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SKF-Elektromechanik = Kraft der
Hydraulik + Schnelligkeit der Pneumatik

SKF Zylinder mit Planetenrollen-Gewindetrieben verschieben die
Leistungsgrenzen von Linearantrieben.

Sie bieten lange Lebensdauer, hohe Beschleunigungen und
hochste Belastbarkeit.

Standardausfuhrung mit Servomotoren in Reihe oder parallel.
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Elektromechanische Zylind

Elektromechanische Zylinder von SKF im Vergleich mit

anderen Systemen

er

Elektromechanische  HydraulikZylinder PneumatikZylinder
Zylinder
Tragfahigkeit Sehr hoch Sehr hach Hoch
Lebensdauer Sehr lang Abhangig von der Wartung, d. h. ~ Abhangig von der Wartung, d. h.
nur bei guter Wartung lang! nur bei guter Wartung lang!
Geschwindigkeit Sehr hach Hoch Sehr hoch
Beschleunigung Sehr hoch Sehr hoch Sehr hach
Steifigkeit Sehr hoch Hoch Sehr gering
StoBfestigkeit Sehr hach Sehr hoch Hoch
Wirkungsgrad >80 % <50 % <50%
Wartungsaufwand Sehr gering Sehr hoch Hoch
Einbau Sehr einfach Aufwendig Sehr aufwendig
Positionssteuerung Sehr einfach Aufwendig Sehr aufwendig
Positioniergenauigkeit ~ Sehr hoch Durchschnittlich Durchschnittlich
Umweltbelastung Gering Haufige Leckagen Hoher Gerauschpegel
Hoher Gerauschpegel
Rollengewin de_ Das Gewindepr‘oﬁl von Spipdel
und Mutter weist am Gewinde-

trieb

In einem Rollengewindetrieb wird
die Last von der Gewindespindel
uber die balligen Gewindeflanken
aller Rollen auf die Mutter Uber-
tragen. Das Gewinde von Spindel,
Mutter und Rollen ist so ausge-
flhrt, dass die Rollen im Gewin-
detrieb eine Planetenbewegung
durchlaufen. Eine Ruckflhrung
der Walzkorper ist hierbei nicht
erforderlich. Der vereinfachte
Aufbau hilft das Ausfallrisiko zu
minimieren.

Der Durchmesser von Spindel,
Mutter und Walzkorpern ist so
gewabhlt, dass die Rollen beim
ungehinderten Abrollen in der
Mutter eine Planetenbahn
beschreiben und keinerlei Axial-
bewegung ausfihren.
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kopf einen rechten Winkel auf,
wodurch die Scherfestigkeit
optimiert wird.

Die Gewindeflanken sind ballig
ausgeftihrt, und die Wolbung der
Flanke entspricht einem groRen
Kugeldurchmesser.

Die insgesamt groRe
Berthrungsflache verleiht dem
Rollengewindetrieb eine sehr
hohe Tragfahigkeit. Generell ist
die Tragfahigkeit von Rollen-
gewindetrieben drei Mal so groR
wie die von vergleichbaren Kugel-
gewindetrieben. Winkelbeschleu-
nigungen von mehr als 12.000
rad/s? sind maglich.

Wahrend bisher Hydraulikzylinder
die einzig sinnvolle Losung fr
hohe Lasten und groBe Hibe

zu sein schienen, bieten elektro-
mechanische Zylinder heute
kostengunstige Alternativen mit
zusatzlichen Vorteilen.

Im Gegensatz zur Hydraulik
mit zweifacher Energieumwan-
dlung und aufwendiger Medien-
versorgung kommt ein
elektromechanisches System mit
nur einer Versorgungsleitung aus.

Die Inbetriebnahme ist denk-
bar einfach: Die Steuerung des
Zylinders kann an alle gebrauchli-
chen industriellen Spannungs-
guellen angeschlossen werden,
und kundenspezifische Schnitt-
stellen vereinfachen den Einbau.

Burstenloser
Motor

Der Motor besteht aus einem

Schleifringstator und einem

Dauermagnetlaufer. Ein solcher

birstenloser Motor ist wartung-

sarm und fir hohe Dauerleistung

geeignet:

e sehr hohe Beschleunigungen

e hohes und Uber einen weiten
Drehzahlbereich konstantes
Moment

e hohe Nenndrehzahl

e genaue Drehzahl- bzw.
Positionssteuerung.



Auswahlempfehlungen

Schnelle
Produktauswabhl

F > 250 kN und
v <125 mm/s

?

nein

Hub <170 mm
und Last < 30 kN

5

nein

SRSA
Modularzylinder

ja RSJA Schwerlast-
E Hubelemente

ja CEMC
Kompaktzylinder
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Auswahlempfehlungen

Drei Produktreihen decken alle Anforderungen ab

1000

Nennlast (kN)

0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600

Maximale Verfahrgeschwindigkeit (mm/s)

RSJA: Schwerlast-Zylinder
SRSA: Modularzylinder
CEMC: Kompaktzylinder
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Modularzylinder
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Modularzylinder

Funktionsbeschreibung

Das Herzstlck eines elek-
tromechanischen Hochleis-
tungs-Zylinders ist ein SKF
Planetenrollengewindetrieb.
Der Antrieb erfolgt mit einem
burstenlosen Motor direkt Gber
eine Kupplung. Manche Zylinder
verflgen zusatzlich Gber ein
Planetengetriebe.

Ein Rollengewindetrieb wan-
delt eine Drehbewegung in eine
geradlinige Bewegung um. Mit
der Drehung der Spindel fahrt die
Mutter das Schubrohr aus bzw.
ein, das die zu bewegende Last
tragt.

Die Spindel ist mit SKF
Schragkugellagern abgestdtzt,
die hohe Drehzahlen, sehr
groBe Steifigkeit und eine lange
Lebensdauer ermaglichen. Um
Schwingungen zu vermeiden,
wird das freie Spindelende bei
groBen Hiben zusatzlich im
Schubrohr geflihrt.

Die Vorteile

¢ Einfacher Einbau, benutzer-
freundlich in der Bedienung

e GroRere Geschwindigkeit und
langerer Verfahrweg bei hohen
Belastungen

¢ Hohe Beschleunigungen

¢ Lange Gebrauchsdauer dank
vereinfachter Kraftlibertragung
(Motor, Kupplung, Rollengewin-
detrieb)

Das Schubrohr und die Mutter
des Rollengewindetriebes werden
im Schutzrohr geflihrt, wodurch
sich insgesamt ein sowohl axial
als auch radial sehr steifes
System ergibt. Zwischen dem
Ende des Schutzrohres und dem
Schutzrohr sitzt eine Dichtung.
Solche Antriebe sind fur Industrie-
zwecke konzipiert. Die Zylinder
sind fettgeschmiert und erfordern
daher nur minimalen Wartungs-
aufwand.

Die auf Wunsch erhaltliche
Verdrehsicherung wird durch
integrierte Profilschienenflihrun-
gen gewabhrleistet. Diese vorge-
spannte Konstruktion zeichnet sich
durch sehr grofe Torsionssteifig-
keit und lange Lebensdauer aus.

Zwei integrierte StoRdampfer
schitzen den Mechanismus
wahrend des Einstellens.

e AuRerst belastbare Konstruk-
tion

¢ GroRe Steifigkeit

¢ Weniger Bauteile, dadurch
geringerer Wartungsaufwand

e Programmierbare Steuerung

e Integrierte Verdrehsicherung

Flexible Losungen nach Kundenwunsch

Unser Basissortiment umfasst
Zylinder verschiedenster
Auslegung, so dass Sie fur |hre
Anwendung die richtige Losung
finden werden.

Anhand der mechanischen
Anforderungen (dynamische
Tragfahigkeit, Geschwindigkeit)

akF

wahlen Sie den Motor mit der
passenden Leistung aus
(Nennkraft, Verfahrgeschwindig-
keit, Maximalkraft, etc.). Sie sind
dabei nicht auf eine vorgegebene
Kombination beschrankt, sondern
konnen die passende Losung
individuell konfigurieren.




Modularzylinder

Das Sortiment
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Modularzylinder

Schnelle Auswahl der BaugroRe anhand der

erforderlichen Lebensdauer

Methode

Berechnung von F el
(konstante mittlere Last)

Y
Berechnung der Lebensdauer

in mm

Einzeichnen dieses Punktes
(Lebensdauer in mm - F i) in das
SRSA-Lebensdauerdiagramm (ab BaugroRe SRSA 25)

v

Liegt der Punkt
unterhalb der
Zylinderkennlinie?

lxa

Schnelle Motorauswahl

&n oy chstgroRere
BaugroRe w hlen

SRSA 39

Nominelle Lebensdauer (10° mm)

[=—smsa30x5

SRSA3910 und SRSA3915
erfiillen die Anforderungen

SRE8A 36 x 10 ——5R5A 36 x 15 Customer re quiremen t

akF

Berechnung von Fiitel

Fy
F
(FRL +FRL+F3Ly+..)1R 3 2 F
. = —
mittel L+ Lyrly+ B ’—‘
L L L Fub
Foo+2F, 4 Fm
Fmittel = B L‘u
Froin Hub

Beispiel: F e = 25 kN

Erforderliche Lebensdauer: 5 Jahre, 231 Tage/Jahr,
24 Stunden/Tag
Hub: 50 mm
Zykluszeit: 10 s
Lebensdauer in mm
=2 x50 x5 x 231 x 24 x 3600/10
= 1000 10 mm

SRSA 25

Nominelle Lebensdauer (10¢ mm)

[—snsazs«s

SRSA25: zu klein

SRSA 25 % 10 Customer requirement |

SRSA 30

Nominelle Lebensdauer (10¢ mm)

|——srsA30x5 SRSA30% 10 Customer requirement |

<— SRSAZ25: zu klein
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Modularzylinder

Motorauswahl
Verfahren Berechnung von Fyhermisch
Berechnung von Fiermisch (P ERenER)S F R
thermal (Ty+ T+ Ty 2
FZ
F3
T T, T Zeit (5)
\—V—I o )
ompletter Zyklus nsg’é’;”;yﬂzi
Berechnung der erforderlichen Beispiel:  Fipermisch = 14 kN
FNenn (2): FNenn = Finermisch /0,7 )
¢ Erforderliche F,, = 14 /0,7 = 20 kN
Berechnung der erforderlichen Max. Verfahrgeschwindigkeit = 200 mm/s
maximalen Verfahrgeschwindigkeit
¢ Als BaugroRe wurde SRSA39 mit 10 oder 15 mm Steigung gew hlt.
Wenn die Zylinder-BaugriRe vorher festgelet ist Die geforderte maximale Verfahrgeschwindigkeit betr gt 200 mm/s,
Suche in den Leistungstabellen nach einem Zylinder die geforderte Nennkraft 20 kN, L
mit passenden oder hnlichen Leistungsdaten Aus der untenstehenden Tabelle ergibt sich SRSA3910-...-X82R3B
(Nennkraft und maximale Verfahrgeschwindigkeit) ? als passendes Pradukt.

|

Leistungsdaten

Bezeichnung Spindel- Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn BaugrdRe
steigung Kraft schwindigkeit hub Last leistung  Steuerung
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
SRSA3905-+¢+-X82RB 5 133 259  279,.2%* 0..800 5(x2) 129,2 53 16
SRSA3905-+++-X84QB 5 233 49,8 175,0 0..800 5(x2) 129,2 51 16
SRSA3905-+++-X82R3B 5 38,0 73,9 108,3 0..800 5(x2) 129,2 53 16
SRSA3905-++¢-X82R5B 5 63,3 123,1* 65,0 0..800 5(x2) 129,2 53 16
SRSA3910-+++-X84QB 10 12.8 27,4 3500 0..800 5(x2) 138,5 51 16
SRSA3910-+++-X82R3B 10 40,6 0..800 5(x2) 1385 53 16
SRSA3910-+++-X84Q3B 10 6,6 78,0 116,7 0..800 5(x2) 138,5 51 16
SRSA3910-+++-X84Q5B 10 61,0 130,1* 70,0 0..800 5 (x2) 138,5 51 16
SRSA3915-+¢¢-X86JB 15 13,0 29,8 650,0 0..800 5(x2) 138,5 7,5 32
SRSA3915-+¢+-X84K3B 15 25,2 58,7 291,7 0..800 5(x2) 138,5 6,8 32
SRSA3915-+¢¢-X86J3B 15 36,9 85,0 216,7 0..800 5(x2) 138,5 75 32
SRSA3915-+¢¢-X86J5B 15 61,5 141,7* 130,0 0..800 5(x2) 138,5 7,5 32

(1) Diese Uberschlagige Berechnung ermdglicht nur eine schnelle Vorabauswahl.
Bei einer genauen Berechnung sind Beschleunigungs-/Verzégerungsbelastung, mittlere Geschwindigkeit usw. zu berlcksichtigen.
SKF ist Innen gern behilflich, den optimalen Zylinder fir Ihre Anwendung zu bestimmen.

(2) Wenn kein Zylinder |hren Anforderungen entspricht, wenden Sie sich hitte an SKF.
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Modularzylinder

Bestimmung der Lebensdauer
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Modularzylinder

SRSA 39

SRSA 39
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Modularzylinder
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Modularzylinder

Bezeichnungsschema

[SRSA [ 48 [15 |- [ 0400 |- [S]L]0]-[T1]

Zylinder

SRSA = Planetenrollengewindetrieb

SVSA = Rollengewindetrieb mit
Rollenrickflihrung

SLSA = Kugelgewindetrieb mit groBer Steigung

Durchmesser der Gewindespindel in mm

25 = Durchmesser 25 mm
30 = Durchmesser 30 mm
39 = Durchmesser 39 mm
XX = Durchmesser xx mm

Steigung der Gewindespindel in mm
05 = Steigung 5 mm

10 = Steigung 10 mm

15 = Steigung 15 mm

xx = Steigung xx mm

Hub in mm

0050 = Hub 50 mm
0150 = Hub 150 mm
1100 = Hub 1100 mm
XxxX = Hub xxxx mm

Bauform (Geh&use)
S = Standard
VA = Kundenvorgabe

Bauform (Motor)
L = Motor in Reihe
P = Motor parallel

Konstruktion des Zylinders (Funktion)
0 = Ohne Verdrehsicherung am Schubrohr
1 = Mit Verdrehsicherung am Schubrohr

Hintere Befestigung (am Geh&use)

T1 = Auge (Standard), dieselbe dynamische Tragfahigkeit wie vordere Befestigung
T2 = Auge in Sonderausfiihrung fur groBe Lasten

z = Kundenspezifische Befestigung
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Modularzylinder

Bezeichnungsschema

-[R2 |-[1]2[1] - [X63N7|B]-|05]-|MC[08]|P|

Vordere Befestigung (am Schubrohr)
R2 = Gelenkkopf mit zwei Freiheitsgraden
R3 = Gelenkkopf mit drei Freiheitsgraden
z = Kundenspezifische Befestigung

N = Ohne Befestigung

Endschalter — Sensor Ausgangsposition
= Kein Endschalter in eingefahrenem Zustand
= Mit Endschalter in eingefahrenem Zustand

= Kein Endschalter in ausgefahrenem Zustand

= Mit Endschalter in ausgefahrenem Zustand

0
1
0
1
0 = Kein Referenzschalter
1

= Mit Referenzschalter

Motor
Bezeichnung des Motors

Sicherheitshaltebremse
B = Mit Bremse

Kabellange (Stromversorgung des Motors, Resolver und Endschalter)
05 =5 m (Standardausfiihrung)

10 =10m
15 =15m
20 =20m

Art der Servosteuerung
MC = Steuerung des Zylinders
SC = Drehzahlsteuerung

Nennstrom des Servoverstirkers (A)
08 = Nennstrom 8 A

16 = Nennstrom 16 A

XX = Nennstrom xx A

Feldbus-Schnittstelle
C = CanOpen
P = Profibus
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel-  Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn BaugroRe
steigung (9 Kraft (2) schwindigkeit ©) hub ) Last leistung  Steuerung ©)
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
SRSA2505-eee-X43LB 5 49 13,5 3330 0.. 400 5(x2) 63,3 18 08
SRSA2505-+¢¢-X63RB 5 10,7 21,5 225,0 0..400 5(x2) 63,3 2,8 08
SRSA2505-ee-X43L5B 5 233 64,0% 66,7 0.. 400 5(x2) 63,3 18 08
SRSA2505-e4-X63R4B 5 40,7 81,7* 56,3 0..400 5(x2) 63,3 2,8 08
SRSA2510-+e+-X63RB 10 5,6 11,3 450,0 0.. 400 5(x2) 72,6 2,8 08
SRSA2510-e4-X62R3B 10 10,7 22,7 216,7 0.. 400 5(x2) 72,6 2,5 08
SRSA2510-eee-X63R4B 10 21,4 43,0 1125 0.. 400 5(x2) 72,6 2,8 08
SRSA2510-e¢+-X63N7B 10 37,5 90,5* 95,2 0..400 5(x2) 72,6 32 16
Abmessungen
Bezeichnung A B C pd 0D L M 0t 0T Gewicht(©
WO WX
mm  mm mm mm mm  mm mm mm  mm kg  kg/50mm
SRSA2505-ee-SL/P0-T1-+-X43LB - - M&2x1,5 x Tiefe 22 203 11
915 1115 107 251 ) 25 36
SRSA2505-eee-SL/P1-T1-+-X43LB 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 230 13
SRSA2505-eee-SL/P0-T1-+-X63RB - - Mé&2x1,5 x Tiefe 22 269 11
1210 1410 117 265 , 25 36
SRSA2505-ee¢-SL/P1-T1-+-X63RB 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 27,6 13
SRSA2505-eee-SL/P0-T2-+-X43L5B - - Mé&2x1,5 x Tiefe 22 247 11
980 1180 125 364 , 35 45
SRSA2505-eee-SL/P1-T2-+-X43L5B 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 273 13
SRSA2505-ees-SL/P0-T2-+-X63R4B - - M&2x1,5 x Tiefe 22 293 11
1210 1410 125 387 _ 35 45
SRSA2505-eee-SL/P1-T2-+-X63R4B 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 319 13
SRSA2510-ees-SL/P0-T1-+-X63RB - - M&2x1,5 x Tiefe 22 249 11
1210 1410 117 265 i 25 36
SRSA2510-eee-SL/P1-T1-+-X63RB 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 276 13
SRSA2510-eee-SL/P0-T1-+-X62R3B - - M&2x1,5 x Tiefe 22 273 11
1210 1410 125 358 , 25 36
SRSA2510-eee-SL/P1-T1-+-X62R3B 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 299 13
SRSA2510-eee-SL/P0-T2-+-X63R4B - - Mé&2x1,5 x Tiefe 22 293 11
1210 1410 125 387 , 35 45
SRSA2510-eee-SL/P1-T2-+-X63R4B 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 319 13
SRSA2510-ees-SL/P0-T2-+-X63N7B - - M&2x1,5 x Tiefe 22 328 11
1210 1410 161 388 i 35 45
SRSA2510-eee-SL/P1-T2-+-X63N7B 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 34 13

Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

SEELRE

Gesamtgewicht = W, + (Hub/50) x W,

zen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Siehe Abschnitt 4: Steuerung fiir elektromechanische Zylinder

Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tiber 100 % der Zeit gefahren werden.
Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.
Spielfrei bis 300 mm Hub. Uber 300 mm: Axialspiel, abhangig von Typ = 20 um. Veranderung des Nennhubs in 50-mm-Schritten. Andere Hubléngen bitte bei SKF anfragen.

akF

Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zuldssig. Fir dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begren-
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel-  Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn  BaugrdBe
steigung (@ Kraft (2) schwindigkeit ©) hub ) Last leistung Steuerung ©)
mm kN kN mm/s mm mm kN kw -
SRSA3005-+++-X62RB 5 70 14,8 3250 0..500 5(x2) 92,0 2,5 08
SRSA3005-+++-X82RB 5 13,9 27,0 3250 0..500 5(x2) 92,0 53 16
SRSA3005-+¢+-X63N3B 5 29,7 71,9 1111 0..500 5(x2) 92,0 32 16
SRSA3005-+4-X82R4B 5 52,9 102,8* 813 0..500 5(x2) 92,0 53 16
SRSA3010-+++-X82RB 10 75 14,6 650,0 0..500 5(x2) 97,6 53 16
SRSA3010-+4-X840B 10 13,1 28,0 350,0 0..500 5(x2) 97,6 51 16
SRSA3010-e4-X82R4B 10 28,5 55,5 162,5 0..500 5(x2) 97,6 53 16
SRSA3010-+4-X82R7B 10 49,9 97,1* 92,9 0..500 5(x2) 97,6 53 16
Abmessungen
Bezeichnung A B C gd 6D L M Ot OT Gewicht(©
WO WX
mm mm mm mm  mm  mm mm mm  mm kg  kg/50mm
SRSA3005-ees-SL/P0-T1-+-X62RB - - M48x2 x Tiefe 30 295 14
121 141 119 236 X 30 40
SRSA3005-ee-SL/P1-T1-+-X62RB 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 293 15
SRSA3005-eee-SL/P0-T1-+-X82RB - - M&8x2 x Tiefe 30 384 14
158 178 129 266 ) 30 40
SRSA3005-ees-SL/P1-T1-+-X82RB 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 382 15
SRSA3005-eee-SL/P0-T2--X63N3B - - M48x2 x Tiefe 30 359 14
121 141 127 387 _ 40 50
SRSA3005-eee-SL/P1-T2-+-X63N3B 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 357 15
SRSA3005-ees-SL/P0-T2--X82R4B - - M48x2 x Tiefe 30 459 14
158 178 163 397 ) 40 50
SRSA3005-eee-SL/P1-T2--X82R4B 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 457 15
SRSA3010-ees-SL/P0-T1-+-X82RB - - M48x2 x Tiefe 30 384 14k
158 178 129 266 X 30 40
SRSA3010-eee-SL/P1-T1-+-X82RB 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 382 15
SRSA3010-eee-SL/P0-T1--X840B - - M&8x2 x Tiefe 30 454 14
158 178 129 326 ) 30 40
SRSA3010-eee-SL/P1-T1---X840B 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 452 15
SRSA3010-eee-SL/P0-T2--X82R4B - - M48x2 x Tiefe 30 459 14
158 178 163 397 ) 40 50
SRSA3010-eee-SL/P1-T2-+-X82R4B 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 457 15
SRSA3010-ees-SL/P0-T2--X82R7B - - M48x2 x Tiefe 30 459 14
158 178 163 397 ) 40 50
SRSA3010-eee-SL/P1-T2--X82R7B 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 457 15

(1) Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tber 100 % der Zeit gefahren werden.

(2) Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.

(3) Spielfrei bis 400 mm Hub. Uber 400 mm: Axialspiel, abhangig von Typ = 20 um. Veranderung des Nennhubs in 50-mm-Schritten. Andere Hublangen bitte bei SKF
anfragen.

(4) Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

(5) Siehe Abschnitt 4: Steuerung fiir elektromechanische Zylinder

(6) Gesamtgewicht = W, + (Hub/50) x W,

*  Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zulassig. Flir dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung
zu begrenzen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn  BaugroBe
steigung (@) Kraft @ schwindigkeit 3 hub @ Last leistung Steuerung ©)
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
SRSA3905-+++-X82RB 5 133 259 279,24 0.80  5(x2) 1292 53 16
SRSA3905-ee0-X840B 5 233 498 175.0 0.80  5(x2) 1292 51 16
SRSA3905-++e-X82R3B 5 380 739 1083 0.80  5(x2) 1292 53 16
SRSA3905-+++-X82R5B 5 633 1231* 65.0 0.80  5(x2) 1292 53 16
SRSA3910-ee+-X840B 10 128 274 350,0 0.80  5(x2) 1385 51 16
SRSA3910-es-X82R3B 10 20,9 406 216,7 0.80  5(x2) 1385 53 16
SRSA3910-ee-X84038 10 366 780 1167 0.80  5(x2) 1385 51 16
SRGA3910-ee-X84058 10 610  1301* 700 0.80  5(x2) 1385 51 16
SRSA3915-+ee-X86JB 15 130 298 650,0 0.80  5(x2) 1385 75 32
SRSA3915-ee-X84K3B 15 252 58,7 291.7 0.80  5(x2) 1385 68 32
SRSA3915-+++-X86J3B 15 369 85.0 216,7 0.80  5(x2) 1385 75 32
SRSA3915-+ee-X86J5B 15 615  1417* 1300 0.80  5(x2) 1385 75 32
Abmessungen
Bezeichnung A B C pd 0D L M Ot 0T Gewicht®
WD WX
mm mm mm mm  mm mm mm mm  mm kg  kg/200mm
SRSA3905-+e+-SL/P0-T1-+-X82RB - ; M62x2 x Tiefe 40 562 43
SRSA3905-ee-SL/P1-T1-+-X82RB 185 205 152 gg qpq 206 \egoxTiefesn 40 4 s59 48
SRSA3905-eee-SL/P0-T1-+-X84QB - - M62x2 x Tiefe 40 632 43
SRSA3905-ss-SL/P1-T1-+-X840B 18 205 152 e 326 MpgoxTiefedo 40 48 409 ug
SRSA3905-eee-5L/P0-T2-+-X82R3B - - M62x2  Tiefe 40 627 43
SRSA3905-eee-SL/P1-T2-o-X82R3B 185> 205 182 g0 450 397 wpgoyTereso 0 97 g24 48
SRSA3905-eee-5L/P0-T2-+-X82R5B - - M62x2  Tiefe 40 637 43
SRGA3905-eee-SL/P1-T2-o-X82R5B  18% 205 186 o0 450 397 usgowTefeso 0 9% 634 48
SRSA3910-eee-SL/P0-T1-+-X84QB - ; M62x2 x Tiefe 40 632 43
SRSA3910-ess-SL/P1-T1-+-X840B 185 205 152 gg qpq 326 \pgoxTiefesn 40 M 9 48
SRSA3910-eee-SL/PO-T2-+-X82R3B - - M62x2 x Tiefe 40 627 43
SRSA3910-ess-SL/P1-T2-e-X82R3B 185 205 182 g0 155 397 wsgouTiefes0 0 9% g4 48
SRSA3910-eee-5L/P0-T2-+-X84038 - - M62x2 x Tiefe 40 707 43
SRSA3910-eee-SL/P1-T2-o-X84Q38 185> 205 186 g0 450 AST  ypgouTereso 0 97 J04 48
SRSA3910-eee-5L/P0-T2-+-X84058 - - M62x2  Tiefe 40 789 43
SRGA3910-eee-SL/P1-T2-o-X84Q58 8% 205 212 g0 qpp 476 ypgoyTeresg 0 9% 7856 48
SRSA3915-eee-SL/P0-T1-+-X86.B - - M62x2 x Tiefe 40 712 43
SRSA3915-eee-SL/P1-T1-+-X86JB 185 205 156 gg  1p¢ 386 \pgoxTiefeso 40 4 709 48
SRSA3915-eee-5L/P0-T2-+-X84K3B - - M62x2 x Tiefe 40 707 43
SRSA3915-ees-SL/P1-T2-e-X84K3B 185 205 186 g q55 457 wsgouTieeso 0 9% 704 48
SRSA3915-ee-SL/P0-T2-+-X86J3B - - M62x2 x Tiefe 40 859 43
SRSA3915-eee-SL/P1-T2-o-X86J3B 185 205 212 g0 455 536 ypgouTeresg 0 97 g5s 48
SRSA3915-ee-5L/P0-T2--X86J5B - i M62x2  Tiefe 40 907 43

SRSA3915-eee-SL/P1-T2-e-X86J5B 185 205 216 g o5 536 \egouTees0 90 99 904 48

Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tiber 100 % der Zeit gefahren werden.

Maximale Belastung: Maximal zuldssige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.

Spielfrei bis 500 mm Hub. Uber 500 mm: Axialspiel, abhingig von Typ = 20 pm. Veranderung des Nennhubs in 100-mm-Schritten. Andere Hublangen bitte bei SKF anfragen.
Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

Siehe Abschnitt 4: Steuerung fiir elektromechanische Zylinder

Gesamtgewicht = W + (Hub/200) x W,

Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zuldssig. Flir dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begren-
zen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.

**  Maximale Geschwindigkeit. Wert ist vom Nutzer in der Steuerung zu begrenzen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.

SEEURE

*
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn  BaugrdRe
steigung (@) Kraft @) schwindigkeit ) hub ) Last leistung Steuerung ©)
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
SRSA4805-+¢¢-X84KB 5 22,4 52,2 220,8** 0..1000 5(x2) 1981 6,8 32
SRSA4805-+¢¢-D94KB 5 44,8 83,1 175,0 0..1000 5(x2) 1981 9.8 32
SRSA4805-+¢¢-X84K3B 5 63,9 1488 97,2 0..1000 5(x2) 1981 6,8 32
SRSA4805-+¢¢-X84K5B 5 106,5 248,0* 58,3 0..1000 5(x2) 1981 6,8 32
SRSA4810-+e-D94KB 10 25,1 493 350,0 0..1000 5(x2) 207,9 9.8 32
SRSA4810-ee¢-X84K4B 10 47,7 1110 1458 0..1000 5(x2) 207,9 6,8 32
SRSA4810-+¢¢-X86J4B 10 69,8 160,7 1083 0..1000 5 (x2) 207,9 7,5 32
SRSA4810-ee¢-D94K4B 10 95,3 187,2* 87,5 0..1000 5(x2) 207,9 9.8 32
SRSA4815-+¢¢-D95KB 15 21,8 42,6 4125 0..1000 5(x2) 207,9 10,7 32
SRSA4815-e¢¢-X84K5B 15 414 96,3 175,0 0..1000 5 (x2) 207,9 6,8 32
SRSA4815-e¢¢-D94K4B 15 66,2 130,0 1313 0..1000 5(x2) 207,9 9.8 32
SRSA4815-+¢¢-D95K5B 15 103,4 202,4* 82,5 0..1000 5(x2) 207,9 10,7 32
SRSA4820-+¢+-D95KB 20 16,2 318 550,0 0..1000 5(x2) 207.,9 10,7 32
SRSA4820-+¢¢-D94K3B 20 37,0 72,7 2333 0..1000 5(x2) 207,9 9.8 32
SRSA4820-+¢¢-D94K5B 20 61,7 1211 140,0 0..1000 5(x2) 207,9 9.8 32
SRSA4820-+¢-D94K7B 20 86,3 169,6* 100,0 0..1000 5(x2) 207,9 9.8 32
Abmessungen
Bezeichnung A B C pd 0D L M 0t 0T Gewicht(©
w, W
mm mm mm mm mm mm mm mm  mm kg kg/200mm

SRSA4B05-eee-SL/PO-T1-+-X84KB - - M82x2 x Tiefe 40 8,7 57
SRSA4805-----SL;Pl-Tl---XSl.KB 192 212 174 406 454 326 \egoxTiefed0 0 98 882 g4
SRSA4B05-eee-SL/P0-T1-+-D94KB - - M82x2 x Tiefe 40 1091 57
SRSA4805-----SL;Pi-Tl---D%KB 192 212 1714 496 54 410 MsgoxTieledd 20 58 110% sl
SRSA4BO5-eee-SL/PO-T2-+-X84K3B - - MB2x2 x Tiefe 40 812 57
SRSA4805-----SL;Pl-TZ---X84K3B 192212 204 400 g5 47 \vegoxTieleso 0 70 817 g
SRSA4B05-eee-SL/PO-T2-+-X84K5B - - M82x2 x Tiefe 40 994 57
SRSA4805-eee-SL/P1-T2-o-X84K5B 192 212 230 450 45, 476 \egoyTiefes0 €0 70 1030 6
SRSA4810-eee-5L/PO-T1-+-DI4KB - - M82x2 x Tiefe 40 1091 57
SRSA4810-oo--SLﬁPl-Tl-o-D%KB 192 22 114 406 q54 410 vegoxTiele40 0 %8 1108 g4
SRSA4B10-eee-SL/PO-T2-+-X84KA4B - - M82x2  Tiefe 40 %7 57
SRSA4B10-eee-SL/P1-T2-o-X84KLB 192 212 228 400 5y 476 ysgoxTiefes0 00 70 1002 b4
SRSAL810-eee-5L/P0-T2-+-X86J4B - - M82x2 x Tiefe 40 1064 57
SRSA4810-m-SL§P1-T2-o-X86J48 192212 230 456 g5 930 wegoxTiereso 0 70 1100 e
SRSA4810-eee-5L/P0-T2-+-D94K4B - - M82x2 x Tiefe 40 1286 57
SRSA4B10-eee-SL/P1-T2-o-D94K4B 192 212 23h 400 5, 580 yseoyTiefeso 00 70 1321 44
SRSA4815-eee-SL/P0-T1-+-DI5KB - - M82x2 x Tiefe 40 144 57
SRSA4815-----SL;Pi-Tl---D‘)SKB 192 212 174 qp0 q54 472 MsgoxTiele40 0 98 1179 g4
SRSA4B15-eee-SL/PO-T2-+-X84K5B - - M82x2 x Tiefe 40 994 57
SRSA4815-----SL;Pl-TZ---XSl.KSB 192 212 230 400 g5 476 \vegoxTieleso 0 70 1030 g4
SRSA4815-eee-SL/P0-T2-+-D94KALB - - M82x2 x Tiefe 40 1286 57
SRSA4815-----SL;Pi-TZ---D%KLB 192 212 234 qp0 g5, 980 wsgoxTiereso 0 70 1301 g
SRSA4B15-eee-SL/PO-T2-+-D95K5B - - MB2x2 x Tiefe 40 1520 57
SRSA4815-eee-SL/P1-T2-o-D95K5B 192 212239 00 5, 661 yseosTiefeso 00 70 155 4
SRSA4B20-eee-5L/P0-T1-+-DI5KB - - M82x2 x Tiefe 40 144 57
SRSA4820-eee-SL/P1-T1-+-D95KB 192 212 174 406 q55 472 \sgoxTiefes0 0 98 1179 g4
SRSA4820- e -5L/P0-T1---D94K3B - - M82x2 x Tiefe 40 1238 57
5R5A4820-..--SL§P1-T1-.-D94K3B 192 22 230 456 q55 980 \vegoyTiele40 0 98 1274 g4
SRSA4820-eee-5L/P0-T2-+-D94K5B - . M82x2 x Tiefe 40 1467 57
SRSA4B20-eee-SL/P1-T2-o-D94K5B 192 212239 400 q5i 599 usgoxTiefeso 00 70 1503 64
SRSA4820- e e-5L/P0-T2-+-D94K7B - - M82x2 x Tiefe 40 1533 57
SRSA4B20-ees-SL/P1-T2-o-D94K7B 192 212 247 406 5y 599 ysgoxTieeso 00 70 1568 s
(1)  Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) Gber ~ (5) ~ Siehe Abschnitt 4: Steueruna flr elektromechanische Zylinder

100 % der Zeit gefah den. 6) G tgewicht = W_ + (Hub/100 W,
(2) MaximatZrBSIIa(sgtir?g:ra?gﬂafguléssige Belastung des jeweiligen Antriebs flr kurze E* ) D?:i/lrr;ﬂsnvglckraft istonulg irLrlw statis)chxen Betrieb zulassig. Flr dynamischen Betrieb ist dieser

Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit. Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begrenzen.
(3)  Spielfrei bis 600 mm Hub. Uber 680 mm: Axialspigel, abhangig von Typ = 20 um. Verande- Bitte fragen Sie bei SKF nach. ’ g ’ ’

rung des Nennhubs in 100-mm-Schritten. Andere Hublangen bitte bei SKF anfragen. ** Maximale Geschwindigkeit. Wert ist vom Nutzer in der Steuerung zu begrenzen. Bitte
(4)  Bei ein- und ausgefahrener Spindel. fragen Sie bei SKF nach.
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft  Max. Linearge-  Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn BaugroRe
steigung (2 Kraft @ schwindigkeit ©) hub ) Last leistung  Steuerung ©)
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
SRSA6010-+++-DI5KB 10 304 59,6 275,0 0.1300 10(x2) 3039 107 32
SRSA6010-+++-X84K5B 10 578 1347 116.7 0.1300 10(x2) 3039 68 32
SRSA6010-+ee-D94K4LB 0 925 1818 875 0.1300 10(x2) 3039 98 32
SRSA6010-ee-DI4KTB 10 1619 3181* 500 0.1300 10(x2) 3039 98 32
SRSA6015-+e+-DI5VJB 15 305 457 4625 0.1300 10(x2) 3039 174 50
SRSAG015-+ee-X86VJ3B 15 556 98.2 2167 0.1300 10(x2) 3039 138 50
SRSAG015-+ee-X86VJ5B 15 927 1637 130,0 0.1300 10(x2) 3039 138 50
SRSA6015-++e-D94K10B 15 1623 3187 525 0.1300 10(x2) 3039 98 32
SRSA6020-+++-XA30VIB 20 399 451 666,7 0.1300 10(x2) 3039 26,0 100
SRSA6020-+ee-X86VJ4B 20 571 100.8 216.7 0.1300 10(x2) 3039 138 50
SRSA6020-+++-X86VJTB 20 999 1763 1238 0.1300 10(x2) 3039 138 50
SRSA6020-+++-X86VJ10B 20 14627 251.9*% 867 0.1300 10(x2) 3039 138 50
Abmessungen
Bezeichnung A B C 0d gD L M 0t 0T Gewicht(®
w, W
mm mm  mm mm mm  mm mm mm  mm kg  kg/200mm
SRSA6010-+++-SL/PO-T1-+-D95KB - . M98x2  Tiefe 40 1467 89
SRSA6010-eee-SL/P1-T1-+-D95KB 192212 174 450 181 472 MegxTiefeso 00 08 1519 97
SRSA6010- e -5L/PO-T1-+-X84K5B - ; M98x2  Tiefe 40 1318 89
SRSAG010-eee-SL/P1-T1-o-X84K5B 192 212 230 159 g8 476 oo yTefeso 60 68 1370 97
SRSA6010-eee-SL/PO-T2-+-D94K4B - ) M98x2 x Tiefe 40 1610 89
SRSA6010-ees-SL/P1-T2-e-D94K4B 192 212 23k 155 451 580 oo yTereso 0 80 1461 97
SRSA6010-eee-SL/PO-T2-+-D94KTB - - M98x2  Tiefe 40 1856 89
SRSA6010-ees-SL/P1-T2-e-D94K7B 192 212 247 155 451 599 \igoxTereso 0 80 1908 97
SRSA6015-eee-SL/P0-T1-+-D95VJB - - M98x2  Tiefe 40 1554 89
SRSA6015-ees-SL/P1-T1-e-D95VJB 234 254 176 155 151 570 \igoyTereso 00 68 1606 97
SRSA6015-+ee-SL/PO-T1-+-X86VJ3B - ; M98x2  Tiefe 40 1439 89
SRGAG015-eee-SL/P1-T1-o-X86VJ3B 192 212 232 150 qg1 641 oo Tefeso €0 68 1490 97
SRSAG015-eee-SL/PO-T2-+-X86VJ5B - ; M98x2 x Tiefe 40 1652 89
SRSA6015-eee-SL/P1-T2-e-X86VJSB 192 212239 155 151 680 \igoyTereso 0 80 1704 97
SRSA6015-eee-SL/P0-T2-+-D94K10B - - M98x2  Tiefe 40 1856 89
SRSA6015-ees-SL/P1-T2-e-D94K10B 192 212 247 150 181 599 \egoxTereso 0 80 1908 97
SRSA6020-+++-SL/P0-T1-+-XA30VIB - - M98x2  Tiefe 40 2257 89
SRSA6020-ees-SL/P1-T1-e-XA30VIB 287 307 237 155 181 982 \goxTefesd 00 68 2309 97
SRSA6020-+e+-SL/PO-T1-+-X86VJ4B - ; M98x2  Tiefe 40 1471 89
SRSAG020-eee-SL/P1-T1-o-X86VI4B 192 212 23k 150 qgq 641 oo Tefeso €0 68 1505 97
SRSA6020-+ee-SL/PO-T2-+-X86V,7B - - M98x2  Tiefe 40 1717 89
SRSA6020-ees-SL/P1-T2-e-X86VJ7B 192 212 247 155 151 680 \iggoyTereso 0 80 1769 97
SRSA6020-ee+-5L/P0-T2-+-X86J10B - - M98x2  Tiefe 40 1717 89
SRSA6020-+es-SL/P1-T2-e-X86VJ10B 192 212 247 150 151 680 \goTereso 0 80 1769 97

Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

SEEURE

Gesamtgewicht = W, + (Hub/100) x W,

*

zen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Siehe Abschnitt 4: Steuerung fiir elektromechanische Zylinder

Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tiber 100 % der Zeit gefahren werden.
Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.
Spielfrei bis 800 mm Hub. Uber 800 mm: Axialspiel, abhdngig von Typ = 20 pm. Veranderung des Nennhubs in 100-mm-Schritten. Andere Hublangen bitte bei SKF anfragen.

Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zulassig. Flr dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begren-
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft ~ Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn BaugroRe
steigung (2) Kraft (2 schwindigkeit ) hub () Last leistung  Steuerung
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
SRSA7510-ee+-D95JB 10 420 630 2500 0.1500 10(x2) 4716 174 50
SRSA7510-+ee-X86VJ4B 10 1022 1804 1083 0.1500 10(x2) 4716 138 50
SRSA7510-+ee-X86VJ7B 10 1788 3157 619 0.1500 10(x2) 4716 138 50
SRSA7510-+++-X86VJ10B 10 2555 451,0% 33 0.1500 10(x2) 4716 138 50
SRSA7515-eee-XA30VIB 15 506 571 37507 0.1500 10(x2) 4716 26,0 100
SRSA7515-ee0-D95VG4B 15 1130 1537 1875 0.1500 10(x2) 4716 255 100
SRSA7515-eee-D95VG5B 15 1413 1922 150,0 0.1500 10(x2) 4716 255 100
SRSA7515-eee-XA30VI5B 15 2402 2713 100,0 0.1500 10(x2) 4716 26,0 100
SRSA7520-+ee-XALOVIB 20 525 58.9 466,7 0.1500 10(x2) 4716 273 100
SRSA7520-+ee-XA30VI3B 20 1115 125.9 2222 0.1500 10(x2) 4716 26,0 100
SRSA7520-+e+-XA30VI4B 20 1487 167.9 166,7 0.1500 10(x2) 4716 26,0 100
SRSA7520-+ee-XALOVI4B 20 1994 223.9 116.7 0.1500 10(x2) 4716 273 100
Abmessungen
Bezeichnung A B C 0d oD L M Pt 0T Gewicht(®
w, w,
mm mm mm  mm mm mm mm mm  mm kg kg/200mm
SRSA7510-eee-SL/P0-T1-+-D95JB - ; M125x2 x Tiefe 58 2303 113
SRSA7510-es-SL/P1-T1-+-D95)B 264 28k 176 q45 08 S0 yoox2xTefe58 /0 88 2377 140
SRSA7510-eee-SL/PO-T1-+-X86VJ4B - - M125x2 x Tiefe 58 2220 113
SRSA7510-ees-SL/P1-T1-e-X86VJ4B 204 284 23k 445 ong G4l vogoxTiefes8 70 8 2204 140
SRSA7510- e e-5L/P0-T2-+-X86VJ7B - - M125x2 x Tiefe 58 2667 113
SRGA7510-eee-SL/P1-T2-o-X86VJ7B 204 284 247 445 505 680 g xTiefess 70 103 o5i1 140
SRSA7510-ee+-SL/P0-T2-+-X86\J10B - - M125x2 x Tiefe 58 2467 113
SRGA7510-eee-SL/P1-T2-o-X86VJI0B 204 284 247 145 508 680 hoguoxTiefe5s 00 103 o541 140
SRSA7515-eee-5L/P0-T1-+-XA30VIB - - M125x2 x Tiefe 58 3006 113
SRSA7515-eee-SL/P1-T1-o-XA30VIB 287 307 237 445 208 982 \ogoxTiefe58 7 88 3081 140
SRSA7515-eee-SL/P0-T1-+-D95VG4B - - M125x2 x Tiefe 58 2718 113
SRSA7515-e0e-SL/P1-T1-e-D95VG4B 204 284 247 45 505 759 Moo xTiefe58 0 8 2792 140
SRSA7515-eee-SL/P0-T1-+-D95VG5B - - M125x2 x Tiefe 58 2718 113
SRSA7515-eee-SL/P1-T1-o-D95VG5B 204 284 247 445 508 759 Moo xTiefe58 7 88 2792 140
SRSA7515-eee-SL/P0-T2-+-XA30VISB - - M125x2 x Tiefe 58 3332 113
SRGA7515-eee-SL/P1-T2-o-XA30VISB 287 307 247 g5 508 773 MogoxTiefe58 0 103 3406 140
SRSA7520- e -SL/P0-T1-+-XALOVIB - - M125x2 x Tiefe 58 3172 113
SRSA7520-eee-SL/P1-T1-o-XAkOVIB 287 307 242 445 505 660 g0 xTiefe58 /0 88 3046 140
SRSA7520-eee-SL/P0-T1-+-XA30VI3B - - M125x2 x Tiefe 58 3332 113
SRSA7520-ees-SL/P1-T1-e-XA30VI3B 287 307 247 q45 208 773 Moo xTiefe58 0 8 3406 140
SRSA7520-+e+-SL/P0-T1-+-XA30VI4B - - M125x2 x Tiefe 58 3332 113
SRSA7520-eee-SL/P1-T1-o-XA30VIB 287 307 247 g5 508 773 Moo xTiefe58  /° 88 3406 140
SRSA7520-eee-SL/P0-T1-+-XALOVI4B - - M125x2 x Tiefe 58 3432 113

SRSA7520-eee-SL/P1-T1-o-XAkOVIEB 287 307 247 45 508 &1 oo xTiefe58 /> 88 3506 140

Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tiber 100 % der Zeit gefahren werden.
Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs flr kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.
Spielfrei bis 2000 mm Hub. Uber 2000 mm: Axialspiel, abhangig von Typ = 20 pum. Veranderung des Nennhubs in 100-mm-Schritten. Andere Hublangen bitte bei SKF anfra-
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Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

Siehe Abschnitt 4: Steuerung fiir elektromechanische Zylinder

Gesamtgewicht = W + (Hub/100) x W,

Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zuldssig. Flir dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begren-
zen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Modularzylinder

Zylinder SVSA mit hoher Auflosung

Das Herzstuck eines Zylinders mit
hoher Auflosung ist ein SKF
Rollengewindetrieb mit Rollen-
ruckfuhrung mit kleiner Steigung
(1 oder 2 mm). Der Antrieb
erfolgt mit einem bulrstenlosen
Motor direkt Uber eine Kupplung.

Die sehr geringe Steigung
dieser Rollengewindetriebe mit
Rollenrickfuhrung sowie die
vereinfachte Kraftibertragung
ermaoglichen auRerst groBe
Positioniergenauigkeit und eine
sehr hohe Auflosung.

Manche Zylinder verflgen
zusatzlich Uber ein Planetenge-
triebe.

Ein Rollengewindetrieb wan-
delt eine Drehbewegung in eine
geradlinige Bewegung um. Mit

der Drehung der Spindel fahrt die

Mutter das Schubrohr aus bzw.
ein, das die zu bewegende Last
tragt.

Die Spindel ist mit SKF
Schragkugellagern abgestutzt,
die hohe Drehzahlen, sehr
groRe Steifigkeit und eine lange
Lebensdauer ermoglichen. Um
Schwingungen zu vermeiden,
wird das freie Spindelende
bei groen Huben zusatzlich
im Schubrohr gefthrt.

Das Schubrohr und die
Mutter des Rollengewindetriebs
werden im Schutzrohr geflihrt,

Die Vorteile

e Einfacher Einbau, benutzer-
freundlich in der Bedienung
e AuBerst groBe Positionierge-

nauigkeit
e Hohe Auflosung
e Lange Lebensdauer
e AuBerst zuverlassiger Betrieb
¢ GroBRe Steifigkeit

30

wodurch sich insgesamt ein
sowohl axial als auch radial sehr
steifes System ergibt. Zwischen
dem Ende des Schutzrohres und
dem Schubrohr sitzt eine
Dichtung. Solche Antriebe sind
flr Industriezwecke konzipiert.
Die Zylinder sind fettgeschmiert
und erfordern daher nur minima-
len Wartungsaufwand.

Die auf Wunsch erhaltliche
Verdrehsicherung wird durch
integrierte Profilschienenflhrun-
gen gewahrleistet. Diese vorge-
spannte Konstruktion zeichnet sich
durch sehr groBe Torsionssteifig-
keit und lange Lebensdauer aus.

Zwei integrierte StoRdampfer
schitzen den Mechanismus
wahrend des Einstellens.

.

s

e

i

e Verfahren groRerer Lasten bei
geringerem Energieverbrauch
e Programmierbare Steuerung
¢ |ntegrierte Verdrehsicherung
¢ Weniger Bauteile, dadurch
geringerer Wartungsaufwand.
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Modularzylinder
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn  BaugroBe
steigung () Kraft @ schwindigkeit ) hub ) Last leistung Steuerung ©)
mm kN kN mm/s mm mmkN kW -
SVSA3201-eee-X42VB 1 10,7 20,6 10,4** 0..1000 5(x2) 64,3 08 02
SVSA3201-eee-X42V4B 1 40,6 78,3* 8,3 0..1000  5(x2) 64,3 08 02
SVSA3202-ee-X43VB 2 9,6 188 20,8%* 0..1000  5(x2) 64,3 05 02
SVSA3202-+++-X43P5B 2 458 89,1* 20,0 0..2000  5(x2) 64,3 15 04
Abmessungen
Bezeichnung A B C 0d 0D L M Pt 0T Gewicht(®
WD WX
mm mm mm mm mm  mm mm mm  mm kg kg/50mm
SVSA3201-eee-SL/P0-T1-+-X42VB - - M42x1,5 x Tiefe 22 18,8 1,2
915 1115 107 226 ) 25 36
SVSA3201-eee-SL/P1-T1--X42VB 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 21,5 1,3
SVSA3201-eee-SL/P0-T2-+-X42V4B - - M42x1,5 x Tiefe 22 22,8 1,2
98,0 118,0 123 339 ) 35 45
SVSA3201-eee-SL/P1-T2-+-X42V4B 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 25,5 13
SVSA3202-see-SL/P0-T1-+-X43VB - - M42x1,5 x Tiefe 22 19,7 1,2
915 1115 107 251 ) 25 36
SVSA3202-eee-SL/P1-T1-+-X43VB 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 22,4 13
SVSA3202-eee-SL/P0-T2-+-X43P5B - - M42x1,5 x Tiefe 22 241 1,2
98,0 1180 125 364 ) 35 45
SVSA3202-see-SL/P1-T2-+-X43P5B 61 96 M35x1,5 x Tiefe 22 26,8 13

Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tber 100 % der Zeit gefahren werden.

Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.

Spielfrei bis 600 mm Hub. Uber 600 mm: Axialspiel, abhangig von Typ = 20 um. Veranderung des Nennhubs in 50-mm-Schritten. Andere Hublangen bitte bei SKF anfragen.
Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

Siehe Abschnitt 4: Steuerung flr elektromechanische Zylinder

Gesamtgewicht = W, + (Hub/50) x W,

SEELRE

*  Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zuldssig. Fiir dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begren-
zen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
** Maximale Geschwindigkeit. Wert ist vom Nutzer in der Steuerung zu begrenzen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Modularzylinder

Leistungsdaten

Bezeichnung Spindel-  Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn  BaugrdRe
steigung (0 Kraft @ schwindigkeit () hub ) Last leistung  Steuerung )
mm kN kN mm/s mm mmkN kW -
SVSAL001-see-X42VB 1 36,3 70,0* 83 0...1000 5(x2) 791 038 02
SVSA4001-+ee-X43P5B 1 62,3 121,3* 8,3+ 0..1000  5(x2) 79.1 15 04
Abmessungen
Bezeichnung A B C pd 0D L M Pt 0T Gewicht(®
WO WX
mm mm mm mm mm  mm mm mm mm kg kg/50mm
SVSA4001-eee-SL/PO-T2-+-X42VB - - M48x2 x Tiefe 30 308 16
115 135 127 318 ) 40 50
SVSALO01-eee-SL/P1-T2--X42VB 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 306 17
SVSALO01-see-SL/PO-T2-+-X43P5B - - M48x2 x Tiefe 30 31,7 16
115 135 127 364 ) 40 50
SVSA4001-eee-SL/P1-T2--X43P5B 71 105 Mé4x2 x Tiefe 30 315 17

Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

SEEURE

Gesamtgewicht = W, + (Hub/50) x W,

Siehe Abschnitt 4: Steuerung fiir elektromechanische Zylinder

Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tiber 100 % der Zeit gefahren werden.
Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.
Spielfrei bis 500 mm Hub. Uber 500 mm: Axialspiel, abhangig von Typ = 20 um. Veranderung des Nennhubs in 50-mm-Schritten. Andere Hubléngen bitte bei SKF anfragen.

*  Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zuldssig. Fir dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begren-

zen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.

**  Maximale Geschwindigkeit. Wert ist vom Nutzer in der Steuerung zu begrenzen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.

34

akF
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Modularzylinder

Leistungsdaten

Bezeichnung Spindel- Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn  BaugrdBe
steigung Kraft (2 schwindigkeit ©) hub @ Last leistung  Steuerung ©)
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
SVSA5001-see-X43P7B 1 771 150,1* 6,7%% 0..1000 5(x2) 1385 15 04
SVSA5001-eee-X43P10B 1 110,2 214,4* 50 0..1000 5 (x2) 138,5 15 04
Abmessungen
Bezeichnung A B C pd 0D L M Ot 0T Gewicht
WO WX
mm mm mm mm  mm mm mm mm  mm kg kg/100mm
SVSA5001-ees-SL/P0O-T2-+-X43P7B - - M62x2 x Tiefe 40 495 48
185 205 150 364 ) 50 59
SVSA5001-see-SL/P1-T2--X43P7B 86 126 M56x2 x Tiefe 40 492 52
SVSA5001-ee+-SL/PO-T2-+-X43P108 - - M62x2 x Tiefe 40 495 48
205 150 364 ) 50 59
SVSA5001-eee-SL/P1-T2-+-X43P10B 86 126 M56x2 x Tiefe 40 492 52

SEEURE

*k
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Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tiber 100 % der Zeit gefahren werden.
Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.
Spielfrei bis 600 mm Hub. Uber 600 mm: Axialspiel, abhangig von Typ = 20 um. Veranderung des Nennhubs in 100-mm-Schritten. Andere Hubléngen bitte bei SKF anfragen.

Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

Siehe Abschnitt 4: Steuerung fiir elektromechanische Zylinder

Gesamtgewicht = W + (Hub/200) x W,

Die Maximalkraft ist nur im statischen Betrieb zuldssig. Flr dynamischen Betrieb ist dieser Wert vom Nutzer in der Steuerung auf 80 % der dynamischen Belastung zu begren-

zen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.

Maximale Geschwindigkeit. Wert ist vom Nutzer in der Steuerung zu begrenzen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Modularzylinder

Hochgeschwindigkeits-Zylinder SLSA

Das Kernstlck eines Hochges-
chwindigkeits-Zylinders ist ein
SKF Kugelgewindetrieb mit
groRer Steigung (bis 40 mm), der
Uber eine Kupplung direkt von
einem burstenlosen Motor ange-
trieben wird. Kugelgewindetriebe
mit groRer Steigung konnen
Verfahrgeschwindigkeiten von bis
zu 1,5 m/s erreichen.

Ein Rollengewindetrieb wan-
delt eine Drehbewegung in eine
geradlinige Bewegung um. Mit
der Drehung der Spindel fahrt die
Mutter das Schubrohr aus bzw.
ein, das die zu bewegende Last
tragt.

Die Spindel ist mit SKF
Schragkugellagern abgestutzt,
die hohe Drehzahlen, sehr
groRe Steifigkeit und eine lange
Lebensdauer ermaglichen. Um
Schwingungen zu vermeiden,
wird das freie Spindelende bei
groBen Huben zusatzlich im
Schubrohr geftihrt.

Das Schubrohr und die Mutter
des Rollengewindetriebs werden
im Schutzrohr gefthrt, wodurch

Die Vorteile

e Einfacher Einbau, benutzer-
freundlich in der Bedienung

¢ Hohe lineare Verfahrgeschwin-
digkeit

¢ Hohe Auflosung

38

sich insgesamt ein sowohl axial
als auch radial sehr steifes
System ergibt. Zwischen dem
Ende des Schutzrohres und dem
Schubrohr sitzt eine Dichtung.
Solche Antriebe sind fir Industrie-
zwecke konzipiert. Die Zylinder
sind fettgeschmiert und erfordern
daher nur minimalen Wartungs-
aufwand.

Die auf Wunsch erhaltliche
Verdrehsicherung wird durch
integrierte Profilschienenfihrun-
gen gewahrleistet. Diese vorge-
spannte Konstruktion zeichnet sich
durch sehr groRe Torsionssteifig-
keit und lange Lebensdauer aus.

Zwei integrierte StoRdampfer
schitzen den Mechanismus
wahrend des Einstellens.

e Lange Lebensdauer

* Programmierbare Steuerung

e Integrierte Verdrehsicherung

¢ Weniger Bauteile, dadurch
geringerer Wartungsaufwand
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Modularzylinder

Bestimmung der Lebensdauer

SLSA 25 - SLSA 40

SLSA

40000 |
35000 4
z
- 30000
©
-
(]
k- 25000 - —— SLSA 25 x 25
=
S a0 - SLSA 40 x40

15000 4

10000 -

10 100 1000 10000 100000 1000000

Nominelle Lebensdauer (106 mm)
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve- Dyn. Nenn BaugroRe
steigung (@ Kraft @ schwindigkeit ) hub @ Last leistung  Steuerung )
mm kN kN mm/s mm mm kN kw -
SLSA2525-e¢¢-X63NB 25 2,4 58 1500,0** 0..500 5(x2) 22,6 3.2 16
SLSA2525-¢4+-X82RB 25 3.2 6,2 1500,0** 0..500 5(x2) 22,6 53 16
SLSA2525-ee¢-X84KB 25 5,6 13,0 14583 0..500 5(x2) 22,6 6,8 32
SLSA2525-¢4+-X86JB 25 8,2 18,8 1083,3 0..500 5(x2) 22,6 7,5 32
Abmessungen
Bezeichnung A B C pd 0D L M 0t BT Gewicht®
W, W,
mm mm mm mm  mm mm mm mm  mm kg  kg/50mm
SLSA2525-ee¢-SL/P0-T1-+-X63NB - - M48x2 x Tiefe 30 29,8 13
121 141 121 265 . 30 40
SLSA2525-eee-SL/P1-T1-+-X63NB 71 105 M44x2 x Tiefe 30 29,4 1,2
SLSA2525-+e¢-SL/P0-T1-+-X82RB - - M48x2 x Tiefe 30 36,3 13
158 178 129 266 . 30 40
SLSA2525-ee¢-SL/P1-T1-+-X82RB 71 105 M44x2 x Tiefe 30 359 1,2
SLSA2525-eee-SL/P0-T1-+-X84KB - - M48x2 x Tiefe 30 433 13
158 178 129 326 . 30 40
SLSA2525-eee-SL/P1-T1-+-X84KB 71 105 M44x2 x Tiefe 30 42,9 1,2
SLSA2525-¢e¢-SL/P0-T1-+-X86JB - - M48x2 x Tiefe 30 50,3 13
158 178 129 386 . 30 40
SLSA2525-eee-SL/P1-T1-+-X86JB 71 105 M44x2 x Tiefe 30 49,9 1,2
(1) Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) Gber 100 % der Zeit gefahren werden.
(2) Maximale Belastung: Maximal zuléssige Belastung des jeweiligen Antriebs fir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.
(3) Spielfrei. Veranderung des Nennhubs in 50-mm-Schritten. Andere Hubldngen bitte bei SKF anfragen.
(4) Bei ein- und ausgefahrener Spindel.
(5)  Siehe Abschnitt 4: Steuerung fir elektromechanische Zylinder
(6) Gesamtgewicht = W, + (Hub/50) x W,
** Maximale Geschwindigkeit. Wert ist vom Nutzer in der Steuerung zu begrenzen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Modularzylinder
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Modularzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft Max. Linearge- Nennhub Reserve- Dyn. Nenn BaugroRe
steigung () Kraft @ schwindigkeit ©) hub ) Last leistung  Steuerung )
mm kN kN mm/s mm mm kN kw -
SLSA4040-e4+-X840B 40 35 7.4 1400,0 0..1200 5(x2) 533 51 16
SLSA4040-ee+-X86JB 40 51 11,7 1500,0** 0..1200 5(x2) 533 7,5 32
SLSA4040-ee+-D95IB 40 8,7 15,1 1500,0** 0..1200 5(x2) 533 13,6 50
SLSA4040-e++-D95VIB 40 12,4 18,7 12333 0..1200 5(x2) 533 17,4 50
Abmessungen
Bezeichnung A B C pd 0D L M Ot 0T Gewicht(®
WO WX
mm mm mm mm  mm mm mm mm  mm  kgkg/100mm
SLSA4040-eee-SL/P0O-T1-+-X84QB - - M82x2 x Tiefe 40 81,1 7,0
192 212 174 326 ) 50 58
SLSA4040-eee-SL/P1-T1-+-X840B 106 154 M58x2 x Tiefe 40 79,0 57
SLSA4040-eee-SL/P0-T1-+-X86JB - - M82x2 x Tiefe 40 88,1 7,0
192 212 174 386 ) 50 58
SLSA4040-eee-SL/P1-T1-+-X86JB 106 154 M58x2 x Tiefe 40 86,0 5.7
SLSA4040-eee-SL/P0O-T1-+-D951B - - M82x2 x Tiefe 40 110,8 7,0
192 212 174 472 ) 50 58
SLSA4040-eee-SL/P1-T1-+-D95I1B 106 154 M58x2 x Tiefe 40 108,7 5.7
SLSA4040-eee-SL/P0-T1-.-D95VJB - - M82x2 x Tiefe 40 119,4 7,0
234 254 186 570 ) 50 58
SLSA4040-eee-SL/P1-T1---D95VJB 106 154 M58x2 x Tiefe 40 1173 57

Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tber 100 % der Zeit gefahren werden.

Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit.
Spielfrei. Veranderung des Nennhubs in 200-mm-Schritten. Andere Hublangen bitte bei SKF anfragen.

Bei ein- und ausgefahrener Spindel.

Siehe Abschnitt 4: Steuerung flr elektromechanische Zylinder

Gesamtgewicht = W, + (Hub/100) x W,

SEEURE

** Maximale Geschwindigkeit. Wert ist vom Nutzer in der Steuerung zu begrenzen. Bitte fragen Sie bei SKF nach.
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Modularzylinder
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Modularzylinder

R2

Vordere R3
Schubrohr-
befestigung
BaugrdRe 0 mé F ]
Zylinder axe @ max. dyn
mm kN
SRSA25¢¢/SVSA32¢+ 25 25
SRSA30e¢/SVSA4Qee/ 30 33
SLSA25¢¢
SRSA39++/SVSAS0.. 40 46

(1) Die Achstoleranz muss den Angaben
aus dem SKF Katalog Uber Gelenklager
und Gelenkkopfe (Druckschrift 4407)
entsprechen.

SRSA39es / SVSA50.e

L
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Modularzylinder

Vordere R3 R2
Schubrohr-

. <
befestigung —
BaugroRe 0 mé F - [ CF::L:% Hg —— |
Zylinder axe@®  max. dyn

mm kN 10
SRSA48ee/SLSALQee 50 77
SRSAG0-+ 0 117 o
SRSA75e¢ 80 192

1o

(1) Die Achstoleranz muss den Angaben
aus dem SKF Katalog Uber Gelenklager
und Gelenkkapfe (Druckschrift 4407)
entsprechen.
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Elektromechanische
Kompaktzylinder

Hochleistungsantriebe mit hoher Energiedichte und Dynamik.
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Kompaktzylinder

Der neue Standard fur Hochleistungsantriebe

e Leistungsfahig und dynamisch
fiir optimierte Prozess- und
Maschinensteuerung:

Das minimale Tragheitsmoment
dieser Konstruktion bewirkt
hervorragende Steuerbarkeit,
kurzeste Ansprechzeiten, wesent-
lich hohere Zyklusfrequenzen und
dadurch groBere Produktivitat.
Die CEMC-Reihe (Compact Elec-
troMechanical Cylinder) basiert
auf bewahrter, von SKF selbst
entwickelter Technik.

Selbst bei hohen Geschwin-
digkeiten und Beschleunigungen
und groRen Belastungen werden
lange Lebensdauer, hohe Steifig-
keit, groBe Wiederholgenauigkeit
und groRe Systemsicherheit im
Dauerbetrieb erreicht.

Die Hauptvortelile

Sauberer Einbau und Betrieb
Hohe Systemsteifigkeit
Niedriger Energieverbrauch
Kleiner Bauraum, niedriges
Gewicht

e Kurze Reaktionszeit, hohe
Dynamik

Leistungsprofil

e Motor bis 30 kW
e Hochintegrierte Losung
e Sicherheitshaltebremse
e \erdrehsicherung des
Schubrohres (z.T. auf
Anfrage)
e Referenzschalter

akF

¢ AuRerordentlich kompakt und
leistungsstark:

Die kompakten CEMC-Zylinder
benotigen ca. 40 % weniger
Einbauraum als vergleichbare
modulare Zylinder, die ultrakom-
pakten sogar ca. 60 % weniger.
Die kleiner bauende und leichtere
Konstruktion ermoglicht hohe
Leistungsdichte und damit mehr
Dynamik in der Anwendung.

Ein Nachristen von Zylindern
an ortsfesten Anwendungen und
Robotern ist problemlos moglich.

Fur unterschiedlichste Anfor-
derungen sind CEMC-Zylinder
von SKF eine kompakte und
dynamische Losung. Hohe
Maschinenverflgbarkeit, hohe
Produktivitat und durchgehend
geringe Betriebskosten zahlen
sich in hochster Leistungsfahigkeit
und Wirtschaftlichkeit aus.

Fast kein Wartungsaufwand
Robuste und zuverlassige
Konstruktion

e (Geringe Betriebskosten

e Flr Dauerbetrieb geeignet.

e Frei programmierbare
Steuerung

¢ Hohe Beschleunigung

e Maximaler Hub 170 mm
(langer auf Anfrage).
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Kompaktzylinder

Bezeichnungsschema
[CEMC[ 24 [ 04 |- [170] - [1]-[62L[B]- [L]-[05] - [MC] 08]P]

Cylinder type
CEMC = compact electro
mechanical cylinder

Screw diameter mm
18 = diameter 18
24 = diameter 24
30 = diameter 30

Screw lead mm
04 =lead3,750r4

06 =lead 6

Stroke mm

090 = stroke 90

125 = stroke 125

135 = stroke 135

170 = stroke 170

Design attachment

1 = front

2 = trunnion and rod end
3 = front and Anti-Rotation
Motor

Motor designation

Fail safe brake
B = with brake

Integrated load cell
L if requested

Cable length (motor power, resolver)
05 =5 metres (standard)

10 =10 metres

15 =15 metres

20 =20 metres

Servoamplifier type
MC = Motion Controller
SC = Speed Controller

Nominal current of servoamplifier (A)
08 = nominal current 8 A

16 nominal current 16 A

XX nominal current xx A

Fieldbus interface
C = CANopen
p = Profibus
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Kompaktzylinder

Kompaktzylinder

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel- Nennkraft ~ Max. Linearge-  Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn  BaugroRe
steigung (@ Kraft@  schwindigkeit hub @ Last leistung Steuerung (®)
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
CEMC1804-145-1-42) 3,75 4,7 10,3 350 145 1(x2) 26,6 1,6 08
CEMC2404-e0e-o-62L 4,00 87 238 300 125-135-170 1(x2) 61,0 2,6 16
CEMC2406-125-+-62L 6,00 58 15,9 450 125 1(x2) 61,0 2,6 16
CEMC2404-eee-o-63| 4,00 13,1 26,0 300 125-135-170 1(x2) 61,0 33 16
CEMC2406-125-+-63I 6,00 87 17,3 450 125 1(x2) 61,0 33 16

Ultrakompakte Baureihe

Leistungsdaten
Bezeichnung Spindel-  Nennkraft — Max. Linearge-  Nennhub Reserve-  Dyn. Nenn BaugraRe
steigung  (0) Kraft @ schwindigkeit hub () Last leistung  Steuerung (®)
mm kN kN mm/s mm mm kN kW -
CEMC2104-170-+-D63L A 9,0 17,9 353 170 1(x2) 481 23 16
CEMC2404-04-2-D82P A 141 28,2 320 90-170  1(x2) 61,0 47 16
CEMC2406-00-2-D82P 6 9,4 18,8 480 90-170  1(x2) 61,0 47 16
CEMC3004-ee+-2-D82P A 141 28,2 266 90-170  1(x2) 105,0 39 16
CEMC3006-+++-2-D82P 6 9,4 18,8 400 90-170  1(x2) 105,0 39 16
CEMC3004-ess-2-D84LH A 27 b 531 266 90-170  1(x2) 105,0 6,2 32
CEMC3006-+++-2-D84H 6 183 35,4 400 90-170  1(x2) 105,0 6,2 32
CEMC3004-+e4-2-D86F A 395 83,4 266 90-170  1(x2) 105,0 6,6 50
CEMC3006-sse-2-D86F 6 263 55,6 400 90-170  1(x2) 105,0 6,6 50

(1) Nennbelastung: Kann bei geringer Geschwindigkeit (10 % der Hochstgeschwindigkeit) tiber 100 % der Zeit gefahren werden.
(2) Maximale Belastung: Maximal zulassige Belastung des jeweiligen Antriebs fiir kurze Zeitabschnitte (max. 1 s) bei niedriger Geschwindigkeit
(4) Bei ein- und ausgefahrener Spindel.
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Kompaktzylinder
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Kompaktzylinder

Abmessungen
Kompakte Baureihe

Bezeichnung Nennhub L* Gewicht**
mm mm kg
CEMC1804-145-1-42) 145 376,8 91

*  Mit Bremse + 50,7 mm
**  Mit Bremse + 0,8 kg

CEMC1804-145-1-42] - Design 1

019

m
0257 (3%0)

(x4) M6-6H Tiefe 12

007 (38)

|
-
0 385
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Kompaktzylinder

Abmessungen

Kompakte Baureihe

Bezeichnung

CEMC2404-e00-e- 62L

CEMC2406-125---62L

CEMC2404-000-o- 63l

CEMC2406-125---63I

*  Mit Bremse + 54,2 mm
**  Mit Bremse + 2,5 kg

52

Nennhub

mm

125
135
170
125
125
135
170
125

L*

Design 1

mm

3914
3994
4344
3914
420,4
4284
463,4
420,4

L*
Design 2

mm

407
415
450
407
436
bhh
479
436

Gewicht**
Design 1

kg

13,8
13,9
14,6
13,8
15,8
15,9
16,6
15,8

Gewicht**
Design 2

kg

12,6
12,7
131
12,6
14,6
14,7
151
14,6
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Kompaktzylinder

CEMC24ee-eee-1-6ee - Design 1
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Kompaktzylinder

Abmessungen
Ultrakompakte Baureihe

Bezeichnung Nennhub L* Gewicht**

Design 1
mm mm kg
CEMC2104-170--D63L 170 Siehe 18,6
Zeichnungen

*  Mit Bremse gleiche Lange
** Mit Bremse + 0,6 kg

Gewicht**
Design 2

kg
19,3

Gewicht**
Design 3

‘wm

Option: Wassert
G1/4”" x 12 mm Tiefe

kiihlung

=il

0 30

o607 [

54
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Kompaktzylinder

CEMC2104-170-2-D63L - Design 2

170

T @117

3855

Option: Wasserkiihlung

G1/4" x 12 mm Tiefe

o
Sk

-

@107

()M 6

akF

250

000000

‘@sow ( ;gﬁi )

4319

20,5

84

Option: Wasserkiihlung
G1/4" x 12 mm Tiefe

/
T

@
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Kompaktzylinder

Abmessungen
Ultrakompakte Baureihe

Bezeichnung Nennhub L* Lt Gewicht**
mm mm mm kg
90 210 345 19,9
CEMC2404-0ee- 2-D82P
170 290 425 215
90 210 345 19,9
CEMC2406-eee- 2-D82P

170 290 425 21,5

*  Mit Bremse gleiche Lange
**  Mit Bremse + 0,6 kg

CEM(C24ee-00e-2-D82P - Design 2

@175

?9% = e
© \ © g
©/© i © Q i
60\© + OO ©
® ©
© T
64
L
180 m
01155
T : ]
I
| ] 220
@ w ~O|
= @E EEE=!
0 ‘ Gelenkkopf SA20C /
1 T
!
bl 009 (55
072
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Kompaktzylinder

Abmessungen
Ultrakompakte Baureihe

Bezeichnung Nennhub L* Lt Gewicht**
mm mm mm kg
90 250 378 24,5
CEMC3004-+e+-2-D82P
170 330 458 26,9
90 250 378 24,5
CEMC3006-+++-2-D82P
170 330 458 26,9
90 280 438 32,7
CEMC3004-eee-2-D84H
170 300 458 34,3
90 280 438 32,7
CEMC3006-+ee-2-D84H
170 300 458 34,3
90 300 498 40,9
CEMC3004-+++-2-D86F
170 300 498 42,4
90 300 498 40,9
CEMC3006-+9+-2-D86F
170 300 498 42,4

*  Mit Bremse gleiche Lange
**  Mit Bremse + 0,6 kg

CEMC3Qee-eee-2-D8ee - Design 2

!@147

8

230

‘IA'i F_T s ¥
st —ter-—-+—H =]
I \7 Gelenkkopf SA30C /

ETN

akF 57



Kompaktzylinder

Option: integrierter Lastsensor

Ein Lastsensor an der bewegten Last kann die vom Kompakt-Zylinder aufgebrachte Kraft genau messen.

Ausgabe des Lastsensors

16000 -
14000 -
12000 -
10000 -
=
% 8000 -
5
6000 -
4000 -
2000 -
0 L L] L] T T L L] L}
0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000 16000
Last (N)
= Referenzkurve
Lastsensor-Kurve
Vorteile dieser Konstruktion: Technische Anforderungen:
e Genaue Messung e Nennkraft (F. . ): 14 kN
e Kein zusatzliches Kabel ¢ Genauigkeit: +/-3 % of F,
erforderlich _ _ o Betriebstemperaturbereich: +10..70 °C
* Schaltkarte in Zylinder ¢ Spannungsversorgung Sensor: 24V DC +/-10 %
Integriert ¢ Ausgangssignal Sensor: 1V =2kN

e Einfacher Einbau

¢ Gleichbleibende Abmessungen
auch mit Lastsensor, dadurch
einfaches Nachrtsten

Kundennutzen:

e Durchgehende Nachverfolgung
der Prozesse sichert hohere
Qualitat

e Hohe Produktivitat dank opti-
mierter Prozesse (Regelkreis)

Anwendungen:

e \erarbeitende Industrie

e Pressen

e Prifstande

¢ Alle Anwendungen mit genau
definierter Last

58

¢ Nulleinstellung:
e Einstellen der Steigung:

Uber Potentiometer
Uber Potentiometer
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Kompaktzylinder

Option: Integrierte Wasserkuhlung

Ein Zylinder mit integrierter Wasserkihlung erreicht ein hoheres MaR an Leistung und Produktivitat.

Temperatur des Kompakt-Zylinders mit und ohne Wasserkiihlung
(unter ansonsten gleichen Bedingungen)

T e AREET TR SIS SR AR S e EE P T st S e e B ST TR

B e e e e e i e i e
B as San s e bt B DR b i I o oo e B o W S o i B i A A o
T - ————
B el e xR i e T P e I W
T T T

™ (°C)

Ry A e P e A AR AR
B I o e e i i e 5 o o s i B i

W B ot iissacansnsssasnsansonsoesssnssescunsses it iss csssss assassossssnte

A —————

Zeit (s)

=== 0hne Wasserkiihlung
= mit Wasserkiihlung
== |Jmgebungstemperatur T°

Vorteile dieser Konstruktion:

e |eistungsfahig und kompakt

e (Gleiche Abmessungen auch
mit Wasserkihlung, dadurch
einfaches Nachrlsten

Kundennutzen:

e Hohere Produktivitat

e Gleichbleibende Temperatur
des Zylinders

Anwendungen:

e Fertigungsautomation

¢ Hochleistungsanwendungen in
der verarbeitenden Industrie.
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Steuersystem fur
Elektromechanische Zylinder

Die EMC-Steuerung vereint die Funktionen einer Drehzahl- und
Positionssteuerung und einer speicherprogrammierbaren
Steuerung und unterstutzt ein leistungsfahiges CanOpen- und
Profibus-Netz.
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EMC motion controllers

Steuerung / SPS

PC a o HH

UOODOC0SA]

@@©N@)|©)

1 Steuerung
des

1
~N
Zylinders
\—<H>— 2— —3--J-P--------=---=--

1x 115V...3x 480V AC

1
~N

1x 24V DC

1
~N

—<— Sensoren (Endschalter, Positionssensor, andere Sensoren)

(1) Motorkabel
(2) Resolverkabel
(3) Gegebenenfalls Anbindung an externe Gerate oder
Anlagen (Fabrikautomation): numerische/analoge
Ein-/Ausgange, CanOpen- oder Profibus-Netz.
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EMC motion controllers

Technische Daten

Spannungs-
versorgung 380/400 V AC + 10 %, Drehstrom; 50/60 Hz @)
Umgebungs- 0-40 °C (Verringerung der Abgabeleistung 20 %
temperatur pro 10 °C bis max. 60 °C)
Bremse Integrierter oder externer Widerstand oder
Rickgewinnungsbremse (siehe Tabelle 2)
Eingdnge/ 1 Analogeingang (+10 V Schwankung, 14 Bits)
Ausgange 1 Analogausgang, frei konfigurierbar
(+10V, D/A = N/A-Wandlung 10 Bits)
16 Digitaleingange, optisch isoliert
(davon 4 Interrupt-Eingange), frei konfigurierbar
8 Digitalausgange, optisch isoliert, frei konfigurierbar
Standard: Resolver-Eingang
Option: Eingang Multiturn-Absolutwertgeber
Mdgliche zusatzliche Steckkarte: (2)
* Eingang Inkrementalgeber
* Ausgang Geberemulation
* SinCos-Geber-Eingang
Feldbus CanOpen (DS 301 und DSP 402)
Profibus (DP-Vo und DP-V4, PROFIdrive V 2.0 und
PROFldrive V 3.0 Klasse 3 und 4)
Bandbreite bei Strom 600 Hz bei -3 dB
Bandbreite bei Position bis 60 Hz
Mechanische Schutzart IP 20 gemaB IEC 529.
Elektrische Galvanische Trennung der Leistungsbrticke
Schutzvorrichtungen Schutz bei Impulsstrom von Servoverstarker

und Motor

Schutz bei effektivem Strom des Motors
Schutz vor Kurzschlissen am Ausgang der
Leistungsbrticke

Schutz vor Netzliberspannung

Weitere Uberwachungen Schleppfehler

Lagertemperatur

Temperatur des Motors
Temperatur des Antriebs

Fehler des Resolvers
Spannungsversorgung der Bremse
Endschalter

-30 °C bis +85 °C

(1) Andere Spannungsversorgung auf Anfrage

(2) Siehe unter Zubehor
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Technische Daten

Tabelle 1: Leistungsdaten und Abmessungen

BaugroRe Nenn Max. Mechanische Max. Verlustleistung Abmessungen

Steuerung Ausgangs- Ausgangs-  Leistung von Steuerung H W D

strom strom (3x400V) (bei max. Leistung)

- A A kW W mm mm mm
02 2 4 0,75 30 328 78 222
04 4 8 1,5 50 328 78 222
08 8 16 3 100 328 110 222
16 16 32 6 200 328 133 222
32 32 64 12 400 328 168 226
50 50 80 20 700 438 202 244

100 100 120 40 1000 474 483 343

Tabelle 2: Bremsleistung
BaugroRe Art der Bremse Widerstand  Max. Max. Impulsstrom  Impulsstrom
Steuerung Bremsleistung Bremsleistung (max. Dauer) (max. Zeitanteil
(Dauerstrom)  (Impulsstrom) an Zykluszeit)

- - Q kW kW s %
02 Interner Widerstand 220 0,06 2,2 01 2,7
04 Interner Widerstand 220 0,06 2,2 01 2,7
08 Interner Widerstand 82 0,25 6 0,2 43
16 Interner Widerstand 41 0,50 12 0,2 43
32 Interner Widerstand ¥ 27 0,70 18 0,2 43
50 Rickgewinnungsbremse - 20,00 20 - -

100 Rickgewinnungsbremse - 40,00 40 - -

(1) Option: Externer Widerstand (siehe unter Zubehor)

Erfullung der CE-Normen

Die CE-Kennzeichnung ist auf der
Frontseite angebracht.
EMC-Steuerungen besitzen
die CE-Kennzeichung im Sinne
der europaischen Richtlinie
89/336/EWG, modifiziert durch
Richtlinie 93/68/EWG zur elek-
tromagnetischen Vertraglichkeit.
Diese europaische Richtlinie
bezieht sich auf die allgemeinen
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harmonisierten Normen
EN50081-2 vom Dezember
1993 (Elektromagnetische
Vertraglichkeit — Fachgrundnorm
Storaussendung — Industriebe-
reich) und EN50082-2 vom Juni
1995 (Elektromagnetische
Vertraglichkeit — Fachgrundnorm
Storfestigkeit — Industriebereich).
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Functions

Integration auf hohem Niveau
EMC-Steuerungen vereinen in
kompakter Form die Funktion
einer regelbaren Drehzahlsteue-
rung, einer speicherprogram-
mierbaren Steuerung und einer
CNC-Steuerung.

Diese Funktionen laufen mit
nur einer Programmiersprache.
Inbetriebnahme und Bedienung
werden dadurch vereinfacht, und
die Gesamtkosten der Anwendung
sinken.

Multi-Tasking-Struktur, Echtzeit
Das zentrale Modul der Baureihe
umfasst folgende Funktionen:

- Programm flr Verfahrbewe-
gungen

- SPS-Programm fur Hinter-
grundaufgaben: Verarbeitung
der Eingange/Ausgange des
Typs Geber und Aktuatoren
(z. B. Schutzvorrichtungen der
Maschine)

- schnelles SPS-Programm mit
fester Zykluszeit fur die perio-
dische Verarbeitung von
Informationen

- spezielle Programme, die von
den Interrupt-Eingangen
ausgelost werden.

Dieses Modul arbeitet in Echtzeit.

Es gibt also keine Blockvorbe-

reitung, und Parameter des Typs

Ziel, Geschwindigkeit und

Beschleunigung konnen wahrend

der Verfahrbewegung verandert

werden.
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Schnelle und genaue Verfahr-

bewegungen

EMC-Steuerungen haben diesel-

ben Kenndaten wie modernste

Servosteuerungen:

- Positionsmessung mit hoher
Auflésung (65536 Inkremente/
Umdrehung)

- Servosteuerungsfilter

- Verfolgung von Master- und
Slave-Bahnen und
Verwendung von Pradikatoren

Durch Vorwegnahme der Bahnen

sind die Verfahrbewegungen

selbst bei niedriger Drehzahl und
hohem Drehmoment prazise;

der Schleppfehler bleibt im

gesamten Drehzahlbereich fast

Null und gewahrleistet optimales

Ansprechen des Systems.

Schnelles Eingreifen bei

Storung

- Die Firmware und die gerate-
spezifischen Parameter
(Betriebsdauer, letzte Storun-
gen, Seriennummer des
Gerats) sind im nichtfliichtigen
Speicher des Gerats abgelegt.

- Maschinenparameter (Parame-

ter zur Antriebsleistung,
Zylindermotor, Positionierung
und Konfiguration der
Maschine) sowie Anwender-
programme (Quellcode und
ausflhrbarer Code) sind in
einem nichtflichtigen Speicher
abgelegt, der sich zur einfa-
cheren Wartung auf einer
abnehmbaren Karte befindet.

Sicherer Betrieb durch umfas-
sende interne Uberwachung
Der zuverlassige Betrieb des
Systemes wird bei allen EMC-
Steuerungen durch Uberwachung
der wichtigen Parameter und
Ablaufe des Servosystems wie
Spannungen, Strome, Tempera-
turen, Verfahrbewegungen usw.
sichergestellt.
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Motion Explorer Software

Motion Explorer dient zur Einstellung, Anpas-
sung, Uberwachung und Instandhaltung eines
Steuersystemes. Die Software lauft auf
Windows 98, Millennium, NT 4.0, 2000 und XP.
Funktionsumfang:

I_ Diagnoseunterstiitzung
Diagnose von Ereignissen
Aktualisierung der Firmware

. Oszillosko
I Ausfuhrungs.kontrq.lle 4 Kanale P
Debugger zur Uberprifung von Zeitachse einstellbar von 5 ms/
Zrogrammen E Unterteilung bis 200 s/Unterteilung
enerator zur Erzeugung von Einstellbarer Trigger (Schwellenwert
Mustersignalen und Flanke)
Funktionsgenerator zur Einstellung Messungen (Effektivwert, Doppel-
der Steuerungsparameter spitzenwert, Mittelwert, Mindest-,
. Héchstwert)
Beobachtung von Variablen Aufzeichnungstiefe 200 bis 2000
Beobachtung von Variablen fiir Punkte (5 ms bis 5,5 h)

Anzeige und Setzen von internen

Variablen ﬁ]
e |9-—m- }Du—o— |va-—a— wm-——g m ‘
L= ? | | :

Fi ESl Codectin Comslilis |
BoEEg S M 8- AL wE -
Pengram =" e }

. w I =
Einstellung der Parameter L | pemssion o ovsent. zacion
Parameter von Achse, Motor, Resolver, E/A, Auswahl :‘. - s M-
des Motors in Datenbank p e b A -

. . . . + BAIT_UNTIL in wation=§ i Umit for reschis R t powition
Assistent fiir die Einstellung der Steuerungspara- o wsa o R
meter :i: ::kmu tn_pazation=i ¥ ::: far =wbw’?-:wt u-::=ww
Justierung des Resolvers . o inis i e g

| ——
:: w‘zuusn : ::::n:g: for howe prooeduce
N 1 ] o
1on compkitad - 0 amar
e wize - 24026 Erylen
B4 Byles =
o [T [ s | [t
Programmeditor

Leistungsstarke Programmierung
Zugriff auf alle Echtzeit-Parameter
Bibliothek mit Anwendungspro-
grammen und Beispielen

Sprache Pseudo-BASIC

— — — - Kompilierung mit Lokalisierung der
o el B | Fehler

\_ I | PME-6 | Fle—d4 | EEPROM—4  Drve—6 NUHI0EAICEAZF
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Zubehor

Funktionspaket Parameterein-
stellung

Das Funktionspaket Parameter-
einstellung wird nur zur Einstel-
lung einer EMC-Steuerung
benatigt. Daneben dient es auch
zur Justierung, Uberwachung und
Instandhaltung verwendet
werden. Die erforderliche Hard-
ware zur Verbindung der EMC-
Steuerung mit einem Windows-
PC mit der Software Motion
Explorer gehort zum Lieferum-
fang.

Je nach dem fur die EMC-
Steuerung gewahlten Feldbus
umfasst das Funktionspaket
Parametereinstellung folgende
Elemente:

e Funktionspaket Parameter-

einstellung fur CanOpen EMC-

Steuerung:

Bezeichnung: SFWPVXMCC

- Software Motion Explorer
(CD-Rom)

- CanOpen-Kabel (1 m)

- CanOpen-RS5232-Schnittstelle

- RS232-Kabel (1,8 m)

e Funktionspaket Parameter-

einstellung flur CanOpen EMC-

Steuerung (fir DIN-Tragschiene):

Bezeichnung: SFWPVXMCCD

- Software Motion Explorer
(CD-Rom)

- CanOpen-Kabel (1 m)

- CanOpen-RS232-Schnittstelle
(DIN-Tragschiene)

- RS232-Kabel (1,8 m)

e Funktionspaket Parameter-

einstellung fur Profibus EMC-

Steuerung:

Bezeichnung: SFWPVXMCP

- Software Motion Explorer
(CD-Rom)

- Profibus-Kabel (1 m)

- Profibus-USB-Schnittstelle

- USB-Kabel (1,8 m)
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Netzfilter
EMC Motion Controller entspricht
der Norm EN55011 mit Filter am
Netzeingang.

Je nach BaugroRe der
Steuerung sind folgende Filter
erforderlich:

BaugroRe Bezeichnung
Steuerung Netzfilter
02 FLTPVX3PHO16A
04 FLTPVX3PHO16A
08 FLTPVX3PHO16A
16 FLTPVX3PHO16A
32 FLTPVX3PHO36A
50 FLTPVX3PHO36A
100 FLTPVX3PHO64A

Externer Bremswiderstand (nur

flir BaugroBe 32)

Bezeichnung: RSTPVX32

Technische Daten:

- Widerstand: 27 Q

- Max. Bremsleistung,
Dauerleistung: 2 kW

- Max. Bremsleistung,
Impulsleistung: 18 kW

- Pulsleistung — Max. Dauer: 0,5 s

- Pulsleistung — Max. Zeitanteil
an gesamter Zykluszeit: 12 %

Zusatzliche Steckkarte fiir
EMC-Steuerung
Gegebenenfalls kann eine der
drei zusatzlichen Steckkarten in

der Steuerung eingesetzt werden:

e Nummer: BOAPVX39
Bezeichnung: Option Ausgang
Geber-Emulation

Beschreibung: Diese zusatzliche
Steckkarte fur die Steuerung
setzt Signale des Zylinder-
Resolvers in eine Reihe von
Impulsen um, die denen eines
Inkrementalgebers entsprechen:

A, A, B, B, Zero mark, Zero mark.

e Nummer: BOAPVX38
Bezeichnung: Option Eingang
externer Geber

Beschreibung: Diese zusatzliche

Steckkarte fur die Steuerung

dient zum Anschluss eines

externen Inkrementalgebers mit
folgenden Funktionen:

- entweder als Referenzachse
zur Synchronisierung mit
einem externen beweglichen
Bauteil

- oder zur Positionsmessung,
wenn die Positionsmessung
durch den Zylinder-Resolver
nicht moglich ist (z. B., wenn
die Position auf dem vom
Zylinder bewegten Teil gemes-
sen werden muss). Achtung:
Auch in diesem Fall muss der
Zylinder-Resolver angeschlos-
sen werden.

e Nummer: BOAPVX45
Bezeichnung: Option Eingang
SinCos-Geber

Beschreibung: Diese zusatzliche
Steckkarte fur die Steuerung
dient zum Anschluss eines
SinCos- Gebers zur Positions-
messung in Anwendungen, wo
hohe Drehzahlen und hohe
Auflosung gefordert sind.
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Endschalter

In den Zylinder integrierte End-

schalter konnen direkt an die

EMC-Steuerung angeschlossen

werden. Sie haben folgende

technische Daten:

- Typ: induktiver Naherungs-
schalter

- Konstruktion: Gleichstrom, pnp

- Ausgang: Offnungskontakt

- Betriebsspannung (V DC):
10..36

- Nennstrom (mA): 100

- Spannungsabfall (V): < 2,5

- Stromverbrauch (mA): < 10
(24 V)

- Schutzart: IP68

Sensor Ausgangsposition

Ein integrierter Sensor fur
Ausgangsposition kann direkt an
die EMC-Steuerung angeschlos-
sen werden.

Er hat folgende technische Daten:

- Typ: induktiver Naherungs-
schalter

- Auslegung: Gleichstrom, pnp

- Ausgang: SchlieRkontakt

- Betriebsspannung (V DC):
10..36

- Nennstrom (mA): 100

- Spannungsabfall (V): < 2,5

- Stromverbrauch (mA): < 10
(24 V)

- Schutzart: IP68

akF

Endschalter

Referenzschalter
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Schwerlast-Hubelemente mit
Rollengewindetrieb

In SKF Schwerlast-Hubelementen mit Rollengewindetrieb wird
die Spindel Uber ein spezielles SKF Axial-Pendelrollenlager
abgestutzt.

Die als Walzkorper eingesetzten Rollen konnen groRe Lasten mit
hohem Wirkungsgrad und groBer Betriebssicherheit anheben
und absenken. Je nach
Umsetzungsverhaltnis
des Schneckengetriebes
ist ein Wirkungsgrad von
bis zu 70 % moglich.
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Roller Screw Jack Actuators

Nutzen Sie das Erfahrungspotential von SKF

Seit Uber 25 Jahren arbeitet SKF Hubelemente mit Rollen- Die durchschnittliche Standzeit
SKF mit dem Unternehmen der gewindetrieb mit ihren einzigarti-  liegt bei mehr als 12 Jahren, und
Eisen- und Stahlindustrie auf gen Leistungsmerkmalen sind die  der “dienstalteste” Antrieb ist seit
der ganzen Welt zusammen, beste Wahl fur langfristig zuver- uber 22 Jahren im Einsatz.

um die Lineartechnik far die lassigen Einsatz.

auBerordentlich anspruchsvollen Mehr als 60 StranggieBan-

Einsatzbedingungen der Schwer-  lagen in 23 Landern laufen

industrie weiterzuentwickeln. problemlos und ohne Ausfall.

Schwerlast-Hubelemente

Ein SKF Hubelement funktioniert
nach dem Prinzip einer drehenden
Mutter, die Uber ein Schnecken-
getriebe angetrieben wird. Zur
gleichmagigen Verteilung der
Belastungen wird das System aus
Getriebe und Rollengewindetrieb
in einem Bronzering und zwei
Lagern - einem Rillenkugellager
und einem Axial-Pendelrollenlager
- geflihrt.

Die Tragfahigkeit des Hubele-
ments hangt dabei von der GroRe
des Rollengewindetriebes ab (75
bis 180 mm Durchmesser).

Bei dieser Bauart sind nur
Belastungen unter Druck moglich.
Das geschweifte Stahlgehause
des Getriebes ist auBerordentlich
robust und dabei kostengunstig.
Die Spindel des Gewindetriebes
und die Verdrehsicherung wer-
den in einem massiven Stahlrohr
geflhrt, das auf der Grundflache
aufsitzt.
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Die Spindel sitzt in zwei
Hiilsen. Sie vereinfachen die Ol-
spritzschmierung, wie sie fur den
ununterbrochenen Einsatz in der
Stahlindustrie erforderlich ist.

Der Boden des Getriebege-
hauses kann kugelig ausgefihrt
werden, was die Ausrichtung des
Hubelements beim Einbau er-
leichtert. Das obere Verbindungs-
teil zwischen Hubelement und
umgebenden Bauteilen ist eben-
falls kugelig.

Zusatzlich ist die Spindel
durch einen Faltenbalg aus Metall
geschutzt. Auf Wunsch ist eine
Ausfuhrung mit Kevlar-Faltenbalg
erhaltlich. Flr weniger anspruchs-
volle Umgebungsbedingungen
kann eine vereinfachte Konstruk-
tion verwendet werden.
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Roller Screw Jack Actuators

Leistungsdaten
RSJA75 RSJA99 RSJA120 RSJA150 RSJA180
dynamische Tragfahigkeit (kN) 572 799 863 1596 1962
Durchmesser Rollengewindetrieb (mm) 75 99 120 150 180
Steigung Rollengewindetrieb (mm) 20 35 25 25 30
Abstand der Getriebemittelpunkte (K - mm) 160 200 250 280 355
Getriebelibersetzung i (Standard) 5-7,5-10-15 5-75-10-15 5-75-10-15 75-10-15 75-10-15
Hub pro Motorumdrehung (mm) 20/i 35/i 25/i 25/ 30/i
Abmessungen
Abmessungen RSJA75 RSJA99 RSJA120 RSJA150 RSJA180
A 455 595 670 760 930
B 245 300 360 410 510
C 210 295 310 350 420
D 420 590 620 700 840
E 210 295 310 350 420
F 210 295 310 350 420
6 610 690 850 950 1170
H 305 345 425 475 585
| 305 345 425 475 585
J 110 110 140 140 170
K 160 200 250 280 355
L 200 200 200 200 200
M 50 50 50 50 50
N 25 25 25 25 25
0 520 575 635 685 785
p 20 20 20 20 20
Q 50 50 50 50 50
R 310 375 430 480 590
S 125 165 165 205 235
T 85 85 85 85 85
U 210 250 250 290 320
V 460 465 510 535 620
W + Hub 205 230 250 280 310
X+ Hub 855 920 1010 1105 1250
y 180 210 260 260 260
Z 235 260 280 310 340
AA 300 405 430 510 650
AB 350 460 500 580 720
AC 420 590 620 700 840
AD 40h6 50h6 60h6 70h6 90h6
70 alkkF
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Vortelle

e Hoherer Wirkungsgrad und * Energieeinsparung Verunreinigung. Bitte wenden
groBere Betriebssicherheit e Ubertragung groRer Krafte Sie sich an SKF.
beim Bewegen von Lasten und ohne UbermaRige Warme- e Robust und stoRfest
Aufbringen von Kraften als bei entwicklung
jedem anderen Stellantrieb e Zuverlassiges Funktionieren

e Schnelleres Verfahren und auch unter widrigen Umge-
groBerer Hub bei hoher Belas- bungs- und Betriebsbedingun-
tung gen wie Mangelschmierung und

Anwendungen

Folgende Hubelemente sind flr StranggieRmaschinen in der Stahl-
herstellung ausgelegt:
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Technische Anforderungen

an Elektromechanische Zylinder von SKF
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SKF Elektromechanische Zylinder -
Technische Anforderungen der Anwendung

(bitte an Ihren SKF Ansprechpartner senden)

VoM C
) 1
( .
@ Firma: R
@ Ansprechpartner fiir technische Fragen
Tel E-Mail
B Anwendung:
B Last:
(Bitte alle relevanten Faktoren darlegen,
d. h. vom Stellantrieb bewegte Masse,
Reibung, Massentragheitsmoment bei
Beschleunigung usw.):
8 Hub:
B Maximale Geschwindigkeit des Zylinders
und gesamte Zykluszeit
(Ein- und Ausfahren):
B Anzahl der Zyklen/Stunde, Stunden/Tag,
Tage/Woche, Wochen/Jahr:
B Masse aller vom Zylinder bewegten Teile:
B Geforderte Lebensdauer:
B Umgebungsbedingungen (Gase oder
Flissigkeiten, hohe Umgebungstemperatu-
ren, Verunreinigungen)
B Angefragte Anzahl an Zylindern:
B Angebot erwiinscht bis:
@ Prototyplieferung / Fertigungsanlauf bis:
B Kiinftiger Bedarf an diesen Zylindern:
Skizze der Anwendung (bitte Lage — vertikal oder horizontal — und bewegte Masse angeben):
Bemerkung: Wenn Daten nicht genau bekannt sind, bitte geben Sie uns eine Schatzung.
\§ J

’ ¢ Wenn die Anwendung eine kurze Zykluszeit (< 6 s) oder einen voll bestimmten Positionierzyklus aufweist, bitte Seite 2 ausflllen.
e \Wenn ein Servomotor und ein Servoverstarker erforderlich sind, bitte Seite 3 ausftillen.
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Technische Anforderungen Page 2/3

SKF Elektromechanische Zylinder - Technische Anforderungen der Anwendung

’ Bei einem voll bestimmten Positionierzyklus oder einer kurzen Zykluszeit (< 6 s) bitte beide
Koordinatensysteme ergéanzen. Die x-Achse (Zeit) muss bei beiden tbereinstimmen.

A Position

Zeit
* Bitte jeweils die Einheit von Last (z. B. kN), Position (z. B. mm) und Zeit (z. B. s) angeben.
* Bitte zwei aufeinanderfolgende Zyklen und die dazwischenliegende Ruhezeit einzeichnen.
* Bitte die Ein- und Ausfahrbewegung des Zylinders angeben.
4 Position
Zeit
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Technische Anforderungen

Page 3/3
SKF Elektromechanische Zylinder - Technische Anforderungen der
Anwendung
Umgebung der Fabrikautomation
Art der Stromversorgung (Anzahl Phasen, Spannung, Wechsel- oder
Gleichstrom, Frequenz: z. B. 3 x 400 V AC, 50 Hz)
AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA oo eecsoeee
Gibt es eine
Hauptsteuerung / SPS, .
Xa die (neben den SFK Zylindern) Nein
{ mehrere Achsensteuerungen *
) Uberwacht ) R
Genaue Bezeichnung der Hauptsteuerung / SPS angeben, Art der Stellaufgaben des SKF Stellantriebs, Auslosung
damit die technischen Anforderungen deutlich werden: ? und Stoppen:
Y G
Uber welche Art Feldbus konnte die Hauptsteverung /SPS | ("
mit den Achsensteuerungen kommunizieren?
O .
O profibus
O sercos
D R5232 AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
O Andere (bitte benennen)
0 Kein Feldbus |
D Ohne FeldbUS, d|e AChSenSteUerUngen Sind in d|e .....................................................................
Hauptsteuerung / SPS integriert Ll
<> Achsensteuerung und Art der erforderlichen | |
Riickmeldung (TTL, SS&ROD ...) genau benennen
Y
Sind die A
: Achsen
Nein unabh ngig Xa J
Abh ngigkeiten zwischen den SKF
Zylindern und anderen Achsen
beschreiben:
Danach: - )
>
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Contacts

www.ball-rollerscrews@skf.com
transrol.france@skf.com

Represented by:

SKF ist ein eingetragenes Warenzeichen der SKF Gruppe.

© SKF Gruppe 2005-2008
Nachdruck, auch auszugsweise, nur mit unserer Genehmigung gestattet. Die Angaben in dieser Druckschrift wurden mit groRter Sorgfalt auf ihre Richtigkeit
geprift. Trotzdem kann fiir eventuelle Schaden - direkte, indirekte oder Folgeschaden - durch die Verwendung der Angaben in dieser Druckschrift keine
Haftung (bernommen werden.
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