lhrem lokalen Handler oder OEM erhaltlich.

Zug- und Schublast

Eine Zuglast will den Aktuator auseinanderziehen, wéhrend

eine Schublast ihn zusammendriickt (Abb. d). Die meisten
Aktuatoren halten derselben Zug- und Schublast stand (siehe auch
.Nenntragzahl”). Bei bidirektionalen Lasten muss ggf. das Axialspiel
der Aktuator-Kolbenstange beriicksichtigt werden, wenn es um
Positionierungsfunktionen geht.

Zuglast Schublast
Last
Last
Abb. d
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