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Lineare und drehende elektrische Bewegung

¢ Ohne OlI- und Druckluftbedarf

¢ Ohne Verstarker und Kabel flir ein
Servosystem




Drei Technologien -
Ein Linearhubzylinder

EXLAR Linearhubzylinder der
TRITEX™ Serie kombinieren drei
Technologien, und bieten zum
ersten Mal eine wirklich einfache
und preiswerte elektrische Alter-
native fir Hydraulik- oder Pneu-
matikzylinder an. TRITEX™
Linearhubzylinder mit integrierten
mechanischen Planetenrollen
trieben kénnen auch als Ersatz
fur elektrische Antriebssysteme,
mit Trapez- bzw. Kugelgewinde-
trieben oder Kegelradgetriebe als
Komplettlésung fir Bewegungs-
aufgaben eingesetzt werden.
TRITEX™ Linearhubzylinder stel-
len eine voll-elektrische Antriebs-
I6sung fur das Verschieben und/
oder die Positionierung von me-

chanischen Vorrichtungen in einer Komplettlésung. Diese Losung

groRen Vielzahl industrieller oder
militarischer Anwendungen dar.
TRITEX™ Linearhubzylinder bie-
ten von Haus aus sehr gute Posi-
tioniereigenschaften, verklrzen
die Zykluszeiten und sind im Ge-
gensatz zu pneumatischen und
hydraulischen Zylindern nahezu
wartungsfrei. Kugelgewindetriebe
und separat angebrachte Unter-
setzungsgetriebe gehdren eben-
falls der Vergangenheit an, weil

ersetzt den externen Servo-
verstarker und die kostspieligen
und oftmals stéranfalligen Kabel,
die bei einem typischen Servo-
system bendétigt werden. Die Vor-
arbeiten in der Komponentenaus-
wahl, Konstruktion und Installation
entfallen zur Ganze. Ebenso die
Stérungssuche und das Uberprii-
fen der einzelnen Bestandteile.
Die mechanischen Elemente zur
Umwandlung einer Dreh- in eine

die Umwandlung der Dreh- in eine Langsbewegung, die extern zu

Linearbewegung im Linearhubzy-
linder integriert ist.

Weniger ist mehr

montierenden Getriebe und An-
triebsmotore und der komplizierte
Verdrahtungsplan, der fir solche
Systeme typisch sind, entfallen

TRITEX™ Linearhubzylinder kom- €ebenfalls. Ein zusétzlicher Schalt-

binieren einen blrstenlosen Ser-
vomotor, einen Servoverstarker

und eine Positioniersteuerung in
einer kompakten, industriellen

schrank fUr einen separat ange-
brachten Servoverstarker und die
Installation dieses Verstarkers
sind auch nicht mehr notwendig.

Drehanwendungen

TRITEX Servomotoren und Getrie-
bemotoren bieten hohe Dynamik
und exakte Ansteue-
rung einer rotieren-
den Welle, ahnlich
der in jedem Elektro-
motor. Der Unter-
schied der TRITEX
Technologie ist, dak
Sie (Uber Ihren PC)
die Drehgeschwin-
digkeit und die Posi-
tion der Welle in
Abhangigkeit von
externe Befehlen
programmieren kon-
nen. Z.B. kann dem
Motor befohlen werden, sich mit
einer kontrollierten Geschwindigkeit
zu drehen und in einer vorprogram-
mierten Position nach dem Empfan-
gen eines entsprechenden Befehls
genau zu stoppen. Er kann auch so
programmiert werden, mit einer
konstanten Geschwindigkeit zu lau-
fen, bis ein Schaltsignal empfangen
wird, oder ein vorprogrammiertes
Drehmomentniveau erreicht wird
(gegen eine externe Last). Er kann
dann diese Last solang im Stillstand
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programmierten Geschwindigkeit
und Positionsbefehle kommen von
optisch lokalisierten Eingangen oder
direkt GUber das MODBUS - Serien-
kommunikationskanal, welches mit

jedem TRITEX Drehmotoren und

Getriebemotoren ausgeliefert wird.
Ebenso erlauben lokalisierte Aus-
gangssignale den aktuellen Status
abzufragen und exakte Koordination
mit lhrer Gbergeordneten Sys-
temsteuerungen oder dem Bedie-
ner.

Wahlweise mit internem
Untersetzungsgetriebe

Wenn die Anwendung groliere
Drehmomente und weniger Ge-
schwindigkeit erfordert, als der TRI-
TEX Servomotore leisten kann,
besteht die Mdglichkeit der Kombi-
nation mit einem integrierten Plane-
ten-Untersetzungsgetriebe, welches
Untersetzungsverhaltnisse von 4:1
zu 100:1 erlauben, Damit kann die
Leistung des TRITEX Drehmotors
Uber einen weiten Bereich der Dreh-

den.

momentanforderungen und den
l Geschwindigkeiten angepasst wer-



Planetenrollentrieb -
Grundlagen

EXLAR’s patentierter, invertieren-
der Planetenrollentrieb ist eine Ein-
heit fir das Umwandeln einer Dreh-
bewegung in eine lineare Bewe-
gung, in einer ahnlichen Weise wie
Trapezgewindetriebe oder Kugelge-
windetriebe. Aber, im Unterschied
dazu konnen Planetenrollentriebe

schwere Lasten fir Tausende Stun-
den unter hochdynamischen Bedin-
gungen Ubertragen. Der Unter-
schied liegt in der Technologie der
internen Lastiibertragung. Die
mehrgangigen, schraubenférmigen
Gewinderollen werden als Planeten
um eine Gewindespindel montiert
und dadurch wird die Drehbewe-
gung des Servomotors in eine line-
are Bewegung der Kolbenstange
umgewandelt

Im Vergleich zu Kugelgewindetrie-
ben ahnlicher GroRe garantieren
die EXLAR - Planetenrollentriebe
eine sehr viel héhere Anzahl an
Kontaktpunkten zwischen den Ge-
winderollen und der Gewindespin-
del. Dadurch ergibt sich eine bis
15mal hohere Belastbarkeit als
bei Kugelgewindetrieben und
eine sehr viel bessere Steifheit.

Lineare Anwendungen

TRITEX™ Linearhubzylinder set-
zen die von EXLAR patentierten,
invertierenden Planetenrollentriebe
fur das Umwandeln der Rotations-
bewegung ein. Dies garantiert eine,
in hohem Grade robuste und lang-
lebige lineare Bewegung des TRI-
TEX™ Linearhubzylinder, um damit
die Anforderung aus den einzelnen
Applikationen zu |6sen, die vorher
den Einsatz pneumatischer oder

Roller

e

hydraulischer Zylinder erforderten.
Es sind keine zusatzlichen Maschi-
nenelemente (wie Kugelgewinde-
triebe) mehr notwendig, um die
Drehenergie des TRITEX™ Linear-
hubzylinders in eine lineare Bewe-
gung umzuwandeln.

TRITEX™ Linearhubzylinder verfii-
gen Uber die gleiche Steuerungsfa-
higkeit wie die TRITEX™ Servomo-
tore. Zusatzlich erlaubt Ihnen die
TRITEX™ Software, eine Ablauf-
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Reihenfolge zu fixieren, die den
Linearhubzylinder nach Senden
des Fahrbefehls veranlasst, sich
vorwarts zu bewegen und ein Ob-
jekt auf eine definierte Position zu
verfahren. Die Kolbenstange kann
auch bis zum Erreichen einer vor-
programmierte Kraft verfahren wer-
den, um danach die Bewegung zu
stoppen oder sich wieder auf eine
andere Position zurtickziehen. Der
Linearhubzylinder kann auch das
Kraftniveau, bis zum nachsten
Fahrauftrag, beibehalten. Diese
Ablauf-Reihenfolge ist ideal fir
Montagearbeiten, Testldufe und
das Durchfiihren von Fahrauftra-
gen.

TRITEX™ Servomotore und TRI-
TEX™ Linearhubzylinder kénnen
so programmiert werden, dass sie
einem analogen Eingangsignal
folgen und dieses Verhalten ist z.B.
ideal fir die Betatigung von Steuer-
ventilen und Ddmpfern in prozess-
kontrollierten Anwendungen.
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Die Erfahrung von
EXLAR Corporation

EXLAR hat bereits tausende Linear-
hubzylinder mit Planetenrollentech-
nologie in Anwendungen aus Berei-
chen von Antrieben fir SchweilRzan-
gen bis zu Prozesskontrollventilen
fur Treibstoffe oder HeilRdampf in
Gasturbinen erfolgreich eingesetzt.
EXLAR's Linearhubzylinder garan-
tieren stoérungsfreie, prazise gesteu-
erte Linearbewegungen fiir Millionen
von Verfahrzyklen

Typische Anwendungen

Prozesssteuerung
Verteidigung

Luftfahrt

Prifstand & Test
Fahrzeug—Simulatoren
Lebensmittelproduktion
Industrielle Automation
Holzbearbeitung
Halbleiterindustrie
Ferngesteuerte Fahrzeuge

TRITEX Produkt -
Eigenschaften

§ ® Spannung 24 bis 48 VDC

e Birstenloser Servomotor, Leis-
tungsverstarker und Positionier-
steuerung

e Schutzklasse IP54 standard

e Schutzklasse IP65 optional
(Standard fur Drehmotore)

e Viele Kombinationsmdglichkeiten

TRITEX Servomotore

® Rahmengrofie 90 Millimeter

Bis 4.7 Nm Dauer- und 9.4 Nm
Spitzendrehmoment

® |Integrierte planetarische Getrie-
beuntersetzung im Verhaltnis
4:1 bis 100:1

® Kleinste Basis - Motordrehzahl
1700 min

e Zahlreiche Standard- und Son-
der-Montageoptionen

Medizintechnik
Montageautomation
Spritzgiefen
Stanzen & Pressen
Schweifden




TRITEX™
Linearhubzylinder

e Hibe von 75 bis 455 mm

e Gewindesteigung 2,54; 5,08
& 12,7 mm im Planetenroll-
trieb

e Dauervorschubkraft 5.560 N

e Spitzenvorschubkraft
10.000 N

e Max. Verfahrgeschwindig-
keit 421 mm/sek

e Zahlreiche Standard— und
Sondermontageoptionen

TRITEX - Betriebsar-
ten

Die TRITEX Linearhubzylinder

und Servomotore kdnnen in

einer von funf verschiedenen Be-
triebsarten bewegt werden. Diese
Betriebsarten I0sen die Bewe-
gungsanforderungen einer Vielzahl
von Anwendungen in der industriel-
len Automation, Medizintechnik,
Nieten und Stanzen, SpritzgieRen,
Prifen und Testen, Lebensmittel-
verarbeitung u.v.m.

Programmierte Funktionen fiir die
anwendungsspezifischen Anforde-
rungen fur gesteuerte, lineare und
rotierende Bewegungen, Produkt-
konfigurationen und Bewegungspa-
rameter sind im nicht I6schbaren
Datenspeicher abgespeichert. Eine
serielle Schnittstelle RS485 ermdg-
licht die Kontrolle, das Programmie-
ren und Auswerten aller Aspekte
des Drehmotors oder Linearhubzy-
linders, wie es in ihrer Anwendung
ausgefihrt wird.

Betriebsarten

1.Verfahren auf eine Position
( oder Schaltpunkt )
Die TRITEX Baureihe erméglicht
das Programmieren von inkremen-
talen oder absoluten Bewegungen
auf eine definierte, digitale Position.
1.Es besteht auRerdem die Mog-
lichkeit einen Endschalter oder ein
anderes Eingangssignal zu nutzen,
um die Bewegung anzuhalten. Die
Kombination ermdglicht eine einfa-
ches Verfahren von Punkt zu
Punkt.

2. Kraft bzw.
Drehmoment
gesteuertes Ver-
fahren

Als Erganzung zum
Verfahren auf eine
vordefinierte Positi-
on bietet die TRI-
TEX Version den
Hub Uber das An-
fahren auf eine
definierte Kraft bzw.
Drehmoment. Das
ist ein idealer Be-
triebsmodus fiir
Press- und Klemm-

anwendungen.
"alls
B 3. Verfahren
£l nach einem ana-
logen Signal

® w Dieser Modus ist
ideal flr Prozesssteuerungen, in
dem die TRITEX Linearhubzylinder
und Servomotore ihre Position ge-
maf einem analogen Eingangsig-
nal verandern. Dadurch kénnen die
TRITEX—Baureihen als Ersatz fiir
storanfallige Pneumatik und Hyd-
rauliklésungen eingesetzt werden,
in denen nach einen analogen Sig-
nal positioniert werden muss.

4. Verfahrgeschwindigkeit
proportional zu einem ana-
logen Signal

TRITEX Servomotore und Linear-

hubzylinder offerieren die Moglich-

keit die Verfahrgeschwindigkeit
proportional zu einem analogen

Signal zu steuern. Das ist vor al-

lem zum exakten Einhalten von

Geschwindigkeiten in Prozessen

erforderlich.

5. Kraft / Drehmoment propor-
tional zu einem analogen
Signal

Ausgezeichnet geeignet fir Press-

& Verdreh-Anwendungen, in denen

das Abtriebsdrehmoment des Mo-

tors Uber ein analoges Signal ge-
steuert wird.

Dateniuibertragung &
Ein-/ Ausgange

Mogliche Eingangsfunktionen
Enable e Initialisierte Bewegung (1-
4) e Definierte Position ¢ Sprung (+)
e Sprung (-) e Schneller Sprung e

Referenzlauf e Ausfahren e Einfah-

ren e Referenzpunkt e Teach
enable e Teach Move (1-4) e Stop
o Halten e Alternativer Fahrauftrag,
erlaubt das Wechseln zwischen
zwei Betriebsarten

Mogliche Ausgangsfunktio-
nen

Enabled e Referenzpunkt e Bereit
( Enabled und auf Referenzpunkt )
o Fehlermeldung aktiviert o Be-
triebsart (1-4) aktiviert ¢ Referenz-
punktlauf e Sprung (+) e Sprung (-)
o Bewegung e Auf Position e Refe-
renzpunktposition e Auf Position e
Verfahren gemal Fahrauftrag (1-4)
* Gestoppt ¢ Auf Halteposition e
Stromlimit erreicht e Stromwert fol-
gend e Stromlimit Uberschritten o
Eine vorgegebene Kraft / Drehmo-
ment erreicht e Auf Referenzpunkt

Digitale Ein & Ausgange
8 Ein- & 4 Ausgange, 10—24 VDC,
optisch entkoppelt.

Analoger Eingang
Spannung 0 bis +10 VDC oder 4
bis 20 mA, 12 bit Auflésung

Analoger Ausgang
4 bis 20 mA, 11 bit Auflésung

Serielle Schnittstelle
RS485, Modbus RTU

Sonderlosungen

Neben den, ab Werk lieferbaren
STANDARD - Systemen der
TRITEX-Baureihen, hat EXLAR die
Mdoglichkeit die Linearhubzylinder
und Servomotore so zu modifizie-
ren, dass sie genau den Anforde-
rungen Ihrer Anwendung entspre-
chen. Was immer die Bedirfnisse
sind, z.B. spezielle Montageoptio-
nen, Anschlussstecker, Gehause-
ausflhrungen, Kolbenstangen /
Motorwellen, Statorwicklungen,
bitte kontaktieren Sie uns. EXLAR
bietet ebenso die Mdglichkeit, ge-
meinsam mit dem Kunden die Steu-
erungssoftware anzupassen oder
zu erweitern. Die TRITEX—
Produkte sollten es lhnen ermdgli-
chen, eine perfekte Losung fir Ihre
Anwendung umzusetzen.

Bitte kontaktieren Sie uns bei
Bedarf in so einem Fall unter
office@kml.at oder unter unserer
Fax Nr.: 0043 1 641 50 30 50

in unserer Zentrale in Wien




EXPERT

...die TRITEX-Bedienersoftware
erlaubt es lhnen in einfacher Wei-
se, alle Aspekte der Konfiguration
und der Steuerung vorzuwahlen,
die erforderlich sind, um einen
TRITEX Linearhubzylinder TLM
oder Rotationsmotor RTM/RTG
einzustellen und zu betreiben.
Ubersichtliche Fenster liefern ei-
nen Zugang, um alle notwendigen
Parameter einzugeben und die
Bewegungsanforderungen erfolg-
reich zu koordinieren. Anwen-
dungsdateien ermdglichen es auf
einfache Weise, Konfigurationen
auf mehreren Computern zu spei-
chern und neu anzulegen, sowie
gleiche Konfigurationen auf meh-
rere TRITEX Linearhubzylinder
oder Rotationsmotoren zu kopie-
ren. Bewegungsablaufe, Refe-
renzfahrt, Teach In - Modus, Ab-
stimmungsparameter und Jogging,
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Corkol | Home ‘ 10 | Jog ] Moritor Move Setup |

Move 1 | Move 2| Move3] Move 4|

Main Move

Move Type ~[Absolute Postion v

Position 0000 N

Velocity 00 s
Acceleration 13 INSS

Ein-& Ausgangs- Konfiguration,
und lokale Ansteuerung werden
problemlos mit der EXPERT - Soft-
ware ausgefihrt.

Fahrauftrage:

Innerhalb der EXPERT - Software
stellt Exlar einige Konfigurationen
fur verschiedene Anwendungen als
Vorlage zur Verfligung.

Diese kénnen als Basis oder als
Ausgangspunkt fiir Ihre spezifische
Konfiguration dienen. Alternativ
kann auch ohne Vorlage begonnen
werden indem man Konfigurations-
details vorwahlt, die fur lhre Anwen-
dung erforderlich sind.

Die Auswahl der Verfahrprofile,
sowie Weg, Geschwindigkeit und
Beschleunigung werden am Bild-
schirm dargestellt.

Verfahrprofile kdnnen kombiniert
werden, in Abhangigkeit von einem
Schaltsignal halten, oder tber einen
Signaleingang Kraft/Drehmoment -
gesteuert werden. Zustellbewegun-
gen kdénnen absolut und relativ er-
folgen; TRITEX Produkte kénnen
absolute und relative Bewegungen,
sowie Zustellbewegungen, kdnnen
in Abhangigkeit von einer gewahl-
ten Kraft oder durch einen Nahe-
rungsschalter begrenzt werden.

Feed Move Die EXPERT - Software gibt Ihnen
die Flexibilitat, Inre Ablaufe so zu
Feed Type | none) 7] programmieren, wie Sie fiir lhre
Ve 3 s Anwendung bendtigt werden.
)
CurentLink 50 AP = B
Lead
Temination | (hone - force forever) v W M/REY
Lead scales 1 REY of the actuator to linear distance in INCHES
A Distance, velocily, and acceleralions units that are dependent on
[~ Fault on curent limit linean distance (as °°°°Sii\‘u°£.5?.§ih are all calculated from the
Units Precision
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ontrol I Home ] 1/0 | Jog | Monltor| Move Setup| — T El D =
| -
Disabled (unhomed)
Position 0.000 IN
Velocity 0.0 IN/S
DISABLE | Stop | Pauss |
Move 1 | Jog (+) ‘ Jog () ‘
[~ Jog Fast
Move 2 |
Move 3 | Home I
Move 4 l Dedicated Position |
File View Drive Options Design Help
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Contiol | Home | 110 | Jog  Menitor | Move Setup |
= QOutputs Temp
Disabled (unhomed) i
1 Ready 80C
y 2| AtMove 1 Position
Resition () 3 AtMove 2 Position
Velocity IN/S 4| Faulted
Current AMPS Inputs
: q0C
Continuous AMPS 1 Enable (maintained)
2 Move 1 (maintained)
3 Move 2 (maintained)
4 Jog (+)
5/ Jog()
b Jog Fast 0c
7 Switch 1 {maintained)
8| Switch 2 (maintained) c




Steuerungsfenster

Das EXPERT - Steuerungsfenster
ermoglicht, alle einzelnen Bewe-
gungsfunktionen am Schirm vorab
laufen zu lassen oder einzuleiten.
Das System kann von hier gestartet
und auf Funktionsfahigkeit geprift
werden ohne den Aufwand einer
zusatzlichen Maschinenverdrah-
tung.

Von hier aus kann der TRITEX
Servomotor oder Linearhubzylinder
auch freigegeben oder gesperrt
werden, sowie im Jog-Modus be-
trieben werden. Das bietet die M6g-
lichkeit, Bewegung zu Uberpriifen,
bevor irgendeine Verdrahtung der
Ein- / Ausgange vorgenommen
wird.

Monitorfenster
Alle Eingangsfunktio-
nen kénnen im Moni-
torfenster iberwacht
und aktiviert werden,
Des weiteren besteht
die Moglichkeit alle
Ausgangsfunktionen
mit Hilfe dieses Fens-
ters zu Uberwachen.
Sie kénnen auch Uber-
wacht und gesteuert
werden, selbst wenn
sie hardwareseitig
nicht als Ein— oder
Ausgang definiert wur-
den.

Informationen Uber
kritische Storungen
und Statusdaten sind

B R o

auf einer eigenen Sei- | &1 Miowe 2 Posmon |
te dargestellt oder als [r—— =
permanente Anzeige

im unteren Bereich

jeder Seite vorhanden.

Digitale Ein-/ Ausgange
Die TRITEX—Steuerungselektronik
verflgt Uber acht optisch getrennte,
frei programmierbare digitale Ein-
gange und vier digitale Ausgange
fir Spannungen von 10 bis 24
VDC.

Analoger Ein-/Ausgang
1 analoger Eingang, +/- 10V oder
4 - 20mA, 12 Bit- und 1 analoger
Ausgang, 0 -20mA, Bit 11 sind
ebenfalls vorhanden.

| Conbiod | Horss

Faamdhy

Al Morve 1 Posshon

Konfiguration der Ein-/
Ausgange

Die Ein- & Ausgange kdnnen sehr
einfach mit bis zu 40 verschiede-
nen Funktionen belegt werden.
Mittels eines ,Pull-Down“ Menlis
wird die ausgewahlte Funktion dem
entsprechenden Ein— bzw. Aus-
gang zugewiesen, was die Konfi-
guration aller Ein- & Ausgange in
wenigen Minuten ermdglicht.
Eingange kénnen sowohl Flanken-
als auch Pegelgesteuert werden
abhangig von den entsprechenden
Anwendungen.

Alle Ein- & Ausgange kdnnen mit
einem einfachen Tastenklick auch
invertiert angesteuert werden.
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Referenzfahrt (homing)
Das Referenzpunktanfahren ist
sehr einfach zu konfigurieren. Es
gibt die Méglichkeit einen Nahe-
rungsschalter bzw. Schaltkontakt
als Referenzpunkt zu wahlen oder
auch eine spezifische Gegenkraft
oder Drehmoment.

Diese Art des Referierens mit Kraft-
vorgabe ist fir Anwendungen ge-
eignet, die das verfahren an einen
Festanschlag erfordern, wie z.B.
das SchlielRen eines Ventils oder
das Verfahren zum Endanschlag
einer Presse.

TEACH IN - Modus

Die einfachste Art ein Verfahr-
profil zu programmieren ist im
sog. TEACH IN — Modus. In
diesem Modus kénnen Sie den
TRITEX — Linearhubzylinder
oder Drehmotor mit Hilfe der
Jog-Funktion in die gewlinschte
Position verfahren und durch
aktivieren eines Eingangsignals
hardwareseitig oder direkt in-
nerhalb der EXPERT-Software
die Position fixieren. Dabei wird
entweder der zurlickgelegte
Weg oder die absolute Position
diesem spezifischen Fahrauf-
trag zugeordnet.

B Teach P... PZHEW.EJ

Teach Enable |

Teach Mowe 1 I

Teach Mowe 2 I

Sawe Fositions I

= H & ¢ e

| Contol Home |10 | Jog | Monor| Move Sehp |
Home Posdion | 0000 N
elocity Limit | 03 NS
Accelaration | 3 INS/S
Cumentlimit | 25 AMPS
Termination iﬂ:urrgnl Lirna -

~ Home Dirgction + {oul)

Auto home on stafup

¥ FRequire Home before default command made operation
¥ Regquire Home belore allemate command mode oparation
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TLM30 Geschwindigkeit vs. Axialkraft
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[3s&) | (ESO) | (eTTe) | :
an 100 0
d |
|1Ea:| | -:~;5} Eﬁ‘gﬂl - - T T LEAD inch [}
infaec 0.00 0.43 0.E7 1,30 .73 247 0.1
mmisec 0.00 {10.92) (22.10) [33.02) (43 54 (55.12) {2.54)
“infsoc 000 TS .74 I TEE FE N [
mmisec 000 {2184 {44,200 (86 .04) (AT 8} (110,27 {5.08)
imfeee 000 215 435 &.50 B 65 1065 0.5
mmfsee 000 {5461 {110 410 (165,10 (213713 {275 &) fra.7)
Speed inchizes [Mmisec)
08 LEAD !:rlu.'h {mm] -
500 1250 2500
(2524) | [(S5560) | (11120} i
o || A Max Speed @ i Max Spead @&
Foree 300 | 750 | 1500 ] 24 VDC > 48 VDC ——p
ibi (1334) | (E336) | (B67Z) | | [ Pea
200 £00) 100
(850) | (E224) | (a4dB) | s [ Continuous
100 250 =00 i
[449) (1142) | (2224)
i] i] 1] LEAD Inch {mmj]
et og 0,33 0E7 1.00 1.33 16T o
MMENE .00 8.3 (17.02) {25.40) [33.76) [42 42} (2.54)
infsec g 0.5 14 200 ZEG 234 0.2
mmses [y (16,78 {34.04) (50LB3) {67 56} (84 845 (5.08)
infaec g oo 165 3.35 5.00 £.65 B35 0.5
MMESE 00 (41,81 (B5.09) (527.00) {163.91) 1212.09) (12.7)

Speed inchises [mmfaes)
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RTMO090 Drehzahl vs. Drehmoment

RTMO20 with 1B8-17 Stator

Iif-Ir (B
20230} 1

15 01,65} 4

|| continuous

1275 170d

Jorqu RTMOS0 with 2B8-10 Stator
i {Nem)
30105339 1

225 (R 5ay 4

15 41.69) -

[ ] Peak

i
: || continuous

T.5(485) 4 |
i
|
|

1] r -r T 1
L] 250 5 750 1000
RPN
thlmm-! RTMO90 with 3B8-07 Stator

40 44 52
3033
42 26)

011

Fir RTG090 Getriebemotore muss das Produkt aus Drehmoment, Untersetzung und Wirkungsgrad gebildet
werden. Die Drehzahl muss durch das Untersetzungsverhaltnis dividiert werden.
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TLM30 LINEARHUBZYLINDER LEISTUNGSDATEN

1 stufiger 2 stufiger .
Motor Motor 3 stufiger Motor
Statortyp 1B8-20 2B8-13 3B8-10

Steigung Drehzahl @ 48 VDC 2000 1300 1000

Haltekraft N 2606 4159 5560
2,54 mm

Max. Geschwindigkeit mm/sek 84 55 42

Haltekraft N 1303 2082 2780
5,08 mm

Max. Geschwindigkeit mm/sek 169 109 84

Haltekraft N 520 832 1112
12,7 mm

Max. Geschwindigkeit mm/sek 423 275 211
Stromverbrauch @ Dauerleistung A 10 10 10

RTM090 SERVOMOTOR DREHMOMENT UND DREHZAHLEN

Fir Abtriebsmomente der RTG Getriebemotore multiplizieren Sie die Werte vom Untersetzungsverhaltnis und dem  Wir-
kungsgrad. Bitte beachten Sie die maximalen Werte auf Seite 11
1 stufiger 2 stufiger 3 stufiger
Motor Motor Motor
Statortyp 1B8-17 2B8-10 3B8-07
Drehzahl @ 48 VDC 1700 1000 700
Dauermoment Nm 2,0 3,4 47
Spitzenmoment Nm 4.0 6,8 9,4
Stromverbrauch @ Dauerleistung A 12,0 12,0 12,0

10



RTG090 GETRIEBEMOTOR - ABTRIEBSMOMENTE

Max. zulassiges | Abtriebsmoment fiir 10.000 Stunden Lebens-
Abtriebsmoment dauer
500 min-1 1.000 min-1 | 1.500 min-1
Type Untersetzung Nm Nm Nm Nm
RTG090-004 4:1 235 88 68 58
RTG090-005 5:1 203 114 87 74
RTG090-010 10:1 127 131 100 85
RTG090-016 16:1 235 134 103 87
RTG090-020 20:1 235 144 110 94
RTG090-025 25:1 203 184 141 120
RTG090-040 40:1 235 176 136 115
RTG090-050 50:1 203 228 175 149
RTG090-100 100:1 127 162 124 106

Zwei Abtriebsmomente sind in der o0.a. Tabelle angefuhrt. Die Werte in der linken Spalte sind die maximal zugelassenen
Spitzenwerte. Dieser Wert ist nicht der Wert des Abtriebsmoment des jeweiligen Motors multipliziert mit dem Unterset-
zungsverhaltnis!

Es ist mdglich, eine Ausflihrung zu konfigurieren, in der das Dauerabtriebsmoment, multipliziert mit dem Untersetzungs-
verhaltnis diese Werte Uberschreitet. Es liegt in der Verantwortung des Benutzers sicher zu stellen, dass die o.a. Werte
nicht tberschritten werden!

Die Werte in der rechten Spalte sind die zuldssigen Abtriebsmomente bei der angegebenen Drehzahl unter der der
Getriebemotor eine Lebensdauer von 10.000 Stunden erreicht

RTM/RTG TRAGHEITSMOMENT

1 stufiger 2 stufiger |3 stufiger Mo-
SEEr Motor Motor tor
RTM Motor - Tragheitsmoment kgem? 0,61 1,09 1,58
RTG Getriebemotor-Tragheit kgem? 1,29 1,77 2,26

RTG090 PLANETENGETRIEBE - TRAGHEITSMOMENT

Einstufiges Planetengetriebe Zweistufiges Planetengetriebe
Untersetzung Ibf.in.sec? kgem? Untersetzung Ibf.in.sec? kgcm?
4:1 0,000154 0,174 16:1 0,000115 0,130
5:1 0,000100 0,113 20:1, 25:1 0,000076 0,085
10:1 0,000026 0,030 40:1, 50:1, 100:1 0,000020 0,023
Zahnflankenspiel bei 1% des Nenndrehmoment: 10 Winkelminuten; Wirkungsgrad: Einstufig 91%; Zweistufig 86%

RTMO090 RADIALE LAGERLAST UND LEBENSDAUER
Drehzahl 50 min™ 100 min™’' 250 min™ 500 min™’ 1000 min"’
Seitliche Belastung 1730 N 1375 N 1010 N 801N 636 N

Die o.a. seitlichen Belastungen beziehen sich auf eine Lagerlebensdauer von 10.000 Stunden bei einem Lastangriffs-
punkt 25 mm von der Frontplatte unter der 0.g. Drehzahl

RTM090 SERVOMOTOR UND RTG090 GETRIEBEMOTOR - GEWICHTE

RTMO090 RTG090 mit einstufigem | RTG090 mit zweistufigem
ohne Getriebe Getriebe Getriebe
1 stufige Wicklung 5,7 kg 13,4 kg 15,5 kg
2 stufige Wicklung 8,2 kg 15,9 kg 18,1 kg
3 stufige Wicklung 10,7 kg 18,5 kg 20,6 kg
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TLM 30 Abmessungen

Rear Clevis Mount / Front FlangeMount

Dim 3 Inch Stroke 6 Inch Stroke 10 Inch Stroke 14 Inch Stroke 18 Inch Stroke
A 9.743 12.216 16.715 20.715 24.715
B 6.147 8.620 13.119 17.119 21.119
c 5.380 8.006 10.000 14.000 18.000
D 10.993 13.466 17.965 21.965 25.965
b 353 1.320
BC 0982
: 002500 "0 V.25
A 031 {Double Side Mount Only)
Single_ Side Mount I
On This Side
I = = = _ B
= B X
3,046 9 2000 ‘0% - — 1.730
= — — — | =
= ‘ B
1/4-20 UNC-2A - 0.250
Dim "B
1/4-20 UNC~ -2B W 0.38
P 346 — (xé 55, x8 DS)
Dim A"
Single & Double Side Mounts / Extended Tie Rod Mount
— 3546 —
¢ 1.000 +oo01
1.320 -
D & 5
| [ ke e 1
/&) X >
3648 3046 © o ?fC)
N
e @) o ] A
T
— 3921 1.000 Dim "¢”
5.921 Dim A"
Side Trunnion Mount
¢ 0.250
(4)
¢ 0397
(4) 1320
& B 07506 9%
oo ° 3 ) H B
3,046
2430 n — — B
& & e ©
@ @ ]
D o0 o @ G—L — B RO750
S6 1250
5050 0438 Dim D"
5.940 B
S ‘
R
1250 2500
= ———+
ALl |
18]
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RTM090—Abmessungen

0.392£0.005 [10£0.15] — |

4 }— 236 [6.0]

0.118£0.005 [3£0.13] —

0 s 74500000
[ [19mm (8)]

1.26 [32)

348

+.0000
p3.1489 907

[80mm (g6)]

¢ 276 [ 9 7] Equaly Spaced on a
p 3.937[[ g ]woo B (b

602 [1

5]

3.905 [99]

177 [45]

Dim A"

Dim 1 Stack Motor

2 Stack Motor

3 Stack Motor

A 6.107 [155.1]

7.107 [180.5]

8.107 [205.9]

RTG090—Abmessungen

4 | 236 [6.00]

0.472£0.005 [12.0040.13) — |

0.39440.005 [10.0040.13)— |-

127 [32] —

3.905 [99]

: )
\ +,0000
$3.1496° 0007
[80mm (g6)]

4 978 | uaHy Spaced on o
9 3937 0 100 BC

719 18] L

1.77 [45]

Dim nAn

| Dim

| _1Stack Motor | 2 Stack Motor | 3 Stack Motor |

I

| 7.182[182.4] | 8.182[207.8] |

9.182[233.2 |
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Endenbearbeitung

Gelenkaugen—Abmessungen

Rod Eye Dimensions

- s - -
TLM30 ] y i
T Reoso | L A T
150" (12,70 T /T X ?
!
(191 mm)
1.50" (381 mm) \
I \‘ “H‘ (1 w\‘ nm) | i Ei | l‘
M H [
16-2l 1 |
I 1 —
Gabelaugen—Abmessungen
o Clev Dimension
[~ [
— (+ )+ +T1-7T T
LM30 -~ 1 | #---4f  p-—-
RC 0 J -
5"« H
| b [
0.76 19
F 050" e H -
1.00" (25.4 ~ — @
00" (25.4 T~
00" (25.4 /2 \
D)
Kolbenstangen—Gewinde
] i T i
\ ] '
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Optionales Zubehor

Modell TTUSB485
USB—Schnittstellenkonverter
zu RS422/485 fir 2 oder 4 Kabel

N A e i
seRTALLY LD
ST

Modell TT232485
Schnittstellenkonverter RS232
zu RS422/485, 9 polig

Modell TTPS1048
Ungeregeltes Netzteil
Standardausgang 48 VDC, 10 A
Eingang 108...264 VAC

Modell TTSR

Kondensator zum puffern tiber-
schissiger kinetischer Energie, um
Kurzschliisse infolge Uberspannung
zu verhindern.



AAA = Linearhubzylindertype

TLM = TRITEX Linearhubzylinder

BB = Linearhubzylinder - GehdusegrofRe
20 = 2 ich ( 57 mm ) Querschnitt

TRITEX TLM BESTELLBEZEICHNUNG

AAA-BB-CCDD-EFG-HH-HH-(XX...X-###HHE)

G = Kolbenstangenende

A = Gewindezapfen metrisch

B = Gewindebohrung metrisch
M = Gewindezapfen US Standard

30 = 3 inch ( 75 mm ) Querschnitt

F = Gewindebohrung US - Standard

CC = Hub HHH-HH = Motorstator

X = Sonderausfiihrung nach Spezifikation

DD = Gewindesteigung ( Hub pro Umdrehung )

01=2,54 mm 02 =5,08 mm

03 = 75 mm 06 = 150 mm|1B8-20 = 1 stufig, 2000 min'@ 48V, 1000 min'@ 24V
10 = 254 mm 12 = 305 mm|[2B8-13 = 2 stufig, 1300 min™ @48V, 750 min"'@ 24V
18 = 457 mm 3B8-10 = 3 stufig, 1000 min™ @48V, 500 min"'@ 24V

X...XX = Verfahr- und Gehduseoption
Verfahroptionen:

05=12,7 mm

AR = Verdrehsicherung L1/2/3 = Externe Endschalter

E = Elektrischer Anschiluf

| = EXLAR Standard M23-Stecker

PF = Vorgespannter PRT RB = Haltebremse

XT = Sonderverfahroption

B = Fliegende Kabel

Gehauseoptionen:

P = Fliegende Kabel mit Stecker

P5 = Abdichtung gemaR Schutzklasse IP65

X = Sonderausfiihrung ( nach Spezifikation )

C = Riickseitiges Gabelauge D = Beids. Bohrung

F = Montage #iH#HE = 5 stellige Artikelnummer

XH = Sondergehauseoption

Optionale 5 stellige Artikelnummer zur Spezifikation einer

M = Verl. metrische Zuganker F = Frontflansch

bestimmten TRITEX - Version

S = seitliche Bohrung T = seitliche Zapfen

X = Sonderausfiihrung ( nach Spezifikation )

TRITEX RTG BESTELLBEZEICHNUNG

AAA-BBB-CCC-DE-FFF-FF-(XX... X-###H##)

AAA = Motortype

E = Elektrischer Anschluss

RTM = TRITEX Servomotor

| = EXLAR Standard M23 Stecker B = Flieg. Kabel

RTG = TRITEX Getriebeservomotor
BB = Gehausegrofe
060 = 60 mm Gehausequerschnitt

P = Fliegende Kabel mit Stecker X = Sondertype
FFF-FF
1B8-17 = 1 stufig, 1700 min” @ 48 V, 850 min™ @ 24 V

090 = 90 mm Gehausequerschnitt

2B8-10 = 2 stufig, 1000 min- @ 48 V, 500 min-1 @ 24 V

CCC = Getriebeuntersetzung
Ohne Bezeichnung = RTM Servomotor

3B8-07 = 3 stufig, 700 min- @ 48 V, 350 min-1 @ 24 V
X...XX = Sonderoptionen
XH = Sondergehauseoption

D = Motorwelle
K = Mit Keilnut

R = Runde Welle

einstufig Untersetzung zweistufig|XM = Sondermotoroption
004 =4:1 016=16:1 020 =20 : 1|XL = Spezielle Schmierung
005=5:1 025=25:1 040=40:1

010=10:1 050=50:1 100=100:1

#iHHHE = 5 stellige Artikelnummer

Optionale 5-stellige Artikelnummer zur Spezifikation

X = Sonderwelle

einer bestimmten TRITEX - Version

TRITEX - VERBINDUNGSKABEL

Leistungskabel geschirmt, M23 Stecker, 8 polig

TTIPC-xxx

1/0 Kabel geschirmt, M23 Stecker, 19 polig

TTIOC-xxx

xxx = Lange in Feet, Standardlangen 15, 25, 50 Feet (0,5; 0,8; 1,6m)




Der Firmensitz von EXLAR ist in
Chanhassen / USA, einem Vorort
von Minneapolis, Minnesota.

EXLAR ist ein weltweit tatiges Un-
ternehmen mit einem hervorragen-
den Standard - Produktportfolio und
der Kapazitat, fur technische Unter-
stutzung und Entwicklungsarbeit zur
Entwicklung und Konstruktion von
kundenspezifischen Losungen.

Fir Anfragen und technische Unterstiitzung wenden Sie sich bitte an

MOTION CONTROL
LINEARTECHNIK
SERVOTECHNIK

Ingenieurgesellschaft fiir Automatisierung und Steuerungstechik mbH
Friedrich-List-Str. 38 « 70771 Leinfelden-Echterdingen
Tel.: +49 (711) 799035 - Fax:+49(711) 792502
Email:info@igas.de - Internet: http://www.igas.de
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