EaServomech,

ATL Baurecihe und BSA Baureihe Linearantriebe

ATL-BSA Baureihen, BaugréBe 20 - 25 - 28 - 30 - 40

ATL-BSA Baureihen, BaugréBe 50 - 63 - 80

ATL-BSA Baureihen, BaugréBe 100 - 125

40



EIServomech
ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.1 KONSTRUKTIONSEIGENSCHAFTEN

Getriebe: Prazisions-Schneckenwellengetriebe, mit hohem Wirkungsgrad, ZI Evolventenverzahnung
(UNI 4760, 4. Teil), minimiertem Winkelspiel. Schneckenwelle aus Stahl 20 MnCr 5 (UNI EN 10084),
einsatzgehartet, Gewinde und Welle geschliffen. Schneckenrad aus Bronze EN 1982 — CuSn12-C.

Gehdause: das Gehause besteht aus einem einzigen Gussteil, um folgende Vorteile zu erreichen: kompaktes
und solides Gehaduse, um hohe Axiallasten aufnehmen zu kénnen und hervorragende Genauigkeit der
mechanischen Bearbeitung. Es werden qualitativ hochwertige Materialien verwendet.

= Hochfester Aluminiumguss EN 1706 AC-AISi10Mg T6

=  Sphéroguss EN-GJS-500-7 (UNI EN 1563)

Trapezgewindespindel: Kugelumlaufspindel:
= Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 * Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH
= Material: Stahl C 43 (UNI 7847) *  Gerollt und gehartet
»  Gerollt oder gewirbelt Material: Stahl 42 CrMo 4 (UNI EN 10083)
» Ausgerichtet, um eine exakte Ausrichtung Toleranzklasse: ISO IT 7
wéhrend des Betriebes zu erreichen *  Gehartet und gewirbelt
=  Max. Wegabweichung Material: Stahl 42 CrMo 4 (UNI EN 10083)
+ 0.05 mm auf 300 mm Lange Toleranzklasse: ISO IT 5

Bronze - Laufmutter: Laufmutter flir Kugelumlaufspindel:

» Gewinde ISO 2901 ... ISO 2904 » Entwicklung und Fertigung von SERVOMECH

* Material: Bronze EN 1982 — CuAl9-C » Material: Stahl 18 NiCrMo 5 (UNI EN 10084),
(1-gangig) einsatzgehartet

» Material: Bronze EN 1982 — CuSn12-C * Max. axiales Spiel (0.07 ... 0.08) mm
(mehrgangig) » Auf Anfrage SPIELFREI, oder

» Max. axiales Spiel bei Laufmutter im Neuzustand
(0.10 ... 0.12) mm

Schutzrohr:
»  Aluminiumlegierung EN AW-6060 .
kaltgewalzt, mit groBer Schichtstérke
Eloxierung ARC 20 (UNI 4522/66)
Innendurchmesser - Toleranz ISO H9
= Stahl St 52.2 (DIN 2391) .
kaltgewalztes Stahlrohr
Innendurchmesser — Toleranz ISO H10 ... H11

Lager:
» Motorseitig: Rillenkugellager oder Kegelrollenlager
» Antriebsseitig: Schragkugellager oder Kegelrollenlager, zur Lagerung der Spindel,
um Axialspiel zu verhindern und hohe Zug- und Druckbelastungen aufnenmen zu kénnen

Vorderer Befestigungskopf:

= Standard: Innengewinde aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808 oder Stahl C 43 (UNI 7847)
Lagerbock:

» Aluminiumlegierung: ATL-BSA 20, 25, 28, 30, 40

vorgespannt (durch Kugeltibermaf)

Schubrohr:

Material: Stahl St 52 (DIN 2391)

mit groBer Schichtstarke

verchromt, min. Chromschichtstarke 5/100 mm
AuBendurchmesser - Toleranz ISO 7

Auf Anfrage ist das Schubrohr aus rostfreiem Stahl
W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809 oder

aus einem spezialen rostfreien Stahl lieferbar

Sphéroguss: ATL-BSA 50, 63, 80

Bolzen aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4305 - DIN X 12 CrNiS 1808
Elektrische Endschalter FCE:
elektrische, einstellbare, von speziellen Endanschlagen aktivierte Mikroschalter: ATL-BSA 20 ... 80
Magnetische Endschalter FCM:
magnetische, einstellbare, von einem Magnetring aktivierte Endschalter: ATL-BSA 20, 25, 28, 30, 40

Induktive Endschalter FCP:
induktive, nicht einstellbare, von der Laufmutter aktivierte Endschalter: ATL-BSA 50, 63, 80

auf Anfrage auch ATL-BSA 100, 125

Elektrische Endschalter FC:
elektrische, nicht einstellbare, von Nocken aktivierte Endschalter: ATL-BSA 100, 125
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

2.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ATL Baureihe

je 100 mm Hublénge

BAUGROSSE ATL 20 ATL 25 ATL 28 ATL 30 ATL 40
Schubrohrdurchmesser [mm] 25 30 30 35 40
Schutzrohrdurchmesser [mm] 36 45 45 55 60
Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm] 10 12 12 14 20
Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm] 12 12 12 14 20
Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm] 9 9 9 10 14
?ggfsﬂﬁnjﬁg I|-I|Eoohlwelle) 56 B14 56 B14 63 B14 63 B14 71 B14
Motoranbau IEC _ _ _ _ _
(Motorglocke und Kupplung)
Max. dynamische Last [N] 4000 6 000 8000 10 000 12 000
Zug [N] 4000 6 000 8000 10 000 12 000
Max. statische Last
Druck [N] 6 000 8000 10 000 12 000 15 000
RH |1:4 (6:20) |1:4 (5:20) |1:4 (5:20) = =
RV |1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) 4 (4:16) |1:5 (4:20)
Untersetzung RN [|1:125(2:25) |1:125(2:25) |1:12.5(2:25) :16 (2:32) |1:20
RL [1:25 1:25 1:25 124 1:25
RXL |1:50 1:50 1:50 134 1:55
1-géngige Trapezgewindespindel Tr 13.56x3 Tr 16x4 Tr 16x4 Tr 18x4 Tr22x5
RH1 0.75 1 1 = =
RVA1 0.48 0.64 0.64 1 1
J.(':“Abng‘gg]swe”enum grohung  Untersetzung RN 0.24 0.32 0.32 0.25 0.25
RL1 0.12 0.16 0.16 017 0.2
RXLA 0.06 0.08 0.08 0.12 0.09
2-gangige Trapezgewindespindel Tr 14x8 (P4) Tr 16x8 (P4) Tr 16x8 (P4) Tr 18x8 (P4) Tr 22x10 (P5)
RH2 2 2 2 — —
Rv2 1.28 1.28 1.28 2 2
;Lfngrr?erglswellenum drehung  Untersetzung RN2 0.64 0.64 0.64 0.5 0.5
RL2 0.32 0.32 0.32 0.33 0.4
RXL2 0.16 0.16 0.16 0.24 0.18
o (b LT I | 22
Zusétzliches Gewicht kgl 03 05 05 08 08
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

2.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Trapezgewindespindel, ATL Baureihe

ATL 50 ATL 63 ATL 80 ATL 100 ATL125 |BAUGROSSE
50 60 90 100 150 Schubrohrdurchmesser [mm]
70 90 115 150 200 Schutzrohrdurchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm]
19 24 28 32 38 Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm]
63B5 - 71 B5 80 B5 80B5-90B5 | 100-112B5 - ng:srgﬁ”jrfg Egﬂwe”e)
80B5-90B5 [90B5-100B5 | 100 - 112 B5 132 B5 132 B5 Motoranbau IEC
80 B14 - 90 B14 90 B14 - 100 B14| 100 - 112 B14 160 B5 (Motorglocke und Kupplung)
25000 50 000 80 000 200 000 350 000 Max. dynamische Last [N]
25000 50 000 80 000 200 000 350 000 Zug
Max. statische Last [N]
25000 50 000 100 000 200 000 350 000 Druck
— — — — — RH
1:6  (4:24) N:7 (4:28 [1:8 (4:32) [1:8 (4:32 [B:32 RV
1:18 (2:36) [1:14 (2:28) [1:24 1:24 116 (2:32) |RN  Untersetzung
1:24 1:28 1:32 1:32 132 RL
1:44 1:40 = = = RXL
Tr 30x6 Tr 40x7 Tr 60x12 Tr 70x12 Tr 100x12 1-gangige Trapezgewindespindel
— — — — — RH1
1 1 1.5 1.5 1.12 RV
0.33 0.5 0.5 0.5 0.75 RN1  Untersetzung 1P [l
je Antriebswellenumdrehung
0.25 0.25 0.38 0.38 0.38 RL1
0.14 0.18 — — — RXL1
Tr 30x12 (P6) Tr 40x14 (P7) | Tr60x24 (P12) | Tr 70x24 (P12) | Tr 100x24 (P12) | 2-gangige Trapezgewindespindel
— — — — — RH2
2 2 3 3 2.25 Rv2
Dy L L L U ANZ Lhisezie jglfngr?e”t;]swellenumdrehung
0.5 0.5 0.75 0.75 0.75 RL2
0.27 0.35 — — — RXL2
. . s | | e [Swmmaemmmmee g
z ;

43



EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

2.2 TECHNISCHE MERKMALE
Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, BSA Baureihe

BAUGROSSE BSA 20 BSA 25 BSA 28 BSA 30 BSA 40
Schubrohrdurchmesser [mm] 25 30 30 35 40
Schutzrohrdurchmesser [mm] 36 45 45 55 60
Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm] 10 12 12 14 20
Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm] 12 12 12 14 20
Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm] 9 9 9 10 14
?ﬁgr‘l’srgﬁ”jfg Egﬂwe"e) 56 B14 56 B14 63 B14 63 B14 71 B14
Motoranbau IEC _ _ _ _ _
(Motorglocke und Kupplung)
Max. dynamische Last [N] 4 000 6 000 7 500 9 000 12 000
Zug [N] 4000 6 000 8000 10 000 12 000
Max. statische Last
Druck [N] 6 000 8 000 10 000 12 000 15 000
RH |1:4 (5:20) |1:4 (5:20) [1:4 (5:20 — —
RV |1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) |1:6.25(4:25) 14 (4:16) 5 (4:20)
Untersetzung RN [1:125(2:25) (1:125(2:25) [1:12.5(2:25) 116 (2:32) 120
RL |1:25 1:25 1:25 124 125
RXL |1:50 1:50 1:50 134 355
Durchmesser x Steigung 14x5 16x5 16x5 20x5 25%6
Kugel [mm]| 3.175(1/8 %) 3.175(1/8 ) 3.175(1/8 ) 3.175(1/8 %) 3.969 (5/32 )
gﬁﬂﬂ;ﬁspi”de' Anzahl der Kugelumiufe 2 3 4 3 3
Dynamische Tragzahl C,  [N] 6 600 10 400 13 400 12 000 17 400
Statische Tragzahl G, [N] 8 600 15 600 20 900 21200 30 500
RH1 1.25 1.25 1.25 — —
Hub ] RV1 0.8 0.8 0.8 1.25 1.2
je Antriebswellenumdrehung  Untersetzung RN1 0.4 0.4 0.4 0.31 0.3
(STANDARD Kugelspindel)
RLA1 0.2 0.2 0.2 0.21 0.24
RXL1 0.1 0.1 0.1 0.15 0.11
o (i TR ka2
k| o2
AUF ANFRAGE
Kugelumlaufspindel (Durchmesser x Steigung) 14x10 16x10 16x10 20x10 25x10
Kugel [mm]| 3.175(1/8 %) 3.175(1/8%) 3.175(1/8%) 3.175(1/8 %) 3.969 (5/32 )
Anzahl der Kugelumlaufe 2 3 3 3 3
Dynamische Tragzahl C, [N] 6900 11 300 11 300 12900 18 000
Statische Tragzahl G, [N] 9 300 18 000 18 000 23 500 33 000

Achtung!
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Mit diesen Spindeln sind die Abmessungen des Antriebes langer.
Kontaktieren Sie bitte SERVOMECH, um die genaue Lange zu definieren.




E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

2.2 TECHNISCHE MERKMALE

Linearantriebe mit Kugelumlaufspindel, BSA Baureihe

BSA 50 BSA 63 BSA 80 BSA 100 BSA 125 |BAUGROSSE
50 60 90 110 150 Schubrohrdurchmesser [mm]
70 90 115 160 200 Schutzrohrdurchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Vorderer Befestigungskopf-Durchmesser [mm]
30 35 40 60 80 Hinterer Befestigungsanschluss-Durchmesser [mm]
19 24 28 32 38 Antriebsvollwelle-Durchmesser [mm]
63B5 - 71 B5 80 B5 80B5-90B5 | 100-112B5 - ngrf’srgﬁ”jfg ||-I|EoChlweIIe)
80B5-90B5 [90B5-100B5 | 100 - 112 B5 132 B5 132 B5 Motoranbau IEC
80 B14 - 90 B14 90 B14 - 100 B14| 100 - 112 B14 160 B5 (Motorglocke und Kupplung)
25000 50 000 80 000 108 000 123 000 Max. dynamische Last [N]
25000 50 000 80 000 200 000 350 000 Zug
Max. statische Last [N]
25000 50 000 100 000 200 000 350 000 Druck
— — — — — RH
1:6 (4:24) N:7 (4:28 [1:8 (4:32) [1:8 (4:32) [3:32 RV
1:18 (2:36) [1:14 (2:28) [1:24 1:24 1:16 (2:32) |RN  Untersetzung
1:24 1:28 1:32 1:32 1:32 RL
1:44 1:40 = = = RXL
32x10 40x10 63x10 80x16 100x16 Durchmesser x Steigung
6.35 (1/4 %) 6.35 (1/4 ) 7.144(9/32 ) 9.525 (3/8 ) 9.525 (3/8 ) [[mm] Kugel
4 5 6 5 5 Anzahl der Kugelumiéufe é‘f:,'q“&\';‘gfpi”de'
41 800 60 000 112 000 149 000 170 000 [N]  Dynamische Tragzahl C,
73 000 123 000 313 000 393 000 523 000 [N]  Statische Tragzahl Cy,
— — — — — RH1
1.67 1.43 1.25 2 1.5 RV1
Hub [mm]
0.56 0.71 0.42 0.67 1 RN1 Untersetzung je Antriebswellenumdrehung
0.40 0.36 031 05 05 AL1 (STANDARD Kugelspindel)
0.23 0.25 — - — RXL1
. . s | | w0 |Swmmaesmmmmme g
AUF ANFRAGE
32x20 40x20 63x20 80x20 100x20 Kugelumlaufspindel (Durchmesser x Steigung)
6.35 (1/4 ) 6.35 (1/4 ) 9.525 (3/8 ) 12.7 (1729 12.7.(1/2%  [[mm] Kugel
3 3 4 4 4 Anzahl der Kugelumlaufe
32 200 38 500 101 000 213 000 239 000 [N]  Dynamische Tragzahl C,
53 000 74 000 220 000 516 000 687 000 [N]  Statische Tragzahl Cy,
Achtung! Mit diesen Spindeln sind die Abmessungen des Antriebes langer.

Kontaktieren Sie bitte SERVOMECH, um die genaue L&nge zu definieren.
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E2servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';E'I\Q:\éﬁ_’\r'GS'
[mm/s] IN] DREHZAHL [min-1]
ATL 20
93 600 1) RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.40
60 1000 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.41
46 8501 RH2 0.09 kW 4 polig 1400 0.40
35 1100 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
30 1750 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.35
22 1500 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
15 30001 RL2 0.12 KW 2 polig 2800 0.27
11 400012) RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.22
7.5 40002 RL2 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
55 40002 RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.16
2.8 40002 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.16
1.4 40002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.11
ATL 25
93 8301 RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
60 1250 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
46 1300 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.27
30 22001 RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.33
23 1650 1) RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
15 3750 1) RL2 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
7.5 5550 1) RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 6000 2) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 60002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 28
93 1250 1) RH2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
60 1850 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
46 1950 1) RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.27
30 330071 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.33
23 25001 RH1 0.18 kW 4 polig 1400 0.27
15 5600 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
7.5 80002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 80002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 80002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 30
93 1650 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.37
46 2550 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
23 52001 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.28
15 6850 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.22
11 8500 1) RXL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
7.5 10000 1) 2) RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.16
5.5 10000 2) RXL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.13
4 10000 2) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.16
2.7 10000 2) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.13
ATL 40
93 35001 RV2 0.55 kW 2 polig 2800 0.37
46 5400 1) RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.26
23 10500 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.25
18 12000 2) RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.24
11 12000 2) RN1 0.55 kW 2 polig 2800 0.18
8.5 12000 2) RXL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.12
55 12000 2) RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.18
4.5 12000 2) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.17
2.1 12000 2) RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.08
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';E'I\Q:\éﬁ_’\r'GS'
[mm/s] [kN] DREHZAHL [min-']
ATL 50
93 13.7 1) RV2 2.2 KW 2 polig 2800 0.34
46 171 RV2 1.5 kW 4 polig 1400 0.34
30 252 RN2 2.2 kW 2 polig 2800 0.26
23 252) RV1 1.5 kW 4 polig 1400 0.24
15 252 RN2 1.5 KW 4 polig 1400 0.26
11 252) RL2 0.75kW 4 polig 1400 0.23
7.5 252) RN1 0.75kW 4 polig 1400 0.18
55 252 RL1 0.75kW 4 polig 1400 0.15
3.2 252) RXL1 0.37 kKW 4 polig 1400 0.12
ATL 63
93 181 RV2 3 kW 2 polig 2800 0.32
46 331 RV2 3 kW 4 polig 1400 0.32
23 457 RV1 3 kW 4 polig 1400 0.21
11 401 RN1 1.5 kW 4 polig 1400 0.18
55 502 RL1 1.5 kW 4 polig 1400 0.13
4.1 502 RXL1 1.1 KW 4 polig 1400 0.12
ATL 80
140 171 RV2 4 kW 2 polig 2800 0.34
70 3171 RV2 4 KW 4 polig 1400 0.34
46 411 RN2 4 kW 2 polig 2800 0.24
35 481 RV1 4 KW 4 polig 1400 0.23
23 7371 RN2 4 kW 4 polig 1400 0.24
17 802 RL2 4 kW 4 polig 1400 0.22
11 802 RN 4 KW 4 polig 1400 0.16
8.5 802 RL1 3 kW 4 polig 1400 0.15
ATL 100
140 311 RV2 7.5 kW 2 polig 2800 0.31
70 57 1) RV2 7.5 KW 4 polig 1400 0.31
47 757 RN2 7.5 kW 2 polig 2800 0.22
35 957 RL2 7.5 KW 2 polig 2800 0.20
23 1371 RN2 7.5 KW 4 polig 1400 0.22
18 167 1) RL2 7.5 kW 4 polig 1400 0.20
12 1941 RN1 7.5 KW 4 polig 1400 0.15
9 2002) RL1 7.5 kW 4 polig 1400 0.13
ATL 125
105 741 RV2 15 kW 2 polig 2800 0.24
70 102 1) RN2 15 KW 2 polig 2800 0.22
53 13171 RV2 15 kW 4 polig 1400 0.24
35 180 1) RN2 15 kW 4 polig 1400 0.22
26 183 1) RV1 15 KW 4 polig 1400 0.15
18 3021 RL2 15 kW 4 polig 1400 0.17
9 3502) RL1 15 KW 4 polig 1400 0.10

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (n) des Linearantriebes der ATL Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m =My XMy X Mg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2) Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitat des Linearantriebes (Seite 42 ... 43)
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E2servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit WECHSELSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TE';E'I\Q:\éﬁ_’\r'GS'
[mm/s] IN] DREHZAHL [min-1]
ATL 20
93 600 1) RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.40
60 1000 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.41
46 8501 RH2 0.09 kW 4 polig 1400 0.40
35 1100 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
30 1750 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.35
22 1500 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
15 30001 RL2 0.12 KW 2 polig 2800 0.27
11 375071 RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.22
7.5 400012 RL2 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
55 40002 RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.16
2.8 40002 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.16
1.4 40002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.11
ATL 25
93 7701 RH2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
60 1100 1) RV2 0.12 kW 2 polig 2800 0.38
46 1200 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.27
28 2050 1) RN2 0.12 kW 2 polig 2800 0.33
23 1600 1) RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.27
14 3450 1) RL2 0.12 kW 2 polig 2800 0.25
7 51001 RL1 0.12 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 6000 2) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 60002 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 28
93 1250 1) RH2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
60 1850 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.38
46 1950 1) RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.27
30 330071 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.33
23 25001 RH1 0.18 kW 4 polig 1400 0.27
15 5600 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
7.5 80002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
3.5 80002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.18
1.9 80002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.12
ATL 30
93 1500 1) RV2 0.25 kW 2 polig 2800 0.37
46 2350 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.25
23 48001 RN2 0.25 kW 2 polig 2800 0.28
15 6300 1) RL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.22
11 80001 RXL2 0.25 kW 2 polig 2800 0.18
7.5 92001 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.16
5.5 10000 2) RXL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.13
4 10000 2) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.16
2.7 10000 2) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.13
ATL 40
93 340071 RV2 0.55 kW 2 polig 2800 0.37
46 5400 1) RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.26
23 10000 1) RN2 0.55 kW 2 polig 2800 0.25
18 12000 2) RL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.24
11 12000 2) RN1 0.55 kW 2 polig 2800 0.18
8.5 12000 2) RXL2 0.55 kW 2 polig 2800 0.12
55 12000 2) RN 0.37 kW 4 polig 1400 0.18
4.5 12000 2) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.17
2.1 12000 2) RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.08
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL ATL Baureihe mit GLEICHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =30 % je 10 min bei 25 °C Umgebungstemp.

HUB- DYNAMISCHE
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG STROMAUFNAHME [A] BB TR ULE-
KOEFFIZIENT
[mm/s] [N]
ATL 20 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~! 100 W 5.5 A
100 6001 RH2 10 0.40
64 920 1) Rv2 9.5 0.41
37 11501 RHA1 9 0.25
32 1650 1) RN2 9 0.35
24 17001 RVA 8.5 0.25
16 2800 1) RL2 8.5 0.27
12 2900 1 RN1 8 0.22
8 40002 RXL2 6.5 0.18
6 40002 RLA1 6 0.16
S 40002 RXLA1 S 0.11
ATL 25 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~! 150 W 8.4 A
100 900" RH2 14.5 0.38
64 13301 Rv2 1856 0.38
50 14501 RH1 15 0.27
32 21001 RVA 14 0.27
16 40001 RL2 12 0.25
8 6000 2) RL1 11.5 0.18
4 60002 RXL1 55 0.12
ATL 30 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~! 300 W 15.6 A
100 17501 RV2 26 0.37
50 2750 1) RVA 27 0.25
25 5600 1) RN2 23 0.28
16 75001 RL2 21 0.22
12 84001 RN1 22 0.20
8 100002 RLA1 18 0.16
6 100002 RXL1 15 0.13
ATL 40 mit Gleichstrommotor 24V 3000 min-! 500 W 25 A
100 3000 Rv2 43 0.37
50 4700 1) RVA 44 0.26
25 9200 1) RN2 38 0.25
20 110001 RL2 36 0.24
12 1200032 RNA1 31 0.18
10 120002 RLA1 26 0.17
4.5 120002 RXL1 17 0.08

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt
Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der ATL Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:
m=mM¢ XMy X Mg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, — dynamischer Wirkungsgrad Trapezgewindespindel - Bronze-Laufmutter (auf der Basis der Hubgeschwindigkeit berechnet)
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 42)
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SEL%TE"F"E'I\Q:\QE_’\F'GS'
[mm/s] [N] DREHZAHL [min-']
BSA 20
60 1650 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
37 22002 RV1 0.12 KW 2 polig 2800 0.57
30 2250 1) RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.56
20 28002 RN1 0.12 KW 2 polig 2800 0.49
9 35002 RN1 0.09 KW 4 polig 1400 0.49
4.5 40009) RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.37
2.3 40009 RXL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.25
BSA 25
60 1650 1) RH1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
37 2550 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
30 22501 RH1 0.09 kW 4 polig 1400 0.56
20 44002 RN1 0.12 KW 2 polig 2800 0.48
9 55002 RN1 0.09 KW 4 polig 1400 0.48
4.5 60003 RL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.37
2.3 60003 RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 28
60 33007 RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
37 45002 RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 45001 RH1 0.18 kW 4 polig 1400 0.56
20 56502 RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
9 71002 RN1 0.18 kW 4 polig 1400 0.48
4.5 75009) RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.37
2.3 750093 RXL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.25
BSA 30
60 3350 1) RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 43502 RV1 0.18 kW 4 polig 1400 0.56
15 55002 RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.43
10 63002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.34
7 70002 RN 0.18 kW 4 polig 1400 0.43
5 79002 RL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.34
3.5 90002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.30
BSA 40
56 54002 RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.56
28 68002 RV1 0.37 kW 4 polig 1400 0.56
14 86002 RN 0.55 kW 2 polig 2800 0.38
11 92502 RL1 0.55 kW 2 polig 2800 0.36
7 10800 2) RN1 0.37 kW 4 polig 1400 0.38
5.5 11600 2) RL1 0.37 KW 4 polig 1400 0.36
2.5 120009) RXL1 0.37 KW 4 polig 1400 0.20

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite

33 ... 35)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

m=mMq XMy XMg

m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet

M, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
ma = 0.9 - Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2) Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,,,, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 44)



E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit DREHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SEL%TE"F'E'I\Q:\QE_’\F'GS'
[mm/s] [kN] DREHZAHL [min-']
BSA 50
78 142) RV1 1.5 KW 2 polig 2800 0.56
40 172 RV1 1.1 kW 4 polig 1400 0.56
25 202 RN1 1.1 KW 2 polig 2800 0.43
20 222 RL1 1.1 kW 2 polig 2800 0.37
13 2523 RN1 0.75kW 4 polig 1400 0.43
10 259 RL1 0.75kW 4 polig 1400 0.37
5.3 259 RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.31
BSA 63
66 212 RV1 2.2 kW 2 polig 2800 0.56
33 251) RV1 1.5 kW 4 polig 1400 0.56
17 311 RN 0.75kW 4 polig 1400 0.46
8 412 RL1 0.75kW 4 polig 1400 0.35
5.8 472 RXL1 0.75kW 4 polig 1400 0.34
BSA 80
58 3970 RV1 3 kW 2 polig 2800 0.56
29 512 RV1 2.2 kW 4 polig 1400 0.56
19 592 RN 2.2 kW 2 polig 2800 0.38
15 65 2) RL1 1.5 kW 2 polig 2800 0.35
10 7371 RN 1.1 KW 4 polig 1400 0.38
7 812 RL1 1.1 kW 4 polig 1400 0.35
BSA 100
93 542 RV1 7.5 kW 2 polig 2800 0.60
47 68 2) RV1 5.2 kW 4 polig 1400 0.60
31 782 RN 4 KW 2 polig 2800 0.42
23 8623 RL1 3 kW 2 polig 2800 0.39
16 982 RN1 3 kW 4 polig 1400 0.42
12 1082 RL1 2.2 kW 4 polig 1400 0.39
BSA 125
70 682 RV1 7.5 kW 2 polig 2800 0.58
47 782 RN 55 kW 2 polig 2800 0.52
35 852 RV1 4 KW 4 polig 1400 0.58
23 982 RN 55 kW 4 polig 1400 0.52
12 1232) RL1 55 kW 4 polig 1400 0.40

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L0, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite

2)

35 ... 38)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

Mn=mMq XNy XMNg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet

1, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von Ly, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 35 ... 38

3) Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 45)
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LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit WECHSELSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE MOTOR:
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG | LEISTUNG [kW] — POLZAHL — SELi%TEHFEI\Q:‘éE?GS’
[mm/s] [N] DREHZAHL [min-1]
BSA 20
60 1550 1) RH1 0.12 KW 2 polig 2800 0.56
37 22002 RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.57
30 2250 1) RH1 0.09 KW 4 polig 1400 0.56
20 28002 RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.49
9 35002 RN1 0.09 KW 4 polig 1400 0.49
45 40009 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.37
2.3 40009) RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 25
60 1550 1) RH1 0.12 KW 2 polig 2800 0.56
37 2450 1) RV1 0.12 kW 2 polig 2800 0.56
30 22001 RH1 0.09 KW 4 polig 1400 0.56
20 44002 RN 0.12 kW 2 polig 2800 0.48
9 5500 2) RN1 0.09 KW 4 polig 1400 0.48
45 6000 3 RL1 0.09 KW 4 polig 1400 0.37
2.3 60003) RXL1 0.09 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 28
60 32001 RH1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
37 45002 RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 44501 RH1 0.18 KW 4 polig 1400 0.56
20 5650 2) RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.48
9 71002 RN1 0.18 KW 4 polig 1400 0.48
45 75009 RL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.37
2.3 75009) RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.25
BSA 30
60 330071 RV1 0.25 kW 2 polig 2800 0.56
30 43502 RV1 0.18 kW 4 polig 1400 0.56
15 55002 RN 0.25 kW 2 polig 2800 0.43
10 63002 RL1 0.25 kW 2 polig 2800 0.34
7 70002 RN1 0.18 KW 4 polig 1400 0.43
5 79002 RL1 0.18 KW 4 polig 1400 0.34
3.5 90002 RXL1 0.18 kW 4 polig 1400 0.30
BSA 40
56 54002 RV1 0.55 kW 2 polig 2800 0.56
28 6800 2) RV1 0.37 KW 4 polig 1400 0.56
14 86002 RN1 0.55 KW 2 polig 2800 0.38
11 92502 RL1 0.55 kW 2 polig 2800 0.36
7 108002 RN1 0.37 KW 4 polig 1400 0.38
55 11600 2) RL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.36
2.5 120003 RXL1 0.37 kW 4 polig 1400 0.20

1) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer Lo, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite

33 ... 35)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

MN=mMq XNy XMNg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet

1, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen

2} Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,,,, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 44)
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BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BSA Baureihe mit GLEICHSTROMMOTOR
Die LEISTUNGEN beziehen sich auf eine Einschaltdauer F; =100 % bei 25 °C Umgebungstemperatur

HUB- DYNAMISCHE
GESCHWINDIGKEIT LAST UNTERSETZUNG STROMAUFNAHME [A] SELiSE;E:\;:\éL,\J#GS_
[mm/s] IN] o
BSA 20 mit Gleichstrommotor 24V 3000 min™" 100 W 5.5 A
62 12001 RHA1 6.5 0.56
40 18501 RVA 6.5 0.57
20 27502 RN1 55 0.49
10 35002 RLA1 8.5 0.37
5 400093 RXLA1 2.5 0.25
BSA 25 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min™? 150 W 8.4 A
62 18001 RHA1 9.5 0.56
40 28001 RV1 9.5 0.57
20 43002 RN1 7 0.48
10 540032 RLA1 S 0.37
5 60003 RXLA1 3 0.25
BSA 30 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min~! 300 W 15.6 A
62 34002 RV1 16 0.56
15 5350 2) RN1 7 0.43
10 61502 RLA1 6 0.34
7.5 70002 RXLA1 B 0.30
BSA 40 mit Gleichstrommotor 24 V 3000 min™' 500 W 25 A
60 53002 RVA 25 0.56
15 84002 RN1 12 0.38
12 90002 RLA1 10 0.36
5.5 120002 3) RXLA1 8 0.20

) dieser Wert ist von der Elektromotorleistung begrenzt; Lebensdauer L0, > 1000 Stunden (siehe Diagramme Seite
33 ...35)

Der dynamische Gesamtwirkungsgrad (m) des Linearantriebes der BSA Baureihe, der zur Berechnung der DYNAMISCHEN LAST des Linear-
antriebes selber verwendet wurde, ist wie folgt berechnet worden:

MN=mMq XNy XMNg
m4 — dynamischer Wirkungsgrad Schneckenwelle - Schneckenrad, geméB BS 721 : Part 2 : 1983 berechnet
1, = 0.9 — dynamischer Wirkungsgrad Kugelumlaufspindel - Kugelumlaufmutter
m3 = 0.9 — Wirkungsgrad der Lager und der Dichtungen
2} Dieser Wert bezieht sich auf eine Lebensdauer der Kugelumlaufspindel von L,,,, = 1000 Stunden mit konstanter
Last, ohne LaststdBe und Vibrationen; fir davon abweichende Anforderungen siehe Diagramme Seite 33 ... 35

3 Grenzwert der dynamischen Belastungskapazitét des Linearantriebes (Seite 45)

53



EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréB3e ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE

La=Lc + HUBLANGE
HUBLANGE Lc =S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S T Q

ATL 20

ATL 25

ATL 28

ATL 30

ATL 40

183 | 152 | 198
190 | 155 | 207
HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 190 | 1565 | 207
218 | 180 | 238
275 | 225 | 300

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE

Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hubléange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.

FUr Hubléangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B | Bi C |[CH | oD1 | @gD2 | D3| G | H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 110 | 45 | 22 25 36 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 25 69 | 54 | 110 | 45 | 27 30 45 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 28 69 | 54 | 115 | 45 | 27 30 45 65 17 | 60 | 87 | 25 | 251 | 287
ATL 30 76 | 62 | 115 | 50 | 30 35 55 78 20 | 60 | 92 | 30 | 255 | 291
ATL 40 104 | 78 | 124 | 57 | 36 40 60 92 24 | 50 | 115 | 40 | 284 | 373

Rl | X | a b c e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 | M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 28 17 1123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 123 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | Dc |@D1/d2) g (Ogl| k p pi

ATL 20 56 | 40 | 65 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 3T 45

ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 28 60 | 45 | 65| 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 60 | 65| 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 [ Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 116 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y Y4 I
ATL 20 62 144 | 30 | 80 | 20 | 18 | 72
ATL 25 67 | 146 | 35 | 85 | 16 | 20 | 77
ATL 28 67 | 146 | 35 | 85 | 16 | 20 | 77
ATL 30 71 | 147 | 38 | 90 | 16 | 28 | 82
ATL 40 75 | 1683 | 43 | 93 | 17 | 25 | 85
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugroBe ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

La=Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE

T + HUBLANGE
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L
REED KONTAKT R mn 10 mm
NC oder (NG+NO) | NO c2 FC3 FC.. FC1
ATL 20 18.5 23.5 /" r—:—n-/”\fﬁ
ATL 25 26.5 31.5 — 11l 1
ATL 28 26.5 315 E | ] | _%%
ATL 30 29 34 . !
ATL 40 35 40 \
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S2 T | Q2
ATL 20 72 | 172 | 272 | 372 | 472 | 572 | 672 | 772 235 | 180 | 235
ATL 25 66 | 166 | 266 | 366 | 466 | 566 | 666 | 766 252 | 189 | 2565
ATL 28 HUBLANGE [mm]| 66 | 166 | 266 | 366 | 466 | 566 | 666 | 766 252 | 189 | 2565
ATL 30 68 | 168 | 268 | 368 | 468 | 568 | 668 | 768 276 | 212 | 282
ATL 40 63 | 163 | 263 | 363 | 463 | 563 | 663 | 763 339 | 262 | 351

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hubléange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
FUr Hubléangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B | Bi C |[CH | oD1 | @gD2 | D3| G | H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 110 | 45 | 22 25 36 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 25 69 | 54 | 110 | 45 | 27 30 45 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
ATL 28 69 | 54 | 115 | 45 | 27 30 45 65 17 | 60 | 87 | 25 | 251 | 287
ATL 30 76 | 62 | 115 | 50 | 30 35 55 78 20 | 60 | 92 | 30 | 255 | 291
ATL 40 104 | 78 | 124 | 57 | 36 40 60 92 24 | 50 | 115 | 40 | 284 | 373

Rl | X | a b c e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 | M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 28 17 1123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 123 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | c |@D1\@d2) g (Ogl| k p p1
ATL 20 55 | 40 | 55 | 256 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 28 60 | 45 | 65| 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 60 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen: - Die nutzbare Arbeitshubldnge eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist
kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER
FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen
/ Endlage gibt.
Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.
- Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.
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- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
- REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
- REEDKONTAKT SchlieBer ~ (NO) R =29 mm
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E2Servomech

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
La = Lc + HUBLANGE
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S T Q
ATL 20 183 | 152 | 198
ATL 25 « 190 | 155 | 207
ATL 30 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 218 | 180 | 238
ATL 40 275 | 225 | 300

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C |[CH | gDl | @oD2 | D3| G H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 80 | 45 | 22 25 36 65 17 | 33 | 80 | 25 | 202 | 243
ATL 25 69 | 54 | 80 | 45 | 27 30 45 65 17 | 33 | 80 | 25 | 235 | 276
ATL 30 76 | 62 | 80 | 50 | 30 35 55 78 20 | 39 | 92 | 30 | 291 | 332
ATL 40 104 | 78 | 80 | 57 | 36 40 60 92 24 | 46 | 115 | 40 | 391 | 432

Rl | X | a b (o] e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 107 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 107 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | dc |@D1/@d2| g (Dgl| k p p1
ATL 20 55 | 40 | 55 | 256 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 50 | 65| 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 [ Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 25 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y Y4 I
ATL 20 62 144 | 30 | 80 | 20 | 18 | 72
ATL 25 67 | 146 | 35 | 85 | 16 | 20 | 77
ATL 30 71 | 147 ] 38 | 90 | 16 | 283 | 82
ATL 40 75 | 1683 | 43 | 983 | 17 | 256 | 85
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E2Servomech

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

La = Lc + HUBLANGE
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MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN
BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S2 | T | Q2

ATL 20 72 | 172 | 272 | 372 | 472 | 572 | 672 | 772 235 | 180 | 235
ATL 25 « 66 | 166 | 266 | 366 | 466 | 566 | 666 | 766 252 | 189 | 255
ATL 30 HUBLANGE [mm] 68 | 168 | 268 | 368 | 468 | 568 | 668 | 768 276 | 212 | 282
ATL 40 63 | 163 | 263 | 363 | 463 | 563 | 663 | 763 339 | 262 | 351

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C |[CH | gDl | @oD2 | D3| G H1 | H2 | L1 L2
ATL 20 69 | 54 | 80 | 45 | 22 25 36 65 17 | 33 | 80 | 25 | 202 | 243
ATL 25 69 | 54 | 80 | 45 | 27 30 45 65 17 | 33 | 80 | 25 | 235 | 276
ATL 30 76 | 62 | 80 | 50 | 30 35 55 78 20 | 39 | 92 | 30 | 291 | 332
ATL 40 104 | 78 | 80 | 57 | 36 40 60 92 24 | 46 | 115 | 40 | 391 | 432

Rl | X | a b (o] e | Jg| h i | o | rl s t
ATL 20 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M10x1.5 17 9 20 | 11 8
ATL 25 17 | 107 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
ATL 30 18 | 107 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 | M14x2 24 9 20 | 12 8
ATL 40 28 | 107 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 | M20x1.5 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | c |@D1\@d2) g (Ogl| k p p1
ATL 20 55 | 40 | 55 | 256 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
ATL 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 28 60 | 45 | 65| 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
ATL 30 65 | 60 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
ATL 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
ATL 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
ATL 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
ATL 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
ATL 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
ATL 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen: - Die nutzbare Arbeitshubldnge eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist
kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER
FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen
/ Endlage gibt.
Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.
- Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

- Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.
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- REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
- REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
- REEDKONTAKT SchlieBer ~ (NO) R =29 mm
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E2servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

La = Lc + HUBLANGE
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E2Servomech

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugroBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100]C200/C300/C400]C500/C600/C700/C800] [ S | T | E | N

ATL 50 405 | 326 | 435 | 415
ATL63 | | UBLANGE [mm| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | | 216 | 419 | 546 | 526
ATL 80 603 | 509 | 638 | 623
(653)*|(569)* (688)*|(673)*

* - der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL80 mit AR; ATL 80 mit AR nicht lieferbar mit FCE

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hubldnge von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T, E und N um 200 mm.
Fir Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B C CH (@ D1 @gD2 |&D3| F G H1 | P R1
ATL 50 168 | 83 68 46 | 50 70 120 | — 40 | 63 50 — 45
ATL 63 206 | 96 58 — 60 90 140 | 37 50 70 | 63 95 50
ATL 80 240 | 119 | 103 | — 90 |115(150)*| 160 | 40 60 | 90 | 80 |[125(150)*| 60
* - der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL80 mit AR; ATL 80 mit AR nicht lieferbar mit FCE
a b © e [ Jg| h i I Jo | r s t
ATL 50 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 | M30x2 | 45 13 55 20 30
ATL 63 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 | M36x2 | 55 17 58 30 30
ATL 80 210 | 122 | 278 | 180 | 40 | 130 | M42x2 | 65 21 62 35 32
Flansch IEC |Z Df| H2 J Motorglocke IEC @ Dc H3 J1
ATL 50 63 B5 140 | 120 | 102 | 80B14 — 80B5 | 120 — 200|110 — 150|176 — 182
71 B5 160 | 130 | 102 | 90 B14 — 90 B5 | 140 — 200 | 120 — 150 182
90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 133 — 163 200
GULEY COES 200 ] s | Aloe 100 B14 — 100 B5| 160 — 250 | 143 — 188 220
ATL 80 80B5; 90B5 | 200 | 180 | 119 [112B14 — 112 B5| 160 — 250 | 160 — 205 240
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen
Ja| b | dc |OD1Zd2] m p p1
ATL 50 120 | 85 13 50 70 | 40 65 | 100
ATL 63 140 | 100 | 17 60 80 50 86 | 126
ATL 80 170 | 130 | 21 90 90 50 85 | 130
q r r2 r3 s2 | s3 | Ju
ATL 50 15 30 | 30 | 30 37 25 30
ATL 63 15 30 | 30 | 35 | 43 28 35
ATL 80 20 | 40 | 35 45 49 33 40

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y 4 i

ATL 50 79 1188 | 60 | 97 5 32 | 89
ATL 63 89 | 237 | 60 | 107 | 37 | 37 | 100
ATL 80 * 101 [ 237 | 73 | 119 ] 40 | 55 | 1183

* - ATL 80 mit AR nicht lieferbar mit FCE
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EaServomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

La = Lc + HUBLANGE
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E2Servomech

ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200/C300]C400|C500]/C600/C700/C800] | S2 | T2 | E2 | N2

ATL 50 443 | 345 | 473 | 453
ATL63 | | UBLANGE [mm| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | | 224 | 438 | 584 | 564
ATL 80 647 | 531 | 682 | 667
(653)*|(569)* (688)*(673)*

* - der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL80 mit AR

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hubldnge von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T2, E2 und N2 um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B C |CH |gb1| ©D2 |@gD3| F G | Hi [ P R1
ATL 50 168 | 83 | 68 | 46 | 50 70 120 — | 40 | 638 | 50 — 45
ATL 63 206 | 96 | 83 | — | 60 90 140 | 37 | 50 | 70 | 683 95 50
ATL 80 240 | 119 1103 | — | 90 |115(150)*| 160 | 40 | 60 | 90 | 80 |125(150)* 60
* - der Wert in der Klammer bezieht sich auf ATL80 mit AR
a b © e [ Jg| h i I Jo | s t
ATL 50 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 | M30x2 | 45 | 13 | 55 | 20 | 30
ATL 63 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 | M36x2 | 65 | 17 | 58 | 30 | 30
ATL 80 210 | 122 | 278 | 180 | 40 | 130 | M42x2 | 65 | 21 62 | 35 | 32
Flansch IEC |Z Df| H2 J Motorglocke IEC @ Dc H3 J1
ATL 50 63 B5 140 | 120 | 102 | 80B14 —80B5 | 120 — 200|110 — 150|176 — 182
71B5 160 | 130 | 102 | 90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 120 — 150 182
90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 133 — 163 200
GULES 8085 200 | 163 | 100 100 B14 — 100 B5| 160 — 250 | 143 — 188 220
ATL 80 80B5; 90B5 | 200 | 180 | 119 |112B14 — 112 B5| 160 — 250 | 160 — 205 240
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen
Ja| b | dc |OD1Zdd2] m P p1
ATL 50 120 8 | 13 | 50 | 70 | 40 | 65 | 100
ATL 63 140 | 100 | 17 | 60 | 80 | 650 | 86 | 126
ATL 80 1701130 21 | 90 | 90 | 50 | 85 | 180
q r r2 r3 s2 | s3 | Ju
ATL 50 15 | 30 | 30 | 30 | 37 | 26 | 30
ATL 63 15 | 30 | 80 | 35 | 43 | 28 | 35
ATL 80 20 | 40 | 35 | 45 | 49 | 33 | 40
INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP — Betriebseigenschaften
Anmerkungen: - Der seNsor FC1 gibt im aktivierten Zustand Uber ein entsprechendes Relais dem

—~

Motor ein Signal. Der seNsor FC 1 hélt den Motor vor Erreichen der minimalen
Endlage an. Die Abmessungen der mit FCP ausgestatteten Linearantriebe sind
daher in eingefahrener Stellung gréBer als Linearantriebe ohne FCP Endschalter.
- Der Aufbau mehrerer induktiver Sensoren ist mdglich, um eine oder mehrere
Positionen zu erkennen.
- Der Mindestabstand zwischen den FCP Sensoren betragt 25 mm.
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ATL Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 100 — 125
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

La = Lc + HUBLANGE
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E2Servomech,

ATL Baureihe Linearantriebe

ANMERKUNGEN: Alle Hubl&dngen werden auf Anfrage ausgefiihrt.

LINEARANTRIEBE MIT TRAPEZGEWINDESPINDEL BaugréBe ATL 100 — 125
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

HUBBESTELLCODE C... S T E
ATL 100 HUBLANGE [mm] = 764 | 669 | 809
ATL 125 HUBBESTELLCODE 945 | 875 | 1030

Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhdhen sich daher die MaBe S, T und E um 200 mm.

Flr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B C ©oD1gD2 F G | H1 | | P | Rl | Dg i I r
ATL100 | 235 | 115|138 | 100 | 1560 | 40 | 90 | 120 | 100 | 170 | 80 | 60 | M6B0x4 | 60 | 72
ATL125 | 320 | 140 | 173 | 150 | 200 | — | 100 | 3835 | 125| — | 90 | 80 | M80x4 | 80 | 100

Flansch IEC | & Df | H2 J | Motorglocke IEC |& Dc| H3 | J1
90 B5 200 | 225 | 142
ATL 100 100-112 85 | 250 | 250 | 142 132 B5 300 | 250 | 297
132 B5 300 | 275 | 353
AL =2 o R 160 B5 420 | 335 | 365

BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

@D1/dd2| m p p1 r2 r3 s2 | s3 | Ju
ATL 100 100 | 135 | 70 | 95 | 163 | 50 | 70 | 44 | 38 | 60
ATL 125 150 | 180 | 100 | 130 | 220 | 80 | 80 | 55 | 47 | 80
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc =S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S T Q

BSA 20

BSA 25

BSA 28

BSA 30

BSA 40

86 | 186 | 286 | 386 | 486 | 586 | 686 | 786 211 | 166 | 226
84 | 184 | 284 | 384 | 484 | 584 | 684 | 784 222 | 171 | 239
HUBLANGE [mm]| 78 | 178 | 278 | 378 | 478 | 578 | 678 | 778 234 | 177 | 251
90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 238 | 190 | 258
90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 295 | 235 | 320

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE

Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.

FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C |CH oDl | gb2 &gbD3| G H1 | H2 I L1 L2
BSA 20 69 | 54 | 110 | 45 | 22 | 25 36 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
BSA 25 69 | 54 | 110 | 45 | 27 | 30 45 65 17 | 50 | 80 | 25 | 225 | 251
BSA 28 69 | 54 | 1156 | 45 | 27 | 30 45 65 17 | 60 | 87 | 25 | 251 | 287
BSA 30 76 | 62 | 115 | 50 | 30 | 35 55 78 | 20 | 60 | 92 | 30 | 255 | 291
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 | 36 | 40 60 92 | 24 | 50 | 115 | 40 | 284 | 373

Rl X | a b c e | g h i | Jo | s t
BSA 20 17 | 110 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M10x1.5 | 17 9 20 | 11 8
BSA 25 17 | 110 ] 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
BSA 28 17 | 123 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75] 18 9 20 | 11 8
BSA 30 18 | 123 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 M14x2 24 9 20 | 12 8
BSA 40 28 | 150 | 85 | 65 | 110 | 81 | 20 | 58 M20x1.5 | 27 | 11 | 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| Db | Dc |@D1/d2) g (Ogl| k p pi

BSA 20 56 | 40 | 55 | 26 | 28 | 10 | 10 | 20 | 3t 45

BSA 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52

BSA 28 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52

BSA 30 65 | 50 | 65| 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54

BSA 40 80 | 60 | 85 | 40 | 60 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78

q r s2 | s3 t1 [ Ot1| u w | wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
BSA 25 9 28 | 16 | 12 | 832 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
BSA 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
BSA 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
BSA 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 1156 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' w Y Y4 i

BSA 20 62 | 144 | 30 | 80 | 74 | 20 | 18 | 72
BSA 25 67 | 146 | 35 | 85 | 74 | 16 | 20 | 77
BSA 28 67 | 146 | 35 | 85 | 74 | 16 | 20 | 77
BSA 30 71 | 147 | 38 | 90 | 79 | 16 | 23 | 82
BSA 40 75 | 1683 | 43 | 93 | 79 | 17 | 25 | 85
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EaServomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréoBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S2 + HUBLANGE
T + HUBLANGE
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MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugroBe BSA 20 — 25 — 28 — 30 — 40
DREH- oder WECHSELSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S2 T | Q2

BSA 20

BSA 25

BSA 28

BSA 30

BSA 40

HUBLANGE [mm]| 41 | 141 | 241 | 341 | 441 | 541 | 641 | 741 308 | 214 | 311

54 | 154 | 254 | 354 | 454 | 554 | 654 | 754 275 | 198 | 275
47 | 147 | 247 | 347 | 447 | 547 | 647 | 747 296 | 208 | 299

46 | 146 | 246 | 346 | 446 | 546 | 646 | 746 326 | 234 | 332
37 | 137 | 237 | 337 | 437 | 537 | 637 | 737 401 | 288 | 413

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhubléngen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE

Um bei Hubldngen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
FUhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.

Flr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH D1\ @oD2| D3| G H1 H2 I L1 L2
BSA 20 69 54 | 110 | 45 22 25 36 65 17 50 80 25 | 225 | 251
BSA 25 69 54 | 110 | 45 27 30 45 65 17 50 80 25 | 225 | 251
BSA 28 69 54 | 115 | 45 27 30 45 65 17 60 87 25 | 251 | 287
BSA 30 76 62 | 115 | 50 30 35 55 78 20 60 92 30 | 255 | 291
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 36 40 60 92 24 50 | 115 | 40 | 284 | 373
R1 [ gX| a b c e (gl h Ji | o | s t
BSA 20 17 | 110 ] 62 | 32 | 80 | 50 12 | 40 M10x1.5 | 17 9 20 11 8
BSA 25 17 | 110 | 62 | 832 | 80 | 50 | 12 | 40 |[M12x1.75 18 9 20 | 11 8
BSA 28 17 | 1283 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
BSA 30 18 | 1283 | 72 | 38 | 90 | 58 | 14 | 45 |M14x2 24 9 20 | 12 8
BSA 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 M20x1.5 | 27 11 32 15 15
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen
Ja| b | c |@D1\@d2) g (Ogl| k p p1
BSA 20 55 | 40 | 55 | 256 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
BSA 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
BSA 28 60 | 45 | 65| 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | 52
BSA 30 65 | 560 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
BSA 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 | s3 t1 | Ot1| u w | wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
BSA 25 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
BSA 28 9 28 | 16 | 12 | 32 | 16 | 18 | 66 | 70 | 24 | 14
BSA 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
BSA 40 10 | 42 | 256 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen:

Die nutzbare Arbeitshubléange eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist
kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER
FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen
Endlage gibt.

Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.
Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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E2Servomech

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — ohne Endschalter oder mit elektrischen Endschaltern FCE
STANDARD HUBLANGEN
BESTELLCODE |[C100(C200|C300/C400|C500|C600|C700|C800 S T Q
BSA 20 86 | 186 | 286 | 386 | 486 | 586 | 686 | 786 211 | 166 | 226
BSA 25 . 84 | 184 | 284 | 384 | 484 | 584 | 684 | 784 222 | 171 | 239
BSA 30 HUBLANGE [mm] 90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 238 | 190 | 258
BSA 40 90 | 190 | 290 | 390 | 490 | 590 | 690 | 790 295 | 235 | 320

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T und Q um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH ¢oD1 gbh2 D3| G H1 H2 [ L1 L2
BSA 20 69 54 | 110 | 45 22 25 36 65 17 33 80 25 | 202 | 243
BSA 25 69 54 | 110 | 45 27 30 45 65 17 33 80 25 | 235 | 276
BSA 30 76 62 | 115 | &0 30 35 55 78 20 39 92 30 | 291 | 332
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 36 40 60 92 24 46 | 115 | 40 | 391 | 432

R1 | X | a b c e | Jg| h i | o | rl S t
BSA 20 17 1110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M10x1.5 | 17 9 20 | 11 8
BSA 25 17 | 110 | 62 | 32 | 80 | 50 | 12 | 40 |M12x1.75| 18 9 20 | 11 8
BSA 30 18 | 1283 | 72 | 38 | 90 | 658 | 14 | 45 M14x2 24 9 20 | 12 8
BSA 40 28 | 150 | 85 | 55 | 110 | 81 20 | 58 |M20x1.5 | 27 | 11 32 | 15 | 15

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ja| b | dc |@D1/@d2| g (Dgl| k p p1
BSA 20 55 | 40 | 55 | 25 | 28 | 10 | 10 | 20 | 31 45
BSA 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 | 12 | 12 | 24 | 36 | B2
BSA 30 65 | 50 | 65 | 35 | 36 | 14 | 14 | 27 | 36 | 54
BSA 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78

q r s2 | s3 t1 [ Ot1| u w | wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 | 14 | 11 26 | 14 | 15 | 49 | 61 20 | 12
BSA 25 9 28 | 16 | 12 | 832 | 16 | 18 | 56 | 70 | 24 | 14
BSA 30 9 32 | 19 | 14 | 36 | 18 | 21 65 | 81 28 | 16
BSA 40 10 | 42 | 26 | 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' w Y Y4 i

BSA 20 62 | 144 | 30 | 80 | 74 | 20 | 18 | 72
BSA 25 67 | 146 | 35 | 85 | 74 | 16 | 20 | 77
BSA 30 71 | 147 | 38 | 90 | 79 | 16 | 23 | 82
BSA 40 75 | 1683 | 483 | 983 | 79 | 17 | 25 | 85
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E2Servomech

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

La = Lc + HUBLANGE
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MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Abmessungen
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E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 20 — 25 — 30 — 40
GLEICHSTROMMOTOR — mit magnetischen Endschaltern FCM

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100/C200|C300/C400 C500/C600|C700|/C800 S2 T | Q2

BSA 20

BSA 25

BSA 30

BSA 40

HUBLANGE [mm]

54 | 154 | 254 | 354 | 454 | 554 | 654 | 754 275 | 198 | 275
47 | 147 | 247 | 347 | 447 | 547 | 647 | 747 296 | 208 | 299
46 | 146 | 246 | 346 | 446 | 546 | 646 | 746 326 | 234 | 332
37 | 137 | 237 | 337 | 437 | 537 | 637 | 737 401 | 288 | 413

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE

Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T und Q2 um 200 mm.

FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B B1 C CH (D1 D2 @&D3| G H1 H2 | L1 L2
BSA 20 69 54 | 110 | 45 22 25 36 65 17 33 80 25 | 202 | 243
BSA 25 69 54 | 110 | 45 27 30 45 65 17 33 80 25 | 235 | 276
BSA 30 76 62 | 115 | 50 30 35 55 78 20 39 92 30 | 291 | 332
BSA 40 104 | 78 | 124 | 57 36 40 60 92 24 46 | 115 | 40 | 391 | 432
R1 | X | a b c e | Jg| h i | o | rl S t
BSA 20 17 | 110 | B2 32 80 50 12 40 M10x1.5 | 17 9 20 11 8
BSA 25 17 | 110 | 62 32 80 | 50 12 40 M12x1.75/ 18 9 20 11 8
BSA 30 18 | 123 | 72 38 90 58 14 45 |M14x2 24 9 20 12 8
BSA 40 28 | 150 | 85 55 | 110 | 81 20 58 |[M20x1.5 | 27 11 32 15 15
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen
Ja| b | dc |©OD1Zdd2| g (Dgl| k p pl
BSA 20 55 | 40 | 55 | 25 | 28 10 10 | 20 | 31 45
BSA 25 60 | 45 | 65 | 30 | 32 12 12 | 24 | 36 | 52
BSA 30 65 | 50 | 65 | 35 | 36 14 14 | 27 | 36 | 54
BSA 40 80 | 60 | 85| 40 | 50 | 20 | 20 | 40 | 53 | 78
q r s2 s3 1 | gt u w wl | w2 | w3
BSA 20 8 27 14 11 26 14 15 | 49 | 61 20 12
BSA 25 9 28 16 12 | 32 16 18 | 56 | 70 | 24 14
BSA 30 9 32 19 14 | 36 18 | 21 65 | 81 28 16
BSA 40 10 | 42 | 25 18 | 42 | 25 | 27 | 90 | 115 | 40 | 25

MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM — Betriebseigenschaften und Abmessungen

Anmerkungen:

Die nutzbare Arbeitshubléange eines mit FCM ausgestattetem Linearantriebes ist
kirzer als die eines Linearantriebes ohne FCM, da der MAGNETISCHE REEDSCHALTER
FC1, beim Einfahren der Spindel das Signal bereits vor Erreichen der minimalen
Endlage gibt.

Daher baut der Linearantrieb mit FCM bei eingefahrener Spindel insgesamt langer.
Der Aufbau mehrerer magnetischer REEDSCHALTER ist mdglich, um verschiedene
Positionen zu erkennen.

Der Mindestabstand zwischen den REEDSCHALTERN betragt 10 mm.

REEDKONTAKT Offner (NC) R =39 mm
REEDKONTAKT Wechsler  (NC+NO) R =39 mm
REEDKONTAKT SchlieBer  (NO) R =29 mm
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E2servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

La = Lc + HUBLANGE LAGERBOCK
HUBLANGE Lc = S + HUBLANGE mit Bolzen
T + HUBLANGE
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E2Servomech

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FCE

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100|C200 C300 C400|C500 C600 C700/C800 S T E N
BSA 50 481 | 394 | 511 | 491
BSA 63 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 571 | 467 | 601 | 581
BSA 80 673 | 576 | 708 | 693

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S, T, E und N um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B C | CH |oD1/@D2/&D3| F G  H Il | P | R1

BSA 50 168 | 83 | 68 | 46 | 50 | 70 | 120 | — | 40 | 63 | 50 | — | 45

BSA 63 206 | 96 | 83 | — | 60 | 90 | 140 | 37 | 50O | 70 | 63 | 95 | 50

BSA 80 240 | 119 | 103 | — | 90 | 115|160 | 40 | 60 | 90 | 80 | 125 | 60
a b G e ([ Yg| h i I Jo | r S t

BSA 50 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 | M30x2 | 45 | 13 | 65 | 20 | 30
BSA 63 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 | M36x2 | 55 | 17 | 58 | 30 | 30
BSA 80 210 | 122 | 278 | 180 | 40 | 130 | M42x2 | 65 | 21 62 | 35 | 32

Flansch IEC | @ Df| H2 J Motorglocke IEC @ Dc H3 Ji

BSA 50 63 BS 140 | 120 | 102 | 80B14 — 80B5 | 120 — 200|110 — 150|176 — 182
71B5 160 | 130 | 102 | 90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 120 — 150 182
90B14 —90B5 | 140 — 200 | 133 — 163 200
BSA 63 8085 200 1168 | 100 100 B14 — 100 B5| 160 — 250 | 143 — 188 220
BSA 80 80B5; 90B5 | 200 | 180 | 119 |112B14 — 112B5| 160 — 250 | 160 — 205 240

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

Ya | b | Dc |©D1|Zd2] m p
BSA 50 120 8 | 13 | 60 | 70 | 40 | 65
BSA 63 140 | 100 | 17 | 60 | 80 | 50 | 86
BSA 80 170 1130 | 21 | 90 | 90 | 60 | 85

p1 q r r2 r3 s2 | s3 | Ju
BSA 50 100 15 | 30 | 30 | 30 | 37 | 25 | 30
BSA 63 126 | 15 | 30 | 30 | 35 | 43 | 28 | 35
BSA 80 130 20 | 40 | 35 | 45 | 49 | 33 | 40

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE — Abmessungen

H R U \' Y 4 i

BSA 50 79 1188 | 60 | 97 5 32 | 89
BSA 63 89 | 237 | 60 | 107 | 37 | 37 | 100
BSA 80 101 | 237 | 73 | 119 ] 40 | 55 | 1183
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BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE

Lc = 82 + HUBLANGE

0D1

Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES ™ ~

T2 + HUBLANGE

202

LAGERBOCK
mit Bolzen

BOLZEN @g h7

T

——

|

(N

7
{

| Z

[

H2 (Flansch)

- =~

H3 (Glocke)

La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES

?D1

T
()

FUHRUNGSBUCHSE-

SCHMIERNIPPEL

|

g F7 (BSA 50)

@g C8 (BSA 63, BSA 80)

TRAPEZSPINDEL-SCHMIERNIPPEL

/

|

/

STANDARD
BEFESTIGUNGSKOPF
mit Innengewinde

STANGENKOPF

J1

I~

KUGELGELENKKOPF

_34_\3';52[ 0

o pf Flansch + Hohlwelle b

IEC B5 e

|Motorg|ocke + Kupplung
IEC B5 o IEC B14

FLANSCHKOPF

Qu H7 (BSA 50, BSA 63)

Qu H7

2u C8 (BSA 80)

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE

2D1

ol

Lc = E2 + HUBLANGE

@d2

& kS

—17“2

@a

s2

r

Ob

|s3

ac

4 Bohrungen je 90°

INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP — Abmessungen

V1 + HUBLANGE _,

V1

BSA 50

79.5

263

70

BSA 63

86.5

314

71

FC2 MC
8

BSA 80

99

371

10

78

Lc = N2 + HUBLANGE




E2Servomech

BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 50 — 63 — 80
DREHSTROMMOTOR — mit induktiven Endschaltern FCP

STANDARD HUBLANGEN

BESTELLCODE |C100|C200 C300 C400|C500 C600 C700/C800 S2 | T2 | E2 | N2
BSA 50 497 | 402 | 527 | 507
BSA 63 HUBLANGE [mm]| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 579 | 471 | 609 | 589
BSA 80 673 | 576 | 708 | 693

ANMERKUNGEN: Auf Anfrage Sonderhublangen lieferbar. La = Lc + HUBLANGE
Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere
Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer Hublange von 1500 mm
erhohen sich daher die MaBe S2, T2, E2 und N2 um 200 mm.
FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B C | CH |D1\@gDb22D3| F G | H1 I | OP| R1
BSA 50 168 | 83 | 68 | 46 | 50 | 70 | 120 — | 40 | 63 | 50 | — | 45
BSA 63 206 | 96 | 83 | — | 60 | 90 | 140 | 37 | 50O | 70 | 63 | 95 | 50
BSA 80 240 | 119 /108 | — | 90 | 115|160 | 40 | 60 | 90 | 80 | 125 | 60
a b (¢ e ([ Jg| h Di I Yo | S t
BSA 50 140 | 105 | 185 | 143 | 30 | 100 | M30x2 | 45 | 13 | 65 | 20 | 30
BSA 63 180 | 120 | 228 | 160 | 35 | 120 | M36x2 | 55 | 17 | 58 | 30 | 30
BSA 80 210 | 122 | 278 | 180 | 40 | 130 |M42x2| 65 | 21 | 62 | 35 | 32
Flansch IEC | & Df| H2 J Motorglocke IEC @ Dc H3 Ji
BSA 50 63 B5 140 | 120 | 102 | 80B14 — 80B5 | 120 — 200|110 — 150|176 — 182
71B5 160 | 130 | 102 | 90B14 — 90B5 | 140 — 200 | 120 — 150 182
90B14 — 90B5 | 140 — 200|133 — 163 200
BSA 63 8085 200 1168 | 100 100 B14 — 100 B5| 160 — 250 | 143 — 188 220
BSA 80 80B5; 90B5 | 200 | 180 | 119 |112B14 — 112B5| 160 — 250 | 160 — 205 240
VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen
Ja | db | Jc |(OD1|Zd2] m p
BSA 50 120 8 | 13 | 50 | 70 | 40 | 65
BSA 63 140 | 100 | 17 | 60 | 80 | 50 | 86
BSA 80 1701130 | 21 | 90 | 90 | 50 | 85
p1 q r r2 r3 s2 | s3 | Ju
BSA 50 100 | 156 | 30 | 30 | 80 | 37 | 25 | 30
BSA 63 126 | 15 | 30 | 30 | 35 | 43 | 28 | 35
BSA 80 130 20 | 40 | 35 | 45 | 49 | 33 | 40
INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP — Betriebseigenschaften
Anmerkungen: - Der sensor FC1 gibt im aktivierten Zustand Uber ein entsprechendes Relais dem

Motor ein Signal. Der seNsor FC 1 hélt den Motor vor Erreichen der minimalen
Endlage an. Die Abmessungen der mit FCP ausgestatteten Linearantriebe sind
daher in eingefahrener Stellung gréBer als Linearantriebe ohne FCP Endschalter.

- Der Aufbau mehrerer induktiver Sensoren ist mdglich, um eine oder mehrere
Positionen zu erkennen.

- Der Mindestabstand zwischen den FCP Sensoren betragt 25 mm.
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BSA Baureihe Linearantriebe

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 100 — 125
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

La = Lc + HUBLANGE

HUBLANGE Lc = S + HUBLANGE
T + HUBLANGE
B A
o ~N
-~ S Q
8\ L — S @'\ -
0 ‘ ) T e
l || y g o
T 7 S5
=~ O
F Endschalter FC Pg 8 9 2
™
T
Lc - Lange des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
La - Lange des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES
FUHRUNGSBUCHSE-SCHMIERNIPPEL
r1
=
_ o _ - — o
BN I N s e
gl I N 1 T ]
STANDARD L _ |
BEFESTIGUNGSKOPF | | -
mit Innengewinde oDf Flansch + Hohlwelle

TRAPEZSPINDEL-SCHMIERNIPPEL

VORDERE BEFESTIGUNGSKOPFE

80

STANGENKOPF

Qu C8

2D1

IEC B5

1\

|Motorg|ocke + Kupplung

Lc = E + HUBLANGE

?2Dc
" IECB50IECB14
KUGELGELENKKOPF
Qu H7
N
o
()
p
N m |
(0] (2] |
p1




E2Servomech,

BSA Baureihe Linearantriebe

ANMERKUNGEN: Alle Hubl&dngen werden auf Anfrage ausgefiihrt.

LINEARANTRIEBE MIT KUGELUMLAUFSPINDEL BaugréBe BSA 100 — 125
DREHSTROMMOTOR — mit elektrischen Endschaltern FC

HUBBESTELLCODE C... S T E
BSA 100 HUBLANGE [mm] = 804 | 678 | 864
BSA 125 HUBBESTELLCODE 955 | 894 | 1040

Um bei Hublangen Uber 800 mm ein zu hohes radiales Spiel zu vermeiden, ist eine langere

Flhrung zwischen Schubrohr und Schutzrohr vorzusehen. Bis zu einer max. Hubléange von
1500 mm erhohen sich daher die MaBe S, T und E um 200 mm.

FUr Hublangen Uber 1500 mm wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.

A B C ©oD1gD2 F G | H1 | | P | Rl | Dg i I r
BSA100 | 235 | 115|138 | 115 | 1560 | 40 | 90 | 120 | 100 | 170 | 80 | 60 | MBOx4 | 60 | 72
BSA125 | 320 | 140 | 173 | 160 | 200 | — | 100 | 335 | 1256 | — | 90 | 80 | M80x4 | 80 | 100

Flansch IEC | & Df | H2 J | Motorglocke IEC |& Dc| H3 | J1
90 B5 200 | 225 | 142
BSA 100 100-112 85 | 250 | 250 | 142 132 B5 300 | 250 | 297
132 B5 300 | 275 | 353
Bt 1 B R 160 B5 420 | 335 | 365

BEFESTIGUNGSKOPFE — Abmessungen

@D1/dd2| m p p1 r2 r3 s2 | s3 | Ju
BSA 100 1151135 | 70 | 95 | 163 | 50 | 70 | 44 | 38 | 60

BSA 125 160 | 180 | 100 | 130 | 220 | 80 | 80 | 65 | 47 | 80
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ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.5 OPTIONEN UND ZUBEHOR
ELEKTROMOTOR - ANBAUSEITE — HAUPTANTRIEBSSEITE

AUF ANFRAGE: LINKS STANDARD: RECHTS
Code: LH Code: RH

ELEKTROMOTOR - KLEMMKASTENPOSITION

—
X X - .
|
+ |: E |
—L : I
STANDARD: Position W ===
AUF ANFRAGE: Position E; N; S - J

AUSRICHTUNG DES VORDEREN UND HINTEREN BEFESTIGUNGSANSCHLUSSES DES LINEARANTRIEBES

STANDARD AUF ANFRAGE: um 90° gedreht
Code: RPT 90°
ANMERKUNG: fur die BaugroBen 100 und 125 NICHT lieferbar

BEFESTIGUNGSFLANSCH  Code FI
J (auf Anfrage)

I —

7

1 do | si Vv vi z

ATL-BSA 20| 70 9 30 | 40 | 85
ATL-BSA 25| 80 9 30 | 45 | 95
ATL-BSA 28| 80 30 | 45 | 95
i ATL-BSA 30| 85 10 | 35 | 50 | 100
V1 ATL-BSA 40| 100 12 45 | 60 | 120

s1

©|©O|©|©
©

T

—_
—_

Der Befestigungsflansch dient lediglich zur Unterstiitzung aber nicht zum Tragen der Axiallast!
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2.5 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 20 - 25 - 28 - 30 - 40

Einzelne Antriebswelle
Code: Vers.1

M8, tief 12 S
4 Bohrungen je 90° 1 | 172 Ch

Doppelte Antriebswelle
Code: Vers.2

E - k
_ ‘ N — IJ_'
0, pe!
S n n s
M6, tief 12 1 C
4 Bohrungen je 90° h cL

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle)
Code: Vers.3

oW F7
/;r:\m
SN
Z

ON

@G 4 Bohr. je 90°

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle
Code: Vers.4

oW F7
/;r:\m
N
Z

M6, tief 12

ZG 4 Bohr. je 90°

"' 4 Bohrungen je 90°

Motorflansch IEC: Flansch und Hohlwelle

C|C1|C4 E | L k Y |[¥d|Zm| n | IEC Motor SGIIMIN IPIW| f
ATL-BSA 20| 45 | 49 |[135| 44 | 58 |3x3x15| 568 | 9 | 46 | 20| 56B14 |55|/80 |65 50| 9 |125
ATL-BSA 25| 45 | 49 |135| 44 | 58 |3x3x15| 68 | 9 |46 | 20| 56B14 |55/80 |65 50| 9 125
ATL-BSA28| 45 | — |135] 44 | 58 |3x3x15| 568 | 9 |46 | 20| 63B14 55]90 | 75|60 |11 |12
ATL-BSA 30| 50 | 54 [149| 52 | 66 |3x3x15| 62 | 10 | 564 | 22 | 63B14 |55|90 |75 |60 | 11| 12
ATL-BSA 40| 57 | 61 [179 53 | 80 |5x5x20| 69 | 14 54 | 30| 71B14 |65]105/85 70|14 |12
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2.5 OPTIONEN

ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 50 - 63 - 80

Einzelne Antriebswelle
Code: Vers.1
_ J I
I Nk
n ju)
[N
@m 1
G, tiefg 172 C1 |1/2 C2
6 Bohrungen je 60° '
Doppelte Antriebswelle
Code: Vers.2
N ~
A k ; Kk
) '
- Aé f—— —
0 0
ju) n n o
[ [
@m 1
G, tief g c2 G, tief g
6 Bohrungen je 60° 6 Bohrungen je 60°
Motorflansch IEC _ B5 (Flansch und Hohlwelle)
Code: Vers.3
=) G
I
z % i
- o A
H, 4 Bohrungen je 90° 172 C1 Y
Motorflansch IEC _ B5 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle
Code: Vers.4
! @ I IS R\ 775\ —
o — I
S &) o 0 W
i o n —_— 1 ~1—1
.. & —
ON 172 T1 | f @m
H, 4 Bohrungen je 90° |1/2 (4 G, tief g
' 6 Bohrungen je 60°
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ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.5 OPTIONEN

ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 50 - 63 - 80

Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung)

Code: Vers.5

QW1

ON1

H1, 4 Bohrungen je 90°

172 1

OP1

M1

Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung) mit zweiter Antriebswelle

Code: Vers.6
AN @ K ~—— lto- —
< +— A - W7
S of S ° "
../‘ '; n 3 ’\a_/
Q ——— L
ON1 1/2 C1 1 ?m
H1, 4 Bohrungen je 90° |1/2 2 Y1 G, tief g
' 6 Bohrungen je 60°
Cl | C2 G L g |od k Zm| n
ATL-BSA 50| 136 | 222 | M5 | 102 | 10 | 19 |6x6x30| 64 | 40
ATL-BSA 63| 165 | 269 | M6 | 125 | 14 24 | 8x7x40| 63 50
ATL-BSA 80| 205 | 330 | M6 | 143 | 14 | 28 |8x7x40| 74 | 60
Motorflansch IEC: Flansch und Hohlwelle
IEC Motor H dM <IN P dW Y f
ATL-BSA50| 63B5 71B5 | M8 [ 140|160 [ 115130 | 95 [ 110 | 11 | 14 [102 | 12
ATL-BSA 63 80 B5 M10 200 165 130 19 100 | 12
ATL-BSA80| 80B5 | 90B5 | MI10 200 165 130 19 | 24 119 ] 12
Motoranbau IEC: Motorglocke und Kupplung
IEC Motor H1 @ M1 N1  P1 W1 Y1 f1
ATL-BSA 50| 80B14 | 80B5 |@6.5/M10| 120 | 200 | 100 | 165 | 80 | 130 | 19 | 182 | 10 | 12
ATL-BSA 63| 90B14 | 90B5 |&8.5/M10 | 140 | 200 | 115 | 165 | 95 | 130 | 24 | 220 | 10 | 12
ATL-BSA 80| 100 B14 | 100B5 | 8.5/ M12 | 160 | 250 | 130 | 215 | 110 | 180 | 28 | 240 | 15 17
Motoranbau IEC: Motorglocke und Kupplung
IEC Motor H1 & M1 & N1 P W1 Y1 f1
ATL-BSA 50| 90B14 | 90B5 |©8.5/M10| 140 | 200 | 115 | 165 | 95 | 130 | 24 | 182 | 10 | 12
ATL-BSA 63 [100-112B14100-112 B5 @ 8.5| M12 | 160 | 250 | 130 | 215 | 110 | 180 | 28 | 220 | 15 17
ATL-BSA 80| 112B14| 112B5 |38.5/ M12 | 160 | 250 | 130 | 215 | 110 | 180 | 28 | 240 | 15 | 17
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ATL Baurecihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.5 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 100 - 125

Einzelne Antriebswelle
Code: Vers.1

~

D

o
e

Mmoo
oJ

2d j6

172 C1 172 C2

Doppelte Antriebswelle
Code: Vers.2

—

e

@
od j6
ﬂUx
M l"ll
i '
L™= o
@d j6 ghx

a
C2

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle)

Code: Vers.3
L J

[N
X\\;} ‘
=]

N ‘L | f
H, 4 durchgehende Bohrungen je 90° 1/2 1 Y

Motorflansch IEC _ B14 (Flansch und Hohlwelle) mit zweiter Antriebswelle

Code: Vers.4

L
N
P

¥ |
N n J__i

172 T
1/2 C2 Y

7
S <

| S—N— |

oP
oM

il

2d j6

H, 4 durchgehende Bohrungen je 90°
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ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.5 OPTIONEN
ANTRIEBSAUSFUHRUNG - BaugréBe 100 - 125

Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung)
Code: Vers.5

L @ =
( > \V |
j’ |
- g ; %}E—: g g
&/ a |
- g__#\é__
N
ON1 f
H1, 4 durchgehende Bohrungen je 90° 1/2 C1 Y1
Motoranbau IEC _ B5 oder IEC B14 (Motorglocke + Kupplung) mit zweiter Antriebswelle
Code: Vers.6
0 ¥ kK oo |
q [
— ¥ ' 1 -—HE—: g g
S 2, g !
i |
; 8 g___,\é }
N n
ON1 1/2 C1
H1, 4 durchgehende Bohrungen je 90° 1/2 C2 Y1
C1 | C2 L | od k n
ATL-BSA 100 | 276 | 378 | 225 | 32 [10x8x40| 60
ATL-BSA 125 | 346 | 490 | 260 | 38 |10x8x60| 80
Motorflansch IEC: Flansch und Hohlwelle
IECMotor | H [ OM| &N | P | OW| Y f
90 B5 M10| 200 | 165 | 180 | 24 | 142 | 17
ATL-BSA 100 100-112B5| M12 | 250 | 215 | 180 | 28 | 142 | 17
Motoranbau IEC: Motorglocke und Kupplung
IEC Motor | H1 [ M1 N1 | P1 | W1| Y1 1
ATL-BSA 100 132B5 |M12 | 300 | 265 | 230 | 38 | 297 | 18
132B5 | M12 | 300 | 265 | 230 | 38 | 508 | 16
e e 160B5 |M16 | 350 | 300 | 250 | 42 | 520 | 22
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ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe

25 ZUBEHOR
ELEKTRISCHE ENDSCHALTER  Code FCE

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Aufgrund der robusten und sehr zuverlassigen Ausfuhrung sind diese Endschalter
auch fUr Anwendungen einsetzbar, die unmittelbar Umwelteinflissen ausgesetzt sind. Die ELEKTRISCHEN
EnpbscHALTER FCE sind fur alle Standardhublangen, auf Anfrage auch fur Sonderhublangen lieferbar.

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE bestehen aus 2 Mikroschaltern (Offner, NC), die in einem abgedichteten
Gehéause aus Technopolymer oder Aluminium integriert sind. Zwischen der sich bewegenden Stange und
dem Gehdause befindet sich ein Schaber. Die Mikroschalter werden durch spezielle Endanschlage aktiviert,
die auf der Stange (aus rostfreiem Stahl) in Hubrichtung mitgezogen werden. Beim Wechseln der Hub-
richtung wird der Mikroschalter durch eine vorgespannte Feder wieder geldst.

Einstellen der Endpositionen: Anschlag Nr. 1 gibt die Endlage des EINGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES (LC),
Anschlag Nr. 2 die Endlage des AUSGEFAHRENEN LINEARANTRIEBES (La).

Die maximale Arbeitshublange wird erreicht, indem die Endanschlage Nr. 1 und Nr. 2 in den duBersten
Positionen eingestellt werden. In diesen Endlagen bleibt noch ein zusatzlicher Sicherheitshub, bevor der
Linearantrieb den mechanischen Endanschlag erreicht. Der vorhandene Sicherheitshub darf nicht genutzt
werden! Wenn die Anwendung diesen zusatzlichen Sicherheitshub zum Stoppen des Linearantriebes
erfordert, kontaktieren Sie bitte SERVOMECH.

ACHTUNG: Die erforderliche Hublange der Anwendung darf den maximal méglichen Arbeitshub
des Linearantriebes nicht lGberschreiten (siehe auch das Spezifikations-Kontrollprotokoll, das mit
dem Linearantrieb beigestellt wird).

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE muUssen, wie im nachstehenden elektrischen Anschlussplan dargestellt
ist, an die Steuereinheit (nicht im Lieferumfang enthalten) angeschlossen werden. Nur so kann eine recht-
zeitige Motorabschaltung erfolgen, und eine Beschadigung des Linearantriebes verhindert werden.

EINSTELLBARE

A
RINGE WEISS Al H
1 2 graun FC1
2 :_}-' £} f GRUN FC 2
F (=l GELB
— 0
I ] )
i L
Vi
ENG
EINGEFAHRENE Léange (Lc) wird mit RING 1 eingestellt —
und mit SCHALTER FC 1 begrenzt |© 3
AUSGEFAHRENE Lange (La) wird mit RING 2 eingestellt
und mit SCHALTER FC 2 begrenzt
SCHALTSCHEMA Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FCE sind fUr Hubgeschwindig-
+ V—y t ' 1 + V| keitenbisca.30mm/svorgesehen. Furhéhere Hubgeschwindig-
flq SB1 /K1 {Lq SB2 /Kz keiten empfehlen wir die Verwendung von magnetischen oder
induktiven Endschaltern, da in diesen Fallen die Linearantriebe
K2 KA aufgrund moglicher Massentragheitsmomente Gber den End-
BRAUN GELR anschlag fahren kénnten, womit der Endschalter beschadigt
werden kénnte. Das Stoppen kann durch den Einsatz eines
FC1 FC 2 Bremsmotors unterstitzt werden.
WEISS GRUN NENNWERTE DES SCHALTERS
Spannung 250VAC | 30vDC | 125V DC
K1 K2 Strom (ohmsche Last) 5A 5 A 1.4 A
_V—e . _ v | [Strom (induktive Last) 3A 01A —
—t SCHLIESSER _——= OFFNER Die Schalter werden standardmaBig mit einem 1.5 m langen
1t MKROSCHAL TER Anschlusskabel (4 x 0.75 mm?) geliefert. Auf Anfrage sind auch
; E:] langere Anschlusskabel und Mikroschalter mit max. 10 A Strom
- TASTE RELAISSPULE | (ohmsche Last) lieferbar.
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ATL Baureihe und BSA Baureihe Linearantriebe
2.5 ZUBEHOR

ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 N N |~ -
L3 L3 E E
N N
E E

S S

ELEKTRISCHE ENDSCHALTER Code FC

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER bestehen aus 2 Baugruppen. Jede Baugruppe besteht
aus einem elektrischen Schalter (FC 1, FC 2), der auf einer entsprechenden Befestigungsvorrichtung montiert
und von einer Nocke aktiviert wird. Diese Nocke wird von der Laufmutter des Linearantriebes und von
einer Feder gedreht. Diese Feder deaktiviert den Schalter, indem die Nocke wieder in die neutrale Stellung
gebracht wird. Die gesamte Baugruppe befindet sich in einem mit einer Gummidichtung abgedichteten
Alu-gehéduse, das auf dem Schutzrohr des Linearantriebes montiert ist. Jede dieser Baugruppe dient zur
Hubbegrenzung in den zwei Endlagen (Lc oder La), nicht aber zur Erkennung einer mittleren Position. Die
Endschalter sind nicht einstellbar. Schalter FC 1 Baugruppe

des Schalters FC 1

Gehause

Befestigupés-
vorrichtung

von der Feder
aktivierte Nocke

Baugruppe

Laufmutter
= des Schalters FC 2

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC missen wie im elektrischen Anschlussplan auf Seite 88 dargestellt ist, an
die Steuereinheit (nicht im Lieferumfang enthalten) angeschlossen werden. Nur so kann eine rechtzeitige
Motorabschaltung erfolgen, und eine Beschadigung des Linearantriebes und der Maschine verhindert
werden.

NENNWERTE DES SCHALTERS
Spannung 250V AC | 125V AC | 125V DC
Strom (ohmsche Last) 16 A 16 A 0.6 A
Strom (induktive Last) 10A 10A 0.6 A

Die ELEKTRISCHEN ENDSCHALTER FC sind fUr die BaugréBBen 100 und 125 der ATL und BSA Baureihen lieferbar.

89



EIServomech
ATL Baurecihe und BSA Baureihe Linearantriebe

2.5 ZUBEHOR

MAGNETISCHE ENDSCHALTER Code FCM

Die MAGNETISCHEN ENDscHALTER FCM ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern
das Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene
Beschadigung des Linearantriebes. Bei Verwendung mehrerer Endschalter kbnnen entlang des Arbeits-
hubes verschiedene Positionen unabhangig voneinander erkannt werden.

Diese Sensoren kénnen sowohl zum Stoppen, als auch zur Positionserkennung des Linearantriebes
wéhrend seiner Hubbewegung verwendet werden.

Ein auf der Laufmutter befestigter Magnetring erzeugt um das &uBere Schutzrohr ein Magnetfeld von 100 Gaub.
Die am auBeren Schutzrohr befestigten Endschalter funktionieren aufgrund des kontinuierlichen Magnet-
feldes in jeder beliebigen Winkelposition.

Flr das auBere Schutzrohr werden amagnetische Materialien, wie eloxiertes Aluminium oder rostfreier
Stahl, verwendet, um ein ausreichendes Magnetfeld zu erreichen und somit die Schalter zu aktivieren.
Linearantriebe mit MAGNETISCHEN ENDSCHALTERN werden standardmalig mit einem Schutzrohr aus eloxiertem
Aluminium geliefert; auf Anfrage kann das Schutzrohr auch aus rostfreiem Stahl geliefert werden.

Die MAGNETSENSOREN werden am Schutzrohr mit amagnetischen Klemmen befestigt. Um die Funktionsfahigkeit
gewahrleisten zu kbnnen, muss der Endschalter mit der Typenbezeichnung nach oben eingebaut werden.

ACHTUNG: Um Fehlfunktionen und Beschadigungen zu vermeiden, halten Sie sich bitte an die im
Katalog angegebenen max. zugelassenen Leistungen des Linearantriebes!

Die magnetischen Endschalter sind zur Ansteuerung eines elektrischen Relais
vorgesehen und dirfen auf keinen Fall an die Versorgungsspannung des Elektro-
motors angeschlossen werden.

braun
FC 2 (fC blau %FC1
[ |

fl

4
N

e
= ANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): Schalter FC 1
=  ANTRIEB AUSGEFAHREN (La): Schalter FC 2
Linearantriebe mit MAGNETISCHEN ENDSCHALTERN FCM haben einen kirzeren Arbeitshub als im Hubcode
angegeben. Die effektive Arbeitshublange ist kirzer als der Nominalhub, da der Endschalter FC 1 das
Signal bereits vor dem Erreichen der Endlage gibt. Die entsprechenden effektiven Arbeitshublangen der
Linearantriebe sind in den Kapiteln ABMESSUNGEN mit FCM - STANDARD HUBLANGEN angegeben.
Bei Verwendung mehrerer Endschalter ist zu beachten, dass der/die zusatzliche(n) Endschalter innerhalb
des Arbeitshubes sowohl beim Ein-, als auch beim Ausfahren des Linearantriebes ein Signal abgeben. Das
Schubrohr bleibt aber beim Ein- und Ausfahren nicht in derselben Position stehen. Wenden Sie sich bitte
bei Bedarf an SERVOMECH, um diesen Unterschied zu berechnen.
Die Position der magnetischen Endschalter kann muhelos durch Verschieben der Befestigungsklemmen
am &uBeren Schutzrohr eingestellt werden.
Die 2 auBersten Positionen der Endschalter sind wie folgt:
= LINEARANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): der Endschalter berUhrt das Getriebegehduse des Linearantriebes.
= LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN (La): der Endschalter darf die duBerste Markierung auf dem Schutzrohr
nicht Uberragen.
Die maximale Arbeitshublange ist im Kapitel ABMESSUNGEN fUr Hubldngen bis 800 mm angegeben. Bei
Sonderhublangen Uber 800 mm darf die &uBerste Markierung auf dem Schutzrohr nicht Uberschritten
werden. Bei Bedarf bitte um Ricksprache mit SERVOMECH.
ANMERKUNG: Die Verdrehsicherung AR ist bei Verwendung MAGNETISCHER ENDSCHALTER nicht lieferbar.
Die MAGNETISCHEN ENDSCHALTER FCM sind flir die BaugroBen 20 ... 40 fur die ATL und BSA Baureihen lieferbar.
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2.5 ZUBEHOR

SCHALTSCHEMA
MIT OFFNERKONTAKT MIT SCHLIESSERKONTAKT
+ V + V ? T ’ ? T + V
K1\ SB1 K2\ SB2
BRAUN BRAUN
[¢]Fc1 [¢]Fc2
BLAU KA BLAU KB
Elj KA K1 kB K2
-V S v—s : : — v

—t SCHLIESSER _—= OFFNER

REEDSCHALTER

_l_ TASTE E:I RELAISSPULE

ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN
Spannung (3...130) vV DC (83...130) VAC
Max. Leistung 20 W 20 VA
Max. Stromaufnahme 300 mA (ohmsche Last)
Max. induktive Last 3 W (einfache Spule)

Die MAGNETSENSOREN werden standardméBig mit einem 2 m langen Anschlusskabel (2 x 0.25 mm?) geliefert.

ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 N N |~ -
L3 L3 E E
N N
E E

g

K2

o o

i3
i
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25 ZUBEHOR
INDUKTIVE ENDSCHALTER Code FCP

Die INDUKTIVEN ENDSCHALTER FCP ermdglichen die Hubeinstellung eines Linearantriebes und verhindern das
Ausfahren des Hubzylinders bis zum mechanischen Endanschlag und eine damit verbundene Beschadigung
des Linearantriebes. Zur Erkennung von mittleren Positionen ist die Verwendung mehrerer Endschalter moglich.

Die INDUKTIVEN SENSOREN werden am auBeren Schutzrohr in der gewunschten Position montiert. |hre
Position kann nicht verandert werden. Die Endschalter sind standardmaBig als Offner (NC) ausgefuhrt.

M M
FC 2 H . FC1 H 272,
gz = -."//////////////////EI//////////////////////////////// ‘\‘21 w:o:l:s;. —~
/IIIIIIIIIIIII}))))III/II/IJ 77207 787 777777 707 777 70T 77 7 70 7T 7 7 77 T 77T e €
“w\\‘\‘M‘\‘\‘MH\‘M‘\‘M‘ }
ok ‘));%:—mmlymmm g« ,ﬁ‘“ /
\\ =] ' _,,‘ 7 /“ / =t
TN\ M12x] /
\\
) .
m = ANTRIEB EINGEFAHREN (Lc): Schalter FC 1
A /A 1 » ANTRIEB AUSGEFAHREN (La): Schalter FC 2
n
o
SCHALTSCHEMA
+ V + V
ELEKTRISCHE EIGENSCHAFTEN BRAUN BRAUN
Versorgungsspannung (10 ... 30) V DC FC 1 E SCHWARZ  bs 5 E SCHWARZ
Max. Ausgangsstrom 200 mA BLAU BLAU
Spannungsabfall (aktivierter Schalter) < 3V (200 mA) 3 3
Die Sensoren werden standardmaBig mit einem 2 m SB1 - [K1 SBz - [KZ
langen Anschlusskabel (3 x 0.2 mm2) geliefert.
——t SCHLIEESSER _—= OFFNER K2 K1
[P+ INDUKTIVER SCHALTER K1 K2
E_ TASTE E:] RELAISSPULE -V . . -V
ANSCHLUSSPLAN
Drehstrommotor Wechselstrommotor Gleichstrommotor
L1 L1 | L1 L1 |+ +
L2 L2 | N N |~ -
L3 L3 | E E
N N
E E
d d ; 1 d d q ; a d
LA -V A o3 T A CH A« e
S ]
[T sl | =Ll
|
| L | NEN
N/ | N/ |
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2.5 ZUBEHOR

VERDREHSICHERUNG Code AR
PASSFEDER

@% N

LAUFMUTTER SCHUTZROHR LAUFMUTTER

e

Um eine lineare Hubbewegung zu garantieren, ist das Drehen der Laufmutter und somit des mit dieser
verbundenen Schubrohres zu verhindern. In einigen Anwendungen verhindert die Ausfuhrung der Maschine
selber das Drehen der Laufmutter und ermdglicht somit eine lineare Hubbewegung.

Bei manchen Anwendungen aber ist die zu bewegende Last nicht gefUhrt und kann deshalb in Drehung
versetzt werden. Um eine lineare Hubbewegung zu erreichen, ist in diesen Féllen eine VERDREHSICHERUNG
AR vorzusehen. Diese ist auf Anfrage lieferbar.

Die genutete Bronze-Laufmutter wird mit Hilfe einer Stahl-Passfeder gefuhrt, die im Inneren des Schutz-
rohres befestigt ist.

Folgende BaugréBen kdnnen mit VERDREHSICHERUNG AR geliefert werden: ATL 25, ATL 28, ATL 30, ATL 40,
ATL50, ATLE63undATL 80. Die VERDREHSICHERUNG AR ist NICHT LIEFERBAR fUr ATL 20; alle Trapezgewindespindel
- Linearantriebe (ATL Baureihe), die mit MAGNETISCHEN ENDSCHALTERN ausgestattet sind und alle Kugel-
umlaufspindel - Linearantriebe (BSA Baureihe).

RUTSCHKUPPLUNG Code FS

TELLER- SCHNECKENRAD - Di€ RUTSCHKUPPLUNG FS schiitzt den Linearantrieb und die ent-
FEDER BUCHSE sprechende Maschine vor Beschadigungen bei dynamischer
Uberlast wéhrend des Betriebes, sowie vor einer nicht
ordnungsgemaBen Verwendung, die das Ausfahren des
Linearantriebes bis zum mechanischen Endanschlag zur
) Folge haben kénnte. Die RUTSCHKUPPLUNG FS ist ein Dreh-
momentbegrenzer am Schneckenrad des Getriebes. Der
{ Drehmomentbegrenzer wird mit einer definierten Vor-
H0 , spannung montiert, die flr jeden Linearantrieb, abhangig
= von dessen Untersetzung und Leistungen, festgelegt ist.

Die entprechenden Daten sind den LEISTUNGSTABELLEN ZU

entnehmen.
SCHNECKENRAD L
VORSPANNUNGSRING Auf Anfrage kann ab Werk eine individuelle Vorspannungs-

einstellung vorgenommen werden. Bitte dies in der
Bestellung anfuhren.

Bei Uberlast beginnt die RUTSCHKUPPLUNG FS zu drehen, das Schubrohr bleibt stehen, der Elektromotor
hingegen lauft weiter.

Sinkt die Uberlast auf den eingestellten Wert oder darunter, kann die RUTSCHKUPPLUNG FS das erforderliche
Drehmoment wieder Ubertragen und das Schubrohr bewegt sich weiter. Die RUTSCHKUPPLUNG FS dient
nicht als Lastbegrenzung, sondern nur zur Absicherung des Linearantriebes gegen Uberlast. Die RUTSCH-
KUPPLUNG FS darf nicht als Hubbegrenzung verwendet werden! Wenn diese zu oft verwendet wird, fuhrt
dies zu einem friihzeitigen VerschleiB, die Vorspannung reduziert sich, wodurch der eingestellte Lastwert
entfallt.

Die RUTSCHKUPPLUNG FS ist fur die BaugréBen 20, 25, 28, 30 und 40 der ATL und BSA Baureihen lieferbar.

F= N\

e
@
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2.5 ZUBEHOR

SICHERHEITSLAUFMUTTER  Code MS

SICHERHEITS-
LAUFMUTTER
4
2r =
( ]
Zul VAN e
| ——
/\IJ [ F \ NE

E=N
HAUPTLAUFMUTTER %

hangt von der Last ab. Die SICHERHEITSLAU

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist eine zusatzliche Bronze-
Laufmutter, die mit zwei Passstiften mit der Hauptlaufmutter
verbunden ist. Der Abstand zwischen den beiden Laufmuttern
entspricht bei einem neuen Linearantrieb der halben Gewinde-
steigung des Trapezgewindeprofils. Ist die Hauptlaufmutter
auf die halbe Gewindesteigung abgenUtzt oder durch unsach-
gemaBe Benltzung beschadigt, wird die Last von der SICHER-
HEITSLAUFMUTTER MS gehalten.

Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS kann die Last nur in eine
Richtung abstitzen. Die Position der SICHERHEITSLAUFMUTTER MS
FMUTTER MS ist fur Spindelbelastungen auf Druck erhaltlich. Bei

Applikationen mit Zugbelastungen wenden Sie sich bitte an SERVOMECH.
Die SICHERHEITSLAUFMUTTER MS ist fur alle Trapezgewindespindel — Linearantriebe (ATL Baureihe) lieferbar,

ausgenommen ATL20 mit MAGNETISCHEN E

FALTENBALG Code B

LINEARE ABSOLUTWERTGEBER

DREHGEBER

NDSCHALTER FCM.,

Werden Linearantriebe unter besonderen Umwelteinflissen
wie Staub, Feuchtigkeit, usw. eingesetzt, kann es dadurch zur
Beschéadigung der Dichtung zwischen Schubrohr und Schutzrohr
kommen. In diesen Féllen empfiehlt sich die Verwendung eines
FALTENBALGES B zum Schutz der Dichtungen und der Spindel.

Auf Anfrage sind auch Faltenbélge fUr besonders aggressive
Umweltbedingungen lieferbar.

Auf Anfrage kdnnen alle Antriebe der ATL und BSA Baureihen
mit einem externen, LINEAREN ABSOLUTWERTGEBER (Linear-
potentiometer oder Linearencoder) geliefert werden.

Fur weitere Informationen wenden Sie sich bitte an
SERVOMECH.

Zur Positionstberwachung kénnen die Antriebe der ATL oder BSA Baureihen (alle BaugroéBen) mit einem
Inkremental — Drehgeber geliefert werden, der auf der dem Motor gegenUberliegenden Antriebswelle

montiert wird.

Auf Anfrage kann der Linearantrieb auch mit einem absoluten Drehwertgeber geliefert werden.

Bei einem Linearantrieb mit Gleichstrommotor kann auf Anfrage der Elektromotor selber mit einem
dynamischen Tachometer ausgestattet sein.
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2.5 ZUBEHOR

DREHGEBER Code ENC.4

Inkrementaler, bidirektionaler, Hall-Effekt — Drehgeber
Aufldsung: 4 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)

Versorgungsspannung: (8 ... 32) V DC
Max. Ausgangsstrom (l,;): 100 mA
Maximaler Spannungsabfall am Ausgang:

bei Belastung gegen zu O und |, = 100 mA: 4.6V

bei Belastung gegen zu + V und |, ; = 100 mA: 2V
Schutz:

gegen Kurzschluss

Verpolungssicher

bei falschem Anschluss
Kabellange: 1.3 m
Schutzart: IP 55

g F}P\‘ ANTRIEB A [mm]
1

— = ATL - BSA 20 88
ATL - BSA 25 88

m = ATL-BSA28 | 88
: i [ ATL-BSA30 | 96
| LEHJ ATL-BSA40 | 112

[
|
280

GELB L ‘l
————T— (8 .. 32) Vdc |
WEISS
Eel L _____ J
§ % GRUN L T e U 1
w T Kanal A max. Ausgangsstrom 100 mA |
—l—OBRAUN C Kanal B |—\_,_\_max. Ausgangsstrom 100 mA _:
DREHGEBER Code GI.2X (nur fir ATL-BSA 30 lieferbar)
Inkrementaler, bidirektionaler, Hall-Effekt — Drehgeber
Auflésung: GI.21: 1 Impuls pro Umdrehung
Gl.24: 4 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)
Versorgungsspannung: (6 ...24) VDC, max. 25V DC
Stromaufnahme ohne Last: 5 mA
Max. Ausgangsstrom: 50 mA
Schutz:
gegen Uberspannung
Verpolungssicher
Kabelldnge: 1.5 m
—r.zz'::N fe 5. 20 vic mox. 25 vee V_ER;O;G_UN; 7:
% % L _O_V _______________________ |
2Ol A [T L Nermausgongsetran 20 ma T
Mto Kanal B Nennausgangsstrom 20 mA _:
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2.5 ZUBEHOR

DREHGEBER Code EH 53

Inkrementaler, bidirektionaler, optischer Drehgeber
Auflésung: 100 oder 500 Impulse pro Umdrehung
Ausgang: PUSH-PULL
2 Kanéle (A und B, 90° Phasenverschiebung)
NULLSIGNAL
Versorgungsspannung: (8...24)VDC
Stromaufnahme ohne Last: 100 mA
Max. Ausgangsstrom: 50 mA
Kabellange: 0.5 m
Schutzart: IP 54

ROT r

ENCODER
EH 53

—— 1 Kanal A : : max Ausgangsstrom 50 mA |
Kanal B : : max Ausgangsstrom 50 mA AUSGANG :

————L e NULLSIGNAL max Ausgangsstrom 50 mA I

2.6 SONDERAUSFUHRUNGEN

Auf Anfrage sind Sonderausfihrungen der Linearantriebe lieferbar, die fUr spezifische Applikations-
erfordernisse geeignet sind.

Einige Beispiele:

- Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- Schutzrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 1.4301 - DIN X 5 CrNi 1809

- spezielle Schmiermittel fur hohe oder niedrige Umgebungstemperaturen

- spezielle Schmiermittel fur die Lebensmittelindustrie

- Vitondichtungen fir hohe Temperaturen, Silikondichtungen flr niedrige Temperaturen

- Schaber mit Doppellippe aus Stahl (Eisschaber)
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2.7 BESTELLCODE

ATL 30 RN2 C300 FO = FCE Vers. 3 RH
1 2 3 4 5 6 7 8.A 8.B
SP FS
9
Brems — Drehstrommotor 0.18 kW 4 polig 230/400V 50Hz IP55 Isol. F wW
10.A 10.B
1 Baureihe
ATL oder BSA
2 Baugroie Seite 42 ... 45
20, 25, 28, 30, 40, 50, 63, 80, 100, 125
3 Untersetzung Seite 42 ... 45
RH1, RV1, RN1, RL1, RXLA1
RH2, RV2, RN2, RL2, RXL2
4 Hublange
C100, C200, C300, C400, C500, C600, C700, C800
(oder Sonderhublangen auf Anfrage)
5 Vorderer Befestigungskopf Seite 54 ... 81
BA - standard Befestigungskopf mit Innengewinde
ROE - Hohlendkopf
FO - Gabelkopf
TS - Kugelgelenkkopf
FL - Flanschkopf
TF - Stangenkopf
6 Ausrichtung des vorderen und hinteren Befestigungsanschluss des Linearantriebes Seite 82
STANDARD (ohne Code) oder RPT9O0°
7 Endschalter
FCE - elektrische Endschalter Seite 88
FC - elektrische Endschalter Seite 89
FCM-NC - magnetische Endschalter, Offnerkontakt Seite 90
FCM-NO - magnetische Endschalter, SchlieBerkontakt Seite 90
FCP - induktive Endschalter Seite 92
8.A  Antriebsausfuhrungen Seite 83 ... 87
Vers.1 - einzelne Antriebswelle
Vers.2 - doppelte Antriecbswelle
Vers.3 - Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle)
Vers.4 - Motorflansch IEC (Flansch und Hohlwelle) + 2. Eintriebswelle
Vers.5 - Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung)
Vers.6 - Motoranbau IEC (Motorglocke und Kupplung) + 2. Eintriebswelle
8.B  Elektromotor - Anbauseite Seite 82
RH (standard) oder LH
9 Zubehor
SP - Lagerbock Seite 54 ... 81
Fl - Befestigungsflansch Seite 82
AR - Verdrehsicherung Seite 93
FS - Rutschkupplung Seite 93
MS - Sicherheitslaufmutter flr Drucklast Seite 94
B - Faltenbalg Seite 94
Drehgeber - EH 53 oder ENC.4 oder Gl2X oder vorgegebene Spezifikationen angeben Seite 95 ... 96
10.A  Elektromotor - Daten Seite 200 ... 201
10.B  Klemmkastenposition des Elektromotors Seite 82
11 Weitere Angaben
z.B.: Schubrohr aus rostfreiem Stahl W. Nr. 4301 — DIN X 5 CrNi 1809
z.B.: Tieftemperaturfett
12 Ausgefulliter TECHNISCHER AUSLEGUNGS—FRAGEBOGEN Seite 98 ... 99
13 Applikationslayout
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Linearantriebe ATL und BSA Baureihen Datum:

EZServomech BaugroBe 20 - 25 - 28 - 30 - 40

Technischer Auslegungs-Fragebogen / /
APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: __ mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: _ _mm/s __ _mm/min ___ m/min DAUER FUR 1 ARBEITSHUBLANGE: ____s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN
EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
ERFORDERLICHE LEBENSDAUER: __ Zyklen _ Stunden ___ Kalendertage Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR __ °C O STAUB  FEUCHTIGKEIT ___ % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE
O Trapezgewindespindel Linearantrieb ATL Baureihe O Kugelumlaufspindel Linearantrieb BSA Baureihe

BaugréBe: 020 025 028 0 30 040

Untersetzung: ORH2 ORH1 ORV2 ORV1 ORN2 ORN1 ORL2 ORL1 ORXL2 O RXL1

O BA =
O RPTO0°
s T
. .
aniaall
MOTOR — ANBAUSEITE,| = ™ o

HAUPTANTRIEBSEITE |1 ' 1 yly |
O FO O LINKS (LH) IRIEY etam)

MOTOR - ANBAUSEITE,
HAUPTANTRIEBSEITE

s

[
1

I

O FL = |0 RECHTS (RH) I
= il

ELEKTROMOTOR O Drehstrommotor O Wechselstrommotor O Gleichstrommotor 24 V oder 12V 0O OHNE BREMSE 0O MIT BREMSE
ENDSCHALTER O ELEKTRISCHE FCE O MAGNETISCHE FCM O INDUKTIVE FCP

O VERDREHSICHERUNG AR O RUTSCHKUPPLUNG FS O SICHERHEITSLAUFMUTTER MS

O FALTENBALG O SCHUBROHR AUS ROSTFREIEM STAHL O SCHUTZROHR AUS ROSTFREIEM STAHL

POSITIONSABFRAGE MIT O DREHGEBER O LINEARER GEBER

WEITERE ANGABEN:

SERVOMECH S.p.A. @ + 39 051 6501711 + 39 051 734574  E-mail: info@servomech.it




Linearantriebe ATL und BSA Baureihen Datum:

EaServomech BaugroBe 50 - 63 - 80 - 100 - 125
Technischer Auslegungs-Fragebogen / /

APPLIKATION:
ERFORDERLICHE HUBLANGE: __ mm
ERFORDERLICHE HUBGESCHWINDIGKEIT: __ mm/s ______ mm/min m/min  DAUER FUR 1 ARBEITSHUBLANGE: ___s
STATISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
DYNAMISCHE LAST: ZUG: N DRUCK: N bei HUB mm
LINEARANTRIEB O VIBRATIONEN VORHANDEN O KEINE VIBRATIONEN VORHANDEN
EINSCHALTDAUER: Zyklen / Stunde Betriebsstunden / Tag Anmerkungen:
ERFORDERLICHE LEBENSDAUER: Zyklen __ Stunden __ Kalendertage Anmerkungen:
UMGEBUNG: TEMPERATUR __ °C O STAUB FEUCHTIGKEIT ___ % AGGRESSIVE UMGEBUNGSEINFLUSSE

O Trapezgewindespindel Linearantrieb ATL Baureihe

O Kugelumlaufspindel Linearantrieb BSA Baureihe

BaugréBe: a 50 O 63 O 80 0100 0125
Untersetzung: [ RV2 O RVA1 O RN2 O RN1 O RL2 O RL1 O RXL2 ORXL1
O BA — - - E
o | ff—

MOTOR - ANBAUSEITE,
HAUPTANTRIEBSEITE -[]-
O LINKS (LH) ‘
0 TS @ J\E:‘\l
; LA B = =
ﬁg;*” @ -
i
O FL
JE' MOTOR - ANBAUSEITE,| [ [~ [IIH]]
HAUPTANTRIEBSEITE :
O RECHTS (RH) il
—l/

O DREHSTROMMOTOR

O OHNEBREMSE 0O MIT BREMSE

ENDSCHALTER 0O ELEKTRISCHE FCE
O VERDREHSICHERUNG AR
O FALTENBALG
POSITIONSABFRAGE MIT

WEITERE ANGABEN:

O

O SCHUBROHR AUS ROSTFREIEM STAHL

O DREHGEBER

INDUKTIVE FCP O ELEKTRISCHE FC

O SICHERHEITSLAUFMUTTER MS

O SCHUTZROHR AUS ROSTFREIEM STAHL
O LINEARER GEBER

SERVOMECH S.p.A.

Qj + 39 051 6501711

+ 39 051 734574 E-mail: info@servomech.it




EZServomech

LINEARANTRIEBE ATL - BSA Baureihen
SPEZIFIKATIONS-KONTROLLPROTOKOLL

M-PRO-09 Rev.2

Seite 1 von 2

O

ATL Baureihe

Trapezgewindespindel - Linearantriebe

O

BSA Baureihe

Kugelumlaufspindel - Linearantriebe

BESTELLCODE:

Seriennumer:

STANDARD

KOPF BA O
GABELKOPF FO O
KUGELGELENK-

KOPF TS O
FLANSCHKOPF FL O

HOHLENDKOPF ROE O

STANGENKOPF TF O

HAUPTABMESSUNGEN DES LINEARANTRIEBES (bzgl.

R
anil
mjm‘l | um‘
IR
o b
B — B ——
}==1M
HUBLANGE Lc
La = Lc + HUBLANGE
e =1 A
HUBLANGE | Lc
La = Lc + HUBLANGE
& O
HUBLANGE | Lc

La = Lc + HUBLANGE

| HUBLANGE | Lc

La=Lc + HUBLANGE
l—— foF
HUBLANGE Lc

La = Lc + HUBLANGE

| )
| 0

HUBLANGE Lc
La = Lc + HUBLANGE

HAUPTANTRIEBSSEITE
LINKS

HAUPTANTRIEBSSEITE
RECHTS

ELEKTROMOTOR

Drehstrom
Wechselstrom
Gleichstrom

OHNE Bremse

MIT Bremse

O direkt angesteuert
O separat angesteuert

o0 000

E2Servomech QMS

KONFORM
Datum:

Unterschrift:

OBA OROE 0O TF 0O FL)

ARBEITSHUBLANGE
Lange des EINGEFAHR. ANTRIEBES:
Lange des AUSGEFAHR. ANTRIEBES:
MAX. ARBEITSHUBLANGE (La - Lo):

Lc = mm | MIN. eingefahrene lange:
La=_  mm

C= mm

MAX. ausgefahrene lénge:

BEGRENZUNG (interner mech. Anschlag)
mm

mm



ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FCE 0O MAGNETISCHE ENDSCHALTER FCM 0O
Von Mikroschaltern FC 1 und FC 2 aktiviert. Von Reedschaltern FC 1 und FC 2 aktiviert.
= Kontakt: OFFNER (NC) Die elektrischen Betriebsdaten sind auf der Oberseite des Reedschalters
= Spannung: 250V AC/30V DC angegeben.
* Strom: g 2 (PZmEtC_he Il:astt) Position des EINGEFAHR. LINEARANTRIEBES mit Schalter FC 1 eingestellt.
Sostion d EINGgllAlIJ-lF;ViINTESA)RANTRIEBES ol R 1 sinostol, | POSON @S AUSGEFAHR. LINEARANTRIEBES mit Schafer FC 2 eingestelt.
osition des . mittels Ring 1 eingestellt. ) .
Schalter FC1: Anschlusskabel WEISS und BRAUN An.schIL.JsskabeI. BRAUN und BLAU (SCHWARZ fir Wech.selkontakt)..
Position des AUSGEFAHR. LINEAB_ANTRIEBES mittels Ring 2 eingestellt. Bei Gleichstromversorgung: BRAUNES Anschlusskabel mit@® anschlieBen.
Schalter FC2: Anschlusskabel GRUN und GELB MAGNETISCHE REEDSCHALTER
EINSTELLBARE
RINGE
WEISS BRAUN BRAUN
1 2 BRAUN FC 2 FC 1
— = — GRUN —~ BLAU BLAU
I GELB = o o
i I
e e l “
J AuBerste Markierung der min. Endlage
FC1 FC2 fir Schalter FC 2
INDUKTIVE ENDSCHALTER FCP 0[O ELEKTRISCHE ENDSCHALTER FC 0O
Von Sensoren FC 1 und FC 2 aktiviert. Von Schaltern FC 1 und FC 2 aktiviert.
= Typ: induktiv, PNP = Kontakt: OFFNER (NC)
= Kontakt: OFFNER (NC) = Spannung: 250V AC / 125V AC / 125V DC
= Versorgungsspannung: (10...30) VDC = Strom: 16 A /16 A /0.6 A (ohmsche Last)
= max. Ausgangsstrom: 200 mA 10A /10A /06 A (induktive Last)
* Spannungsabfall (aktivierter Sensor): <3 V (200 mA) FC 1 - Schalter fiir die EINGEFAHRENE Position des Linearantriebes
FC 1 - Sensor fiir die EINGEFAHRENE Position des Linearantriebes Schalter FC 1: Anschlusskabel WEISS und BRAUN
FC 2 - Sensor fir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes FC 2 - Schalter fiir die AUSGEFAHRENE Position des Linearantriebes
BLAU BLAU Schalter FC 2: Anschlusskabel GRUN und GELB
BRAUN BRAUN
HWARZ HWARZ ] _‘
SC INDUKTIVER SENSOR SC I
FC FC1 - - - - - - - - - I
~ L i 1 _
- \ !
/ \ —I GRUN ] l) ‘I [WEISS
M12x1 /] T\ A LINEARANTRIEB | P [mm] GELB BRAUN
/ ATL-BSA 50
o . ATL-BSA 63l 35 ELEKTRISCHER ANSCHLUSS DES EINZELNEN SENSORS:
% o'\ ATLBSA 80
%
b FC 1: BRAUN
BRAUN - + FC 2: GELB
ELEKTRISCHER ANSCHLUSS  [{> _, [ “scHwaARZ — (nicht verkabelt)
DES EINZELNEN SENSORS: BLAU
© = ——= FC 1 - WEISS; FC 2 - GRUN
ACHTUNG!

1. Die Abmessungen Lc (LINEARANTRIEB EINGEFAHREN), La (LINEARANTRIEB AUSGEFAHREN) und C (HUBLANGE)
entsprechen den maximal mdglichen Werten.
2. VOR der ersten Inbetriebnahme des Linearantriebes sind folgende Punkte zu beachten:
» Korrekte Drehrichtung der Antriebswelle und die damit verbundene Richtung der Hubbewegung;
» Position der Endschalter: diese dirfen die duBersten Endlagen nicht tberragen;
» Korrekter Anschluss des Elektromotors und der Endschalter; korrekte Betriebsspannung.
3. Linearantriebe mit Bremsmotor:
» Die Bremse wirkt durch Federkraft und wird elektromagnetisch geliiftet. Im stromlosen Zustand ist der Motor
gebremst. Mit dem Anlegen einer Spannung 6ffnet die Bremse;
» |st die Bremse direkt am Motorklemmbrett angeschlossen, ist keine zusatzliche Versorgungsspannung erforderlich;
 |st die Bremse separat angesteuert, ist auf die richtige Versorgungsspannung zu achten;
» Bei Bremsen mit Handliftungshebel ist sicherzustellen, dass die Bremse vor Inbetriebnahme des Linearantriebes
gebremst ist.
4. Ausrichtung: es dirfen keine seitliche Radialkrafte auf den Linearantrieb wirken.

SCHNECKENGETRIEBE - SCHMIERMITTEL:
SPINDEL-LAUFMUTTER - SCHMIERMITTEL:

SERVOMECH s.p.a. Via Monaldo Calari, 1 40011 Anzola Emilia (BOLOGNA) ITALIEN
Telefon: + 39 051 6501711 Fax: + 39 051 734574 e-mail: info@servomech.it
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