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tMove-/pMove-Achssystem



HMove Achssystem

Variante 1 - schmaler Schlitten

105

Das pMove-Achssystem ist das kleinste seiner Klasse

und zeichnet sich durch ein besonders kompaktes n

Design aus. Kurze Bauldnge bei gleichzeitig groBem O O

Hub, flache Bauhdhe und breiter Flihrungsabstand

67,5

lassen den Einbau des Achssystems in kompakte Gerdte

oder Maschinen zu.

Antrieb, Messsystem, geschliffene Kugelrollspindel,

Fihrungen und Schnittstellenbausteine sind gemein-

sam im Grundkorper integriert.

Das System ist steckerfertig zum Anschluss an eine

Servomotorsteuerung verdrahtet.
60 (+/- 18 Hub)

Anwendungsbereiche findet man dort, wo prézise
Positionieraufgaben zu realisieren sind, z.B. fiir Mess-,
Priif- und Montageaufgaben in der Mikromechanik oder —1 1 @‘

zum Fokussieren von Linsen in der Lasertechnik.

67,5

65,5

Technische Daten Variante 2 - breiter Schlitten

60 (+/- 18 Hub)

Antrieb: DC Servomotor 105
Wiederholgenauigkeit: 8 um !
Geschwindigkeit: max. 25 mm/s : 1 @f
Beschleunigung: max. 10 ms? L : ;
Hub: 36 mm i -
Nutzlast: 1,0 kg i & @
Masse: 280 g |
|
|
|
|
|

Auch als Z-Hub, fiir z. B. unsere Pipettierkopfe, eignet
MafBangaben in mm

sich dieses Prazisionsachssystem bestens.




uMove Kreuzachssystem

Montage Variante 1 und 2

Zur einfachen Montage als Kreuzachs-
system steht ein breiter sowie ein
schmaler Schlitten zur Verfiigung.

[@,@\@ Entsprechende Gewinde im Achskérper

ermdglichen bei Einsatz des breiten

~F
~ . . .
— Schlittens eine einfache Montage ohne
1 zusatzliche Zwischenplatte.
Die Kugelumlauffiihrungen lassen hohe
105 Lemosa Buchse . . .
Motor +/- Belastungen zu. Zwei Wagen je Schiene,
Geber AB also vier Wagen pro Schlitten, kénnen
2x R-Schalter
60 (+/- 18 Hub) hohe Krafte und Momente aufnehmen.
|
l |
e T
‘ ‘ | ‘ ‘ 1 M Neben einem hochwertigen DC-Motor
I : ] @ mit Inkrementalgeber verfiigt das Achs-
N, |
| system Uber zwei Referenzschalter.
o { _____________ o e @ Die elektrischen Anschliisse sind tber
S eine Industriesteckerbuchse der Firma
= ] Lemosa nach auf3en gefiihrt.
= — —] @L
«©
k3
S

parallel zueinander und werden Uber

|
|
|
|
|
|
:
U | U Motor und Spindel liegen im Achskorper
l
|
|

einen Zahnriemen gekoppelt.

Krafte und Momente
(ms*
Schlittenkraft (F,): 20N

‘ ‘7 A Belastung (F,): 50N
— i
v Belastung (Fs): 45N
Momentenbelastung (M,): 6 Nm
Momentenbelastung (M,): 4 Nm
[ — @ Momentenbelastung (M;): 4 Nm

A
TN ORI
v

MafBangaben in mm



pMove Achssystem

Variante 1 - schmaler Schlitten

Das Linearachssystem pMove ist durch ein beson-
270

ders kompaktes Design gekennzeichnet.

Kurze Bauldnge, bei gleichzeitig groBem Hub, flache o

Bauhohe und breiter Fiihrungsabstand lassen den raum-

sparenden Einbau des Achssystems in kompakten

104

Maschinen und Gerdten zu.

1

Antrieb, Messsystem, Spindel, Fiihrungen und Schnitt-
stellenbausteine sind gemeinsam in dem Grundkorper

integriert. ' o
Einzelleitungen fir Messsystem, Referenzschalter und %I ' I%

37

|
Motorspannungsversorgung wurden durch integrierte :
|

Elektronik auf den Anschluss eines kompakten Binder-
Steckers reduziert. Das System ist steckerfertig zum

Anschluss an eine Steuerung verdrahtet.

Anwendungsbereiche findet man dort, wo prazise und i %
schnelle Positionieraufgaben zu realisieren sind, z. B. bei

Handhabungssystemen fiir Mess-, Prif- und Monta-

geaufgaben oder beim Probenhandling. — —

Das Achssystem in der rechten Darstellung weist bei-

spielhaft einen Hub von 150 mm auf.

Technische Daten Variante 2 - breiter Schlitten

Antrieb: DC Servomotor 100
Wiederholgenauigkeit: 8 um
Geschwindigkeit: max. 60 mm/s (P1)

max. 120 mm/s (P2)

i

|

Beschleunigung: max. 20 ms? (P1) :
[: |

|

|

|

|

|

(
(

124

max. 10 ms? (P2)
Hub: 80, 150, 200 mm (Standard) . R %
Nutzlast: 10 kg (P1), 5kg (P2) o
Masse: 980 g (80 mm Hub)

135 (+/- 75 Hub)

MafBangaben in mm



Kopplung Variante 1 und 2

Zur einfachen Montage als Kreuzachs-

270
\ system steht ein breiter sowie ein

schmaler Schlitten zur Verfiigung.

Entsprechende Gewinde im Achskorper

(= : @ = ermdglichen bei Einsatz des breiten
Schlittens eine einfache Montage ohne

Binder Buchse

Motor +/ -

Geber A,B
2x R-Schalter

zusatzliche Zwischenplatte.

Die Kugelumlauffiihrungen lassen hohe

Belastungen zu. Zwei Wagen je Schiene,
also vier Wagen pro Schlitten, kénnen

hohe Krafte und Momente aufnehmen.

— -
i % Neben einem hochwertigen DC-Motor
[:i ________________________________ mit Inkrementalgeber verfiigt das Achs-
@ system Uber zwei Referenzschalter.
—— —
Die elektrischen Anschliisse sind Uber

135 (+/- 75 Hub)

Lemosa nach auf3en gefiihrt.

eine Industriesteckerbuchse der Firma

5 Motor und Spindel liegen im Achskorper
u@p

parallel zueinander und werden Uber

Option einen Zahnriemen gekoppelt.
Bremse

Krafte und Momente
(my*
Schlittenkraft (F,): 100 N

135 (+/- 75 Hub)

ﬁ %‘ \% Fs Belastung (F.): 600 N
v Belastung (F): 600 N
Momentenbelastung (M,): 25 Nm
————— - Momentenbelastung (M,): 15 Nm
A % Momentenbelastung (M;): 15 Nm
[ v ©
— —




Als Standardhiibe stehen 80, 150 und 200 mm Hub

zur Auswahl .
Bei Bestellung entsprechender Stiickzahl oder gegen
Einmalaufwand sind optional alle Hiilbe mdglich. Der

groBte Hub betragt jedoch 200 mm.

Sollte die Genauigkeit fiir einzelne Anwendungen nicht
ausreichend sein, besteht die Mdglichkeit, die Achse mit

einem direkten Wegmesssystem auszuristen.

Andere Spindelsteigungen z.B. P4 sind ebenfalls moglich.
Ab einem Hub von 150 mm ist die Integration einer
Servomotorsteuerung fiir einfache Punkt zu Punkt

Fahrten moglich.

Sollten Bahnfahrten oder komplexe Konturen ver-
fahren werden, empfehlen wir unsere neueste, hoch-
moderne Steuerung ST1000.

Technische Merkmale hierzu finden Sie auf Seite 10

dieses Prospektes.

il

Joo (+/- 40 Hub),

il

s

135 (+/- 75 Hub)

160 (+/- 100 Hub)

MafBangaben in mm



pMove- xyz Benchtopkinematik

Die dargestellte Benchtopkinematik ist eine univer-
sal einsetzbare 3-Achs Kinematik in kompakter

82 Portalausfiihrung.

Die wesentlichen Vorteile dieses Systemaufbaus liegen

i
H | H in der guten Zuganglichkeit zum Arbeitsbereich und der
: guten Unterbaufahigkeit begriindet (Transferbander,
|
T T T T T T — R — OEM-Module, Rotationseinheit etc.).
El H i H D
T e O |
§ ! § Die Einzelachsen sind entgegen der Standard pMove-
E o) ' Achsen schmal ausgefiihrt.
& Der solide Industrieaufbau ist neben einem Weitbe-
o —
N . oy ooy @ reichsnetzteil mit der 4-Achs Servomotorsteuerung ST
&~ N i
e — 1000 ausgestattet. Der vierte Servomotorausgang und
diverse Ein-/Ausgange stehen zur Ansteuerung indivi-
dueller Peripherie zur Verfiigung.
3 g < @ § o Die Benchtopkinematik wird Uber einen Taster an der
5 ST e Frontseite des Gerites eingeschaltet. Die Kommunikati-
2|
[E E on erfolgt bevorzugt mit einem beigestellten PC.
% —
x
O oo
l
T 1 ]
|
]
. —lrn= ]
2 I L]
>y T T T T 7T T
o |
o |
=z [ ’
| )
|
|

200 (+/- 100 x Hub)!

424

Kundenldosung



pMovePhi- Rotationseinheit

Die pMovePhi-Rotationseinheit ist auch eigenstandig

einsetzbar.

Im Zentrum der Dreheinheit befindet sich eine Bohrung

mit einer lichten Weite von 56 mm. Die Dreheinheit ist

damit fir optische Anwendungen oder Unterflurbe-

leuchtungen vorbereitet.

Servomotor, Zahnriemengetriebe und Messsystem sind

gemeinsam im Grundkorper integriert.

Storende Einzelleitungen fir Messsystem, Referenz-
schalter und Motorspannungsversorgung wurden auf

den Anschluss eines kompakten Binder-Steckers re-

duziert.

Die Dreheinheit ist fiir schnelle, dynamische Rotationen

bei mittlerer Belastung sinnvoll einsetzbar.

M;
Krafte und Momente O

T4

34

40

F2p

Belastung (F,):

Belastung (F’,):

Belastung (F,):
Momentenbelastung (M,):
Antriebsmomente (M,):

Momentenbelastung (M;):

300N
100N
300N
10 Nm
0,5 Nm
10 Nm

] <«F,

56

124

157

120

MaBangaben in mm



135 (+/- 75 Hub)

108

135 (+/- 75 Hub)

Das pMove Achssystem ist mit einer

Servo-Rotationseinheit nachriistbar.
Neben kartesischen Bewegungen kann
somit eine Uberlagerte Rotationsbewe-

gung realisiert werden.

Das passend zu den Linearachsen konst-
ruierte Drehmodul kann um >360° drehen.
Da die Drehung durch keinen mechani-
schen Anschlag im Modul begrenzt wird,
ist eine nahezu unendliche Drehung

maoglich.



Steuerung

Stromversorgung

-24VDC (+/- 10%)

Abmessungen

-150x90 x 16 mm?>

- max. H: 25mm (mit Anschlusssteckern)

Speicherausstattung

- 1 MB Flash-Rom

- 192 KB internes SRAM

- 16 MB SRAM, batteriegepuffert
- 32 KB NV-RAM

Eingdnge

- 8 Eingange 24V

- 4 Eingdnge 5V als Referenzschaltein-
gange

- 3 Eingdnge analog 0... 5V

- 4 Eingange Inkrementalgeber 5V mit

Index-Eingang

Ausgange

- 8 Ausgange 24 VDC, 500 mA

-3 PWM Ausgdnge 5V

- 2 Analogausgange 0... 5V

- 4 Motor-PWM Ausgange 2 A Dauer/
5 A Spitze

- Piezo-Signalgeber

- 10/100 MBit Ethernet

- RS232

- USB

- 2x RS485

-I’C

- CAN

- DCF77 Anschluss fir Funkuhr

- USB Host fiir den Anschluss von USB-

Speichersticks

Die ST1000 ist eine kompakte 4-Achs-DC-Servomotorsteuerung, die eine Viel-
zahl von Schnittstellen sowie 4 DC-Motorendstufen auf einer Leiterplattenfla-
che von nur 150 x 90 mm? vereint.

Kern der Steuerung ist ein mit 168 MHz getakteter Cortex-M4F Controller von ST,
der mit einer grof3ziigigen Speicherausstattung auch fiir komplexe Steuerungsauf-
gaben gerstet ist. Die Steuerung kann mit einer komfortablen Entwicklungsum-
gebung (Eclipse) in C programmiert werden.

Die Schnittstellen und die gesamte Peripherie konnen Uber Bibliotheksfunktionen
angesprochen werden. Fir die Motorkonfiguration und Motorpositionierung
stehen umfangreiche Befehle zur Verfligung. Eine Programmierung in BASIC fir

einfache Anwendungen befindet sich in der Entwicklung.

Komplexe Gerateperipherie lasst sich mit dem umfangreichen Angebot an Ein-
und Ausgdngen komfortabel steuern. Die digitalen und analogen Ein- und
Ausgange erlauben den Anschluss von unterschiedlichen Sensoren und Aktua-

toren. Ein Piezo-Signalgeber ist in die Steuerung integriert.

Als Schnittstellen stehen serielle Schnittstellen (RS232, 2x RS485, I°C, CAN, USB)
und parallele Ein- und Ausgédnge (8x 24V Eingang, 8x 24V Ausgang) zur Verfligung.
Dariiber hinaus besitzt die Steuerung einen 10/100 MBit Ethernet-Anschluss. Uber
ein zusatzliches Board konnen die wichtigsten Schnittstellen zur besseren
Bedienerzuganglichkeit abgesetzt werden. Sollte der interne FLASH-Speicher z.B.
fir Datenspeicherung nicht ausreichen, kann ein USB-Stick als Datenspeicher

angeschlossen werden.

Bis zu vier DC-Servomotoren werden Uber PWM Endstufen mit einer PWM
Frequenz von 20 kHz und einem Dauerstrom von maximal 2 A, beziehungsweise

maximalem Spitzenstrom von 5 A betrieben.

Stromiiberwachung und Zeit des Uberstroms sind per Software einstellbar.
Mit Hilfe eines Bootloaders werden die PC-erstellten Programme in die Steuerung

Ubertragen.

Die Steuerung kann als Leiterplatte zum eigenen Einbau in ein Gerat oder gehaust

inkl. Stromversorgung von uns bezogen werden.



Antriebsoptionen

Welche Antriebe setzen wir ein:

- Linearmotoren

- Spindelantriebe

- Piezoantriebe

- Zahnriemenantriebe

- Zahnstangenantriebe

Wir bewegen und positionieren:
- linear
- rotatorisch

-in Kurven

Wir bevorzugen:

- Servomotoren

alternativ

- Schrittmotoren

Neben der Ausriistung unserer Achssysteme mit
direkten Wegmesssystemen, zuséatzlichen Endschal-
tern, Bremsen und der Ausriistung mit anderen Spin-
delsteigungen und Fiihrungen, entwickeln wir lhr

individuelles Achssystem.

Unsere pMove und pMove—Achssysteme stellen nur ein
mogliches Beispiel fiir kostenglinstige, prazise Achssys-
teme dar.

Neben Spindelachssystemen kénnen wir auch Linear-
motoren, Zahnriemenantriebe oder Zahnstangenantrie-

be fir Sie entwickeln.

Allein die unterschiedlichen am Markt zur Verfligung
stehenden Spindelvarianten lassen fast jedes Geschwin-

digkeits-, Genauigkeits- und Preisniveau zu.

Fur hohe Geschwindigkeiten und mittlere Genauigkeit
entwickeln wir gerne mit preiswerten Zahnriemenan-
trieben. Ubergreifend kénnen wir auch jede gewiinschte
Bewegung in einem kinematischen System abbilden

und freuen uns auf Ihre Aufgabenstellung.

Ob Schritt- oder Servomotorantrieb, fragen Sie uns !

Es liegt uns eine Vielzahl an Losungsbeispielen vor.
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Gesellschaft fur Kinematische Systeme
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