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1 Allgemeines

1.1 Einleitung

Dieses Handbuch beschreibt die Montage, die Wartung sowie den Transport und Lagerung von Hubdreh-
Motoren. Das Dokument wendet sich an Elektriker, Monteure, Servicetechniker und Lagerpersonal. Halten
Sie die allg. Sicherheitshinweise sowie jene im betreffenden Abschnitt jederzeit ein.

Bewahren Sie diese Betriebsanleitung zuganglich auf und stellen Sie sie dem beauftragten Personal zur
Verfugung.

1.2 Symbolerklarung

f Dreieckige Warnzeichen warnen vor einer Gefahr.

o Mit dem runden Gebotszeichen werden bestimmte Verhaltensweisen vorgeschrieben.

1.3 Qualifiziertes Personal

Alle Arbeiten wie Transport, Installation, Inbetriebnahme und Service dirfen nur durch qualifiziertes
Fachpersonal ausgefihrt werden. Qualifiziertes Personal im Sinne der sicherheitstechnischen Hinweise
dieser Dokumentation sind Personen, die mit Transport, Aufstellung, Montage, Inbetriebnahme und Betrieb
des Produktes vertraut sind und Uber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfiigen.

Dieses Handbuch muss vor dem Transport, der Installation, der Inbetriebnahme und dem Service sorgfaltig
durchgelesen und alle sicherheitsrelevanten Angaben eingehalten werden.

1.4 Haftung

NTI AG (als Hersteller von LinMot Linearmotoren und MagSpring Produkten) schlief3t fir sich und seine
Mitarbeiter jede Haftung fur Schaden und Aufwande aus, welche durch eine Falschanwendung der Produkte
verursacht werden. Das gilt auch fur Falschanwendungen, welche durch NTI AG eigene Angaben und
Hinweise beispielsweise im Zuge von Vertriebs-, Support oder Applikationstatigkeiten verursacht werden. Es
liegt in der alleinigen Verantwortung des Anwenders, die von NTI AG Ubermittelten Angaben und Hinweise
auf ihre sicherheitstechnisch korrekte Anwendbarkeit zu prifen. Dariiber hinaus liegt die gesamte
Verantwortung fur die sicherheitstechnisch ordnungsgemaRie Produktfunktionalitat ausschlieflich beim
Anwender. Ebenso entfallt jeglicher Garantieanspruch beim Einsatz bzw. in Kombination mit
Fremdprodukten wie Statoren, Laufer, Servo Drives und Kabeln. Mit dem Kauf bestatigen Sie, dass Sie die
in der Montageanleitung aufgefiihrten Warnungen gelesen und verstanden haben. Zu jeder Lieferung wird
ein Hinweis-Blatt mit demselben Inhalt geliefert. Bitte fligen Sie dieses Hinweisblatt auch bei, falls Sie LinMot
Motoren als Komponenten oder in Maschinen weiterverkaufen.

Im Ubrigen verweisen wir auf unsere Allgemeinen Geschaftsbedingungen.

1.5 Urheberschutz

Dieses Werk ist urheberrechtlich geschutzt.

Alle Rechte, auch die der Ubersetzung, des Nachdrucks und der Vervielfaltigung des Handbuches oder
Teilen daraus, sind vorbehalten. Kein Teil des Werks darf ohne schriftliche Genehmigung von NTI AG in
irgendeiner Form (Fotokopie, Mikrofilm oder einem anderen Verfahren), auch nicht fir Zwecke der
Unterrichtgestaltung, reproduziert oder unter Verwendung elektronischer Systeme verarbeitet, vervielfaltigt
oder verbreitet werden.

LinMot® ist ein registriertes Markenzeichen von NTI AG.
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LinMot®
2 Warnhinweise

Herzschrittmacher / Implantierter Defibrillator
Laufer kdnnen die Funktion von Herzschrittmachern und implantierten Defibrillatoren

beeinflussen. Fir die Dauer einer zu starken Anndherung an ein Magnetfeld, schalten diese
Gerate in einen Testmodus und funktionieren nicht richtig.

e Als Trager eines dieser Gerate halten Sie zwischen Herzschrittmacher bzw. Defibrillator
und dem Gehause des Hubdreh-Motors einen Minimalabstand von 300 mm ein.
e Informieren Sie Trager solcher Gerate Uber die Einhaltung des Minimalabstandes!

Achtung - Gefahrlich hohe Spannung!
Vor dem Arbeiten sicherstellen, dass keine hohen Spannungen anliegen.

Bewegte Maschinenelemente

LinMot Linearmotoren sind hochdynamische Maschinenelemente. Es missen alle
notwendigen Vorkehrungen getroffen werden, um Berlihrungen im Betrieb durch
Abdeckungen, Verschalungen, etc. auszuschliessen.

Automatischer Wiederanlauf

Die Motoren kdénnen in gewissen Konfigurationen automatisch anlaufen!
Gegebenenfalls ist ein dementsprechendes Warnsymbol anzubringen und ein Schutz
gegen das Betreten des Gefahrenbereiches oder eine geeignete, sichere elektronische
Abschaltung vorzusehen!

Verletzungsgefahr durch einen Defekt oder Fehler

Fir die Bereiche, in denen ein Defekt oder Fehler erhebliche Sachschaden

oder sogar schwere Korperverletzungen zur Folge haben kénnen, miissen zusatzliche
externe VorsichtsmalRnahmen getroffen oder Vorrichtungen eingebaut werden, um einen
sicheren Betrieb auch dann zu gewahrleisten, wenn ein Defekt oder Fehler auftritt (z. B.
geeignete, sichere elektronische Abschaltung, mechanische Verriegelungen,
Abschrankungen usw.).

Magnetisches Feld

Die in den Laufern verbauten Magnete erzeugen ein starkes Magnetfeld. Sie kdnnen unter

anderem Fernseher, Laptops, Computer-Festplatten, Kreditkarten und EC-Karten,

Datentrager, mechanische Uhren, Horgerate und Lautsprecher beschadigen.

e Halten Sie Magnete von allen Geraten und Gegenstanden fern, die durch starke
Magnetfelder beschadigt werden kénnen.

e Halten Sie fir die oben genannten Objekte einen Minimalabstand ein, wie im Abschnitt
»Herzschrittmacher / Implantierter Defibrillator angegeben.

e FUr nicht anti-magnetische Uhren gilt der doppelte Minimalabstand.

Verbrennungsgefahr
Im Betrieb kann sich die Welle bis auf 80 °C erwarmen, was bei Beriihrung zu
Verbrennungen fihren kann.

Erdung
Alle beriihrbaren Metallteile, die wahrend des Betriebs oder der Wartung unter Spannung
stehen konnen, missen mit Schutzerde verbunden werden.

> P
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LinMot°use

Wirkung auf Menschen

o Magnetfelder von Dauermagneten haben nach gegenwartigem Wissensstand keine
messbare positive oder negative Auswirkung auf den Menschen. Eine gesundheitliche
Gefahrdung durch das Magnetfeld eines Dauermagneten ist unwahrscheinlich, kann aber
nicht vollkommen ausgeschlossen werden.
e Vermeiden Sie zu lhrer Sicherheit einen dauernden Kontakt mit den Magneten.
e Bewahren Sie grosse Magnete mindestens einen Meter von Ihrem Korper entfernt auf.

Temperaturbestandigkeit
o Halten Sie die Motoren vor offener Flamme und Hitze fern.

Bei Temperaturen ab 120°C wird der Laufer entmagnetisiert.
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3 Bestimmungsgemasse Verwendung

3.1 Bezeichnungsschliissel PR02 Hubdreh-Motoren

PR02-88x76 -C 48x240F-HP-C-150-Lxx MSxx TSxx FSxx xxx
L ] | ] UL J L gL Il T T J

—————» Option mech. Variante /
kundenspezifisch

v

Option Kraftsensor

v

Option Drehmomentsensor

——» Option Lastkompensation / MagSpring
——» Option Hohlwelle (LO1) / Pusher (LO5)
Hubbereich

Steckertyp (Linearmotor)

\

v

v

Linearmotor Typ

v

Steckertyp (Drehmotor)

» Drehmotor Typ
» Motorfamilie
3.2 PR02-88 Hubdreh-Motor
Luftanschliusse 7
~ Drehmomentsensor
— Drehmotor
Hubdreh-Welle
,fﬁi’ =
\‘G
1
J)

/ Motorstecker |

Laufer

MagSpring
. Linearmotor
— Gehause

Pusher

LinMot Hubdreh-Motoren sind elektrische Direktantriebe fir den Gebrauch in industriellen und gewerblichen
Anlagen. Fur eine korrekte Handhabung beachten sie die im Kap. 2 aufgefiihrten Warnhinweise.

Die Motorserie PR02 zeichnet sich durch ein schlankes Design aus, bei dem ein linearer und ein rotativer
Motor inklusive Zusatzkomponenten in einem gemeinsamen Gehause integriert sind.

Sie verfiigen Uber eine hochgenaue und komplexe Mechanik. Diese optimiert die interne, sich bewegende
Lastmasse sowie das Tragheitsmoment hervorragend und erméglicht dadurch ein dynamisches Verfahren
von Hub- und Drehbewegung.
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Der PR02 Hubdreh-Motor ist fiir die gleichzeitige Ausfiihrung von Hub- und Drehbewegungen konzipiert.
Das heisst, die rotative und lineare Bewegung kann gleichzeitig und vollstandig unabhangig voreinander
ausgefiihrt werden. Sofern es die Anwendung jedoch erlaubt, empfiehlt es sich die Drehbewegung mdglichst
bei eingefahrener Hubdreh-Welle auszufihren. Die Dreh- und Linearbewegung sollten zudem nacheinander
ausgefihrt werden. Dadurch wird die Lagerbelastungen reduziert und eine hdhere Lebensdauer der
Hubdreh-Welle erreicht.

Durch die Kombination von linearer und rotativer Bewegung sind hochkomplexe Verfahrmuster, wie u.a. in
Verschliess- und Assemblieranwendungen gefordert, durch LinMot Hubdreh-Motoren einfach realisierbar.
Neben den beiden Motoren sind weitere Optionen wie eine Luftdurchfihrung, eine magnetische Feder
,MagSpring®, ein Drehmoment- und ein Kraftsensor im Gehause integrierbar.

3.3 Interne mechanische Anschlage

Nicht in die internen mechanischen Anschléage fahren!
Grundsatzlich ist sicherzustellen, dass der Linearmotor wahrend des Betriebes auf keinen

Fall in den unteren oder oberen internen Anschlag fahrt, da ansonsten eine Beschadigung
des Hubdreh-Motors auftreten kann! Die inneren Anschlage dirfen nur zum Zwecke des
Homings verwendet werden. Dabei darf die Homing-Geschwindigkeit den Wert von 0.01
m/s nicht tiberschreiten.

3.4 Maximale Drehzahl

ij Die mechanisch maximale zuldssige Drehzahl von 1000 rpm darf nicht Giberschritten
werden.

3.5 Option Lastkompensation MagSpring®

Die Option MagSpring ist eine im Modul integrierbare, passive Lastkompensation auf Basis einer
magnetischen Feder mit konstanter Kraft Uber den funktionellen Hubbereich. MagSprings sind in diversen
Kraftstufen erhaltlich und kdnnen Uber ihre Funktion die Hubdreh-Welle entweder stossend oder ziehend
beeinflussen. Die Option MagSpring kann zur Kompensation der Lastmasse verwendet werden. Bei richtiger
Auslegung kann so der Motorstrom und dadurch dessen Verlustleistung reduziert werden. Hohere
Taktzahlen werden dadurch méglich.

Wird die MagSpring Gberdimensioniert, kann sie im Falle von Stromverlust die Hubdreh-Welle inklusive
Lastmasse in eine kollisionsfreie Zone bewegen.

Fehlfunktion/-ansteuerung den Hubdreh-Motor vor mechanischen Schlagen zu
schutzen (Eigenbeschleunigung in mechanischen Anschlag).

e Wird der maximal definierte Hub (siehe Datenblatt) Uberschritten kann die MagSpring
Funktion nicht mehr garantiert werden.

e Die Funktion der MagSpring wird durch mechanische Einflisse wie z. B. Haft- und
Gleitreibung beeinflusst. Ein vollstandiges, durch die MagSpring angeregtes und somit
passives Ein- / Ausfahren der Hubdreh-Welle kann, je nach Betriebsfall, nicht garantiert
werden.

3.6 Option Hohlwelle

Hubdreh-Motoren kénnen optional mit einem Luftanschluss ausgestattet werden. Dieser ermdglicht das
Durchflhren von pneumatischer Pressluft oder Vakuum direkt durch die Hubdreh-Welle. Eine miihsame
Schlauch-Durchfihrung um die Hubdreh-Welle wird so vermieden. Diese Option kann z.B. gebraucht
werden, um pneumatische Greifer anzusteuern oder mittels Vakuum Teile anzusaugen. Weitere
Informationen sind im Kapitel 5.2 Anschluss der Luft aufgefiihrt.

0 e Nahe der Hubgrenze (Ruhezustand) besitzt die MagSpring eine reduzierte Kraft um bei

Leistung zu verwenden, da jegliche Luftkopplungsstellen erfahrungsgemass
geringfiigige Verluste erzeugen.
e Hohlwellen sind nicht fur die Durchfihrung von fliissigen Medien vorgesehen.

3.7 Option Pusher

Der optionale Pusher, welcher technisch gesehen ein doppeltwirkender Pneumatikzylinder ist, kann als
zweite unabhangige Linearbewegung verwendet werden. Der Pusher ragt in der Anfangsposition 20 mm

0 e Im Falle einer Anwendung mit Vakuum, wird empfohlen ein Aggregat mit geniigend
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Uber der Hubdreh-Welle hinaus und erreicht einen Gesamthub von 25 mm. Er erzeugt bei 6 bar eine Kraft
von 400 N und kann beispielsweise zum Auswerfen von gegriffenen Elementen oder fir die mechanische
Betatigung von Greifern eingesetzt werden.

3.8 Option Drehmomentsensor

Der optionale, integrierte Drehmomentsensor ermdglicht eine geschlossene Drehmomentregelungen mit
Sollmomentvorgabe. Das Messsignal steht dem Benutzer des Weiteren auch zur zyklischen Erfassung /
Auswertung von sensiblen Prozessdaten (z.B. Anzugsmoment) zur Verfigung. Dadurch werden
hochgenaue, reproduzier- und protokollierbare Verschliess- & Assembliervorgange gemass Industrie 4.0
Anforderungen mit hoher Genauigkeit einfach realisierbar.

Drehmomentsensoren basieren auf dem Messprinzip von Dehnmessstreifen und tbertragen das Messsignal
sowie die Speisespannung berihrungsfrei. Dies ermdglicht einen verschleissarmen und wartungsfreien
Dauerbetrieb. Ein passender, galvanisch getrennter Messverstarker ist bei dieser Option automatisch im
Hubdreh-Motor integriert und liefert ein zum LinMot-Drive passendes Messsignal von +-10 VDC.

Werkskalibrierungen von integrierten Drehmomentsensoren werden immer im verbauten Zustand
ausgefuhrt. Dies hat den Vorteil, dass Einflusse von Mechanik und Hubdreh-Motor einbezogen werden.

Die Drehmomentmesswelle dient dazu, statische sowie dynamische Drehmomente zu
messen. Der Sensor kann sowohl Rechts- wie auch Linkslast messen. Die Messgrofie
ist fir Steuerungs-, Regelungs- und Monitoringaufgaben geeignet.

Drehmomentspitzen Gber die zuléssige Uberlast hinaus (siehe Angaben im PR02
Datenblatt) kdnnen zur Zerstérung der Drehmomentmesswelle fuhren. Wo sich solche
Spitzen nicht sicher ausschliel3en lassen kdnnen, missen sie abgefangen werden.
Beim Wechsel zwischen Rechts- und Linkslast kann der Drehmomentsensor eine kleine
Hysterese zeigen. Dies kann dazu flihren, dass der Sensor im Wechselpunkt die
spezifizierte Genauigkeit Uberschreitet.

Gleichzeitiges Drehen und Messen der Kraft kann die Messung verfalschen (z.B. durch
vergrésserte Reibung der Hubdreh-Welle).

Der Arbeitstemperaturbereich der Sensoren liegt bei 5 - 45 °C. Ober- bzw. unterhalb
der Grenzen ergibt sich ein Messfehler, welcher die Messresultate beeinflusst. Es wird
empfohlen, den Offset vor jedem Messvorgang auf Null zu setzen.

Der max. Betriebsbereich liegt zwischen 0 - 80 °C.

Fir fortlaufend prazise Messergebnisse wird empfohlen die Drehmomentmesswelle
jahrlich entsprechend Abschnitt 8.3 zu kalibrieren.

Eine Rekalibrierung wird auch nach unsachgemasser Handhabung der Kraftsensoren
(z.B. Schlage auf die Hubdreh-Welle oder grosse Uberlast) dringend empfohlen.

NTI AG / LinMot
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LinMot°use

4 Montagehinweise

4.1 Betriebsbedingungen
¢ Die maximale Sensortemperatur liegt bei: 90 °C

e Die maximale Aufstellhdhe betragt 4'000 m G. M. Ab 1'000m ist bei Luftkiihlung fir die
Nennkraft, bzw. das Nennmoment ein Derating von 0.5% pro 100m zu berticksichtigen.

o e Die Grenze der Umgebungstemperatur liegt bei: -10 °C...80 °C

4.2 Montagemaoglichkeiten

Die PR02 Hubdreh-Motoren verfligen Uber eine zentrische Passung (Masse im Kapitel ,Abmessungen®) auf
der Frontseite, so dass eine genaue Ausrichtung der Drehachse mdglich ist.

Nachfolgende Skizzen zeigen beispielhaft verschiedene Montage-Mdglichkeiten. Im Kapitel ,Abmessungen*®
finden sich die detaillierten Montage-Masse.

4.2.1 Horizontale Montage

Der PR02 Hubdreh-Motor kann liegend mithilfe der unten gefiihrten
T-Nut montiert werden.
Zur Befestigung kdnnen Hammermuttern M6 verwendet werden.

OOO
IR
¥ AN ]

Bestellinformationen

Beschreibung
Hammermutter N8/M6 Hammermutter fir 8mm Nuten mit M6 Gewinde 0150-2558

4.2.2 Vertikale Montage

Fur eine stabile vertikale Montage werden die T-Nut an der
Unterseite des PR0O2 genutzt (siehe Erklarung oben). Zusatzlich
sollte die Frontseite des Motors mithilfe der 4 Gewindebohrungen

[ fixiert werden. Die Positionen der Gewindebohrungen sind im
Abschnitt ,Abmessungen® zu finden.

T
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4.3 Montage der Last an der Welle

O-Ring NBR 70
Schwarz 36624 66x5

@25 h9 B0s2

¢74 h9 o074

40

Die Lastmasse wird mithilfe eines Spannsatzes montiert. Bei der Spannsatz-Montage handelt es sich um
eine kraftschliissige Verbindung, die mittels zweier konischen Ringe hergestellt wird. Der Einsatz von
Mitnehmern bzw. die Herstellung von Nuten entfallt dabei vollstandig. Der passende Spannsatz-Typ kann
bei LinMot bestellt werden. Die Montagehinweise und die Bestellinformationen finden sie im Kapitel
~Zubehor.

4.4 Werkstoffangaben

Bauteil Material

Hubdreh-Welle Vergltungsstahl 1.0601 / C60
Frontflansch Edelstahl 1.4305
Linearkugellager Stahl
Abstreifer NBR
Gehause Hubdreh-Motor Harteloxiertes Aluminium 3.3206
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5 Anschlusse

5.1 Elektrischer Anschluss

A\

Motorkabel

Motorstecker und Sensorkabel nur ein- oder ausstecken wenn keine Spannung am Servo
Drive anliegt!

Fir die Verkabelung von Motor und Sensor dirfen nur Originalkabel von LinMot verwendet
werden! Selbst konfektionierte Kabel diirfen nur aus dem LinMot Originalzubehor gefertigt
werden und mussen vor der Inbetriebnahme genau gepriift werden!

Eine falsche Motorverkabelung kann den Motor und / oder den Servo Drive beschadigen!

511

Fur die Hubdreh-Motoren sind 3 Kabelarten verfigbar. Das Standard-Motorkabel ist fiir die stationare
Verlegung bestimmt. Das High-Flex Kabel (Schleppkettentauglich) sowie das Roboterkabel kommen bei
bewegten Kabelanwendungen zum Einsatz.

Verkabelung

Verkabelung Hubdreh-Motor Drehmoment-
messwelle
Kabelart Standard Kabel High-Flex Kabel | Roboterkabel High-Flex Kabel

Kabelbezeichnung K15-04/05 KS10-04/05 KR05-04/05 KSS02-08
Min. Biegeradius 50 mm 50 mm 50 mm 35 mm
statisch
Min. Biegeradius Nicht geeignet fur | 100 mm 100 mm 61 mm
bewegt Anwendungen mit | keine Torsion Max. Torsion:
bewegtem +270° pro 0.5
Motorkabel m
Zulassung Kabelmaterial UL / CSA 300V UL / CSA 300V | Kabelmaterial gem.
gem. UL UL
Material Aderisloation [RIg=SV, TPE-E TPE-E PP
Material Kabelmantel PUR PUR PUR PUR
Olbestindigkeit sehr gut sehr gut sehr gut gut
Chem. Bestandigkeit gut gut gut gut
gegen: massig bei Sauren
Séduren, Laugen,
Losemittel,
Hydraulikfliissigkeit
Wetterbestandigkeit sehr gut sehr gut sehr gut gut
Brennbarkeit flammwidrig flammwidrig flammwidrig flammwidrig
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5.1.2 Verkabelung Hubdreh-Motor

Das nachfolgende Schema zeigt den Anschluss des Hubdreh-Motors sowie der Drehmomentmesswelle mit
dem LinMot Drive.

PR02-70 & PR02-88:
C1100 & C1200 Series Linear Rotary Module

Rotary Part

~

PH1+/A
PH1- /B
PH2+/C
PH2-
PE/Shield j—

o

Gl

n C-Connector
B Rotary Motor
[]

F -, | use cable: K15-Y/C or KS10-Y/C or KR10-Y/C

M12(A-coded)
Diff Analogin -10V i £ T S
Diff Analogin +10V x4 10 : 5 (;;2:? Eson
Analog Input X4.0 — 25
X4.8 whill 1 .
pk : : : use cable: KSS02-08- /M12A8
Digital Inputs K —
X4.6
X4.5 1A(slow blow
Digital Outputs A I
X4.3 3A(slow blow) ‘ .
+24VDC X4.2 || -:24VDC
GND - 0VDC
Linear Part
PH1+/A
PH1- /B
PH2+/C
PH2-
PE/Shield r
A C-Connector
B Linear Motor
C.,
D
Housing _
>
H
L
E_o
F use cable: K15-Y/C or KS10-Y/C or KR10-Y/C
M12(A-coded)
Diff Analogln -10V - 4 ———
Diff Analogln +10V  x410 il 55 : .
Analog Input xa9 @ bn, | 25, R e
xi8 | | —uh | s
Dlgltal Inputs X7 o = I‘_fl s use recommended LinMot cable
X46 HQ
X45 HQ 1A(slow blow)
- xa4 @
Digital Outputs s s —
oo el D¢ E— [LoGic suPPLY (24vDC)

Original-Abbildung in Englisch
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5.1.3 Ubersicht der Stecker

Pos. 1: Drehmomentsensor
Pos. 2: Drehmotor
Pos. 3: Linearmotor

Ansicht: Motorstecker, steckseitig

Steckerbelegung Linearmotor: Drehmotor: Aderfarbe
C-Stecker C-Stecker Motorkabel
Ph1+/PhA A A rot
Ph1-/PhB B B rosa
Ph2+/PhC C C blau
Ph2-/(-) D D (not connected) grau
+5VDC E E weiss
GND F F Schirm innen
Sin G G gelb
Cos H H grun
Temp. L L schwarz
Schirm Gehause Gehause Schirm aussen

Verlangerungskabels sind voneinander isoliert. Der innere Schirm des Verlangerungskabels
darf lediglich mit Ground* verbunden werden (kein Kontakt zum ausseren Schirm). Nur der
aussere Schirm muss mit dem Schirm* des Steckers verbunden werden.

o Motor Verlangerungskabel sind doppelt geschirmt. Die zwei Schirme des
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5.1.5 Steckerbelegung Drehmomentmesswelle

.
S
aq

AW\O

S22
6 Ansicht: Motorstecker, steckseitig

Steckerbelegung Drehmomentsensor: Aderfarbe

M12 Stecker (A-codiert) Sensorkabel
Versorgung GND 1 weiss
Versorgung 24V (ca. 80 mA @ 24VDC) 2 braun
Do not connect 3 grin
Moment - 4 gelb
Moment + 5 grau
Do not connect 6 rosa
Do not connect 7 blau
Do not connect 8 rot

Bedarf an der Speisequelle (nicht am Aufnehmer) briicken.

o Externe EMV Beschaltung
Zwischen den Pins 4 — 5 an der Auswertung kann zur Vermeidung von
Leitungsgebundenen Stérungen ein Keramikkondensator 100nF / 50V eingelotet
werden.

o e PIN 4 (Moment -) und PIN 1 (Versorgung GND) sind intern galvanisch getrennt, bei

5.2 Anschluss der Luft

Steckverschraubungen
Aussen-Sechskant M5
M5 v 4 fur Schlauch @ 4 mm

/
||

G1/4%10

olle

Belegung der Pneumatik-Anschliisse
Pos. 1: Pusher

Pos. 2: Standard

Pos. 3: Pusher

Der PR02-88 ist optional mit einem Luftanschluss ausgestattet. An der Riickseite des Motors, oberhalb der
elektrischen Steckverbindungen, befindet sich eine Pneumatik Steckverschraubung (Aussen-Sechskant M5)
fur einen @ 4 mm Schlauch. Im Inneren des Motors ist ein @ 4 mm Luftschlauch entlang der Drehwelle
verlegt. Somit ist es dem Anwender maéglich, Pneumatik-Applikationen mit einem Betriebsdruck von max. 6
bar zu realisieren.

Je nach Bestellsituation (Pneumatikanschluss oder «Pusher» Anwendung) werden 1 oder 2
Steckanschlisse vormontiert. Der Anwender hat ebenfalls die Mdglichkeit eine Pneumatik
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Steckverschraubung vorne an der Welle zu montieren. Dazu stehen dem Anwender in axialer Richtung ein
G1/4 (10 mm tief) und radial ein M5 (4 mm tief) zur Verfiigung. Die Durchgangsbohrung in der Drehwelle
betragt @ 4 mm.

Im Falle einer Anwendung mit Vakuum, wird empfohlen ein Aggregat mit gentigend Leistung zu verwenden,
da jegliche Luftkopplungsstellen erfahrungsgemass geringfiigige Verluste erzeugen.
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6 Inbetriebnahme

vollstandig unterstiitzt werden. Es wird daher dringend empfohlen, keine altere LinMot-Talk

0 Bitte beachten Sie, dass Motoren der PR02-88 Familie erst ab LinMot-Talk Version 6.8
Version zu verwenden.

6.1 Linearmotor und Drehmotor

Linearmotor und Drehmotor sind elektrisch eigenstandige Einheiten. Die Inbetriebnahme des Hubdreh-
Motors kann daher sequenziell erfolgen. Es spielt keine Rolle, welcher Motor (Linearmotor oder Drehmotor)
zuerst in Betrieb genommen wird.

Die Einstellung der verschiedenen Parameter fiir den Linearmotor und den Rotationsmotor erfolgt driveseitig
Uber den entsprechenden Wizzard im LinMot Talk Konfigurationsprogramm.

Nicht in die internen mechanischen Anschlédge fahren!

Grundsatzlich ist sicherzustellen, dass der Linearmotor wahrend des Betriebes auf keinen
Fall in den unteren oder oberen internen Anschlag fahrt, da ansonsten eine Beschadigung
des Hubdreh-Motors auftreten kann! Die inneren Anschlage dirfen zum Zwecke des

Homings verwendet werden, dabei darf die Homing-Geschwindigkeit den Wert von 0.01 m/s
nicht Uberschreiten.

6.2 Standardwerte des Koordinatensystems

6.2.1 Drehwinkel

In die Welle blickend, ist die positive Zahlrichtung
des Drehwinkels gegen den Uhrzeigersinn definiert.

6.2.2 Position

Mit Blick auf den Motor wird die positive
Zahlrichtung der Position durch Einfahren der

+
ﬂ Hubdreh-Welle definiert.
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6.3 Drehmomentmesswelle

Drehmomentmesswelle besitzen. Es ist darauf zu achten, dass bereits beim Bestellvorgang
die Option «Drehmomentmesswelle» gewahlt wird. Ein nachtragliches Einbauen der
Drehmomentmesswelle ist nicht mdglich.

o Hubdreh-Module, der LinMot Motorfamilie PR02 konnen optional eine im Modul verbaute

6.3.1 Drehmoment Wirkrichtung

In die Welle blickend, ist die positive Wirkrichtung gegen den
Uhrzeigersinn definiert.

auf die Parametrierung der Drehmomentmesswelle.

0 Die Drehrichtung kann ab LinMot-Talk Version 6.8 geandert werden. Das hat einen Einfluss

6.4 Magnetische Feder MagSpring®

ausgestattet werden. Es ist darauf zu achten, dass bereits beim Bestellvorgang die Option

0 Hubdreh-Motoren der LinMot PR02-Motorfamilie kénnen optional mit einer MagSpring
«MagSpring» gewahlt wird. Ein nachtragliches Einbauen der MagSpring ist nicht moglich.

6.4.1 Kraftrichtung

Die eingebaute MagSpring wird in 2 Wirkrichtungen angeboten. Bei

- +
Mj der positiv wirkenden MagSpring wird die Hubdreh-Welle
[

reingezogen und bei der negativ wirkenden MagSpring wird die
Welle ausgestossen.

Erweiterter Hub

Der Bestellzusatz ist in der folgenden Tabelle angegeben.

Positive Wirkrichtung Negative Wirkrichtung
MagSpring 60 N MS04 MS54
MagSpring 120 N MS08 MS58

6.5 Plug and Play Funktion bei Hubdreh-Motoren

LinMot Hubdreh-Motoren der neusten Generation sind Plug and Play fahig (siehe Motorlabel «PnP»). Das
bedeutet, dass sie sich eigensténdig beim Drive anmelden. Die modul- und motorspezifischen Parameter
werden dabei automatisch im Drive abgelegt und der Motor ist betriebsfahig.

Applikationsspezifische Parameter, wie z.B. die Kabellange, Lastmasse, PID-Regeleinstellungen usw.
kénnen vom Benutzer per Motor Wizard eingetragen werden.
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i
Hierzu muss das Symbol Motor Wizard ™% in der Taskleiste der LinMot-Talk Software angeklickt werden.
Anschliessend befolgen Sie die Schrittfolge ab Kapitel 6.7.2.

6.6 Motorparameter einstellen

Die Einstellung der verschiedenen Parameter flr den Linearmotor und den Rotationsmotor erfolgt Giber den
entsprechenden Motor-Wizard im LinMot Talk Konfigurationsprogramm. Um diesen zu 6ffnen bitte das

ey

Symbol «Motor Wizard» in der Taskleiste anwahlen. %

6.6.1 Auswahl der Motor-Datafiles

Handelt es sich beim verbundenen Hubdreh-Motor um ein Modul mit Plug and Play Funktionalitat kann
folgender Schritt ibersprungen werden.

Ist kein «PnP» Symbol auf dem Motortypenschild aufgedruckt, missen die modul- und motorspezifischen
Parameter eigenhandig tUber den Motor Wizard geladen werden. Dazu stehen sogenannte Motordata-Files
zur Verfigung. Das dem Modul entsprechende Motordata-File (*.adf oder *.adp) muss im ersten Schritt des
Motor Wizards ausgewahlt werden. Die Hubdreh-Motorenbefinden sich im Installationsverzeichnis der
LinMot-Talk Software (Download unter www.linmot.com) im Ordner "Motors\LinMot Linear Rotary Motors\...".

Offnen X
&« v <« Motors » LinMot Linear Rotary Moters » PRO1 » RotaryParts « O RotaryParts” durchsuchen el
Organisieren Meuer Ordner == ~ [ 0
-~ Mame Anderungsdatum Typ Grale &
@ 0150-1166_RP_V351.adp 08.05.2019 16:06 Microsoft Access ... 53 KB
@ 0150-1168_RP_V351.adp 1 019 16:06 Microsoft Access ... 53 KB
@ 0150-1187_RP_V351.adp 5.2019 16:06 Microsoft Access ... 53 KB
@ 0150-1188_RP_V351.adp 2019 16:06 Microsoft Access ... 53 KB

£33 0150-1194_RP_V351.adp
£33] 0150-1196_RP_V351.adp
£33] 0150-1197_RP_V351.adp
3] 0150-1199_RP_V3S1.adp

16:06 Microsoft Access .. 53 KB
16:06 Microsoft Access .. 53 KB
16:06 Microsoft Access .. 53 KB

019 16:06 Microsoft Access .. 53KB

@ 0150-1200_RP_V351.adp Microsoft Access .. 33 KB
@ 0150-1573_RP_V351.adp ] 019 16:06 Microsoft Access .. 33 KB
b @3] 0150-1579 RP V3Sladp 08.05.2019 16:06 Microsoft Access .., 53 KB N
Dateiname: | v| Actuator Data Files(*.adp ) ~

Sollten die Motor-Datenfiles nicht vorhanden sein kdnnen diese Uber die Funktion «Nach neuen
Motordateien suchen» heruntergeladen werden. Die Funktion ist in der LinMot-Talk Software unter
«Hilfe\Update Funktionen» hinterlegt.

vices Einstellungen Fenster Tools Handbicher Hilfe

| ) | P g Objektinspektor | | Qe

Heme Page

Update Funktionen Mach Updates suchen

Default LinMot-Talk Einstellungen Bei Pregrammstart nach Software-Updates suchen

Uber LinMot-Talk 6.10 Meuigkeiten herunterladen und anzeigen

AR

Bei Programmstart nach Neuigkeiten suchen
Mach neuen Motordateien suchen
Altere Versionen herunterladen

Portable App erstellen

6.6.2 Applikationsspezifische Parameter

Applikationsspezifische Parameter, wie z.B. die Kabellange, Lastmasse, PID-Regeleinstellungen usw.
kénnen vom Benutzer per Motor Wizard eingetragen werden. Dazu muss der Motor Wizard gestartet
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werden. Ist die Auswahl des Motor Datafile erfolgt (gemass vorgangigen Kapitel) fihrt sie der Motor Wizard
schrittweise durch das Menu.

Anwendungsparameter sollten moglichst genau eingegeben werden, um die bestmdgliche
Motoransteuerung zu gewahrleisten.

6.6.3 Umkehren des Koordinatensystems

Ab LinMot-Talk Version 6.8 kann die Richtung des Koordinatensystems frei gewahlt werden.
Standardwert fir Drehmotoren: Positive Zahlrichtung = Gegenuhrzeigersinn (siehe Abb. Kap. 6.2.1)
Standardwert fiir Linearmotoren: Positive Bewegungsrichtung = Regular (siehe Abb. Kap. 6.2.2)

Kraft/Drehmoment des Motors. Bei Unklarheiten sollte unbedingt der LinMot Support

o Wird das Koordinatensystem umgedreht hat dies Einfluss auf den Strom sowie die
kontaktiert werden.

Motor Wizard — O x>

Schritt 5/6: Positions-Ruckfiihrung

Ubersetzungsverhaltnis zwischen Motorwinkel und Position

Basis fur Winkelmessung: Sine/Cosine Sensor w
1Umdrehung = |35 mm
Positive Zahlrichtung: Gegenuhrzeigersinn e

Externez Positionsmesssystem [optional]

Sensor Typ: Kein Sensor e

Abbildung: Auswahl der positiven Zahlrichtung (Drehmotor)

R Motor Wizard — a >
Schritt 1/9: Aktorauswahl

Actuator Data File: 0150-1582_LP_V¥354_adp Aktor wechseln ...

Stator: P501-48x 240F-C-150 w

:c_—’F E:-

'l 'Y
ol Ll

A38.6 mm

Posz. Bewegungsrichtung: | Regular sl

+
== Symbaol fiir die positive Bewegungsrichtung

Abbildung: Auswahl der positiven Bewegungsrichtung (Linearmotor)
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6.6.4 Auswahl des linearen und rotativen Einheitssystems

Im Schritt 4 des Motor Wizzard kann das GUI (Graphical User Interface) der LinMot-Talk Software eingestellt
werden. Diese Einstellung hat nur Einfluss auf die Anzeige der LinMot-Talk Software. Die Auflésung und
Skalierung der Ubertragungsdaten (Rohdaten) zur Gibergeordneten SPS bleiben erhalten.

i Motor Wizard — O X
Schritt 4/6:

Choose the unit system: |Linear ™
Rotary

Linear: Ist fir lineare Bewegungen, die Position istin [mm] und die Geschwindigkeit in [m/s]
Rotativ: Ist fir rotative Bewegungen, die Position ist in [°] und die Geschwindigkeit in [°/s]
Hat nur einen Einfluss auf die LinMot-Talk Software. Es &ndert sich nichts auf den Drives.

Abbildung: Auswahl der anzuzeigenden Einheiten in der LinMot-Talk Software
6.6.5 Referenzieren des Linearmotors

Der verbaute Linearmotor besitzt ein Positionserfassungssystem, welches referenziert werden muss. Dazu
stehen dem Benutzer diverse Modi zur Verfiigung. Je nach selektiertem Modus sucht der
Linearmotorbeispielsweiseeinen mechanischen Anschlag und/oder einen elektronischen Schalter.

I Motor Wizard = a X
Schritt 7/9: Homing |

Suchfahrt zur Home Position

Geschwindigkeit: m/s

Modus: | Mechanical Stop Positive Search v

Der Motor fahrt in positive Richtung bis er auf einen
mechanischen Anschlag trifft. Der Anschlag bildet die Home
Position.

Abbildung: Auswahl Referenzfahrt Linearmotor
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Der Drehmotor besitzt einen integrierten Single-Turn Absolut-Encoder. Dass bedeutet, dass der Drehmotor
nach dem Aufstarten des Drives seine Position ohne jegliche Referenzfahrt kennt.

6.6.6 Referenzieren des Drehmotors

Power Up Position Recovery

Mode: LmComm And In Sensor Period v

Home Pasition (HP): 0 [ mm

Abbildung: Aktivieren des Absolutencoders bei rotativen Motoren mittels Selection «LmComm And In
SensorPeriod» (Standardwert). Mit Parameter «Home Position» kann ein Offset zur Aufstartposition
festgelegt werden.

Ist aufgrund von mechanischen Begebenheiten, wie z.B. einem externen Getriebe, eine Referenzfahrt nétig
so empfiehlt sich das Referenzieren auf einen externen Sensor. Eine Reihe an Mdéglichkeiten fur
Referenzfahrten stehen dem Benutzer unter Parameter -> Motion Control SW -> State Machine Setup ->
Homing zur Verfiigung.

6.7 Erstinbetriebnahme von Drehmomentmesswellen und Kraftsensoren

Eine optional montierte Drehmomentmesswelle und / oder ein Kraftsensor sind hochprazise
A Messgerate und missen entsprechend behandelt werden. Falsche Handhabung wie z.B.

das Reinfahren bis zum mechanischen Anschlag verursachen Zusammenstdsse, die, die im

Datenblatt definierte Maximalkraft, Uberschreiten kénnen. Eine falsche Handhabung der

Messgerate kann die Sensoren beschadigen.

Es wird dringend empfohlen, die Schritte zur Erstinbetriebnahme sorgfaltig zu befolgen und

die korrekte Funktion der Messgerate vor dem Einsatz in der realen Anwendung zu testen.

6.7.1 Softwarepaket ,,Technology Function Force Control “

Wird ein geschlossener Regelkreis Uiber einen internen Sensor realisiert (Drehmomentregelung oder
Kraftregelung des Drehmotors mittels Feedback der Drehmomentmesswelle bzw. des Kraftsensors zum
LinMot Drive) muss zwingend das Softwarepaket « TF Force Control» (Art.-Nr.: 0150-2503) geordert werden.
Ohne dieses Softwarepaket ist es nicht mdglich, auf ein bestimmtes Drehmoment / eine bestimmte Kraft zu
regeln oder die Fahrbefehle des Softwarepakets "TF Force Control" kénnen nicht verwendet werden.

Wird lediglich das Signal der Drehmomentmesswelle oder des Kraftsensors ausgewertet (SPS oder LinMot
Drive) kann auf das Softwarepaket verzichtet werden.

6.7.2 Einstellen der Parameter fiir Drehmoment- / Kraftregelung

=Rl Eingeloggt im Drive finden Sie in der LinMot-Talk Software unter
v"l;f..-gngzri?j;aciw[USEH] dem Pfad ,Parameters -> Motion Control SW -> Protected
w [ Parameters Technology Functions -> Analog Force Feedback Control* alle
£] 08 einzustellenden Parameter.

~ =] Motion Contral S/
{E] Drive Configuration
=] Motor Configuration
{E] 5tate Machine Setup
=] Mation Interface
{E] Position Contraller
“-[E] Curent Contraller
=] Emors & Warnings
w [E] Pratected Technology Functions
~ =] #nalog Force Feedback Control
3 Input Selection

-] &nalog Force Feedback Config

] Force Control Parameters

Parameterbaum: Input Selection
Bitte wahlen Sie unter «Input Selection» folgende Einstellung:
e Input Selection (UPID 150Fh) = Diff Analog Input On X4.10/X4.11
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M arme Walue Faw Data YValue.. UPID

" Mone [ff 004k [ff 150Fh
" Analog Input On 4.9 ff gy [t 150Fh
& Diff Analog Input On #4.1044.11 On 002k On 150Fh

Parameterbaum: Analog Force Feedback Config

Aufgrund der Definition der DEFAULT positiven Drehrichtung / Hubs wird empfohlen, das
+-10VDC Signal per Software zu invertieren. Das bedeutet, dass flir den Parameter "0V/-
10V Force" der positive Maximalwert und fir den Parameter "+10V Force" der negative
Maximalwert der Drehmomentmesswelle / des Kraftsensors eingestellt ist.

Durch Anderung der Drehrichtung bzw. des Hubs muss auch die Einstellung der Parameter
"0OV/-10V Kraft" und "10V Kraft" geandert werden.

e 0V/-10V Force (UPID 1501h) = Positiver Maximalwert (z.B. 2.5Nm)
e 10V Force (UPID 1502h) = Negativer Maximalwert (z.B. -2.5Nm)
e Speed Filter Time (UPID 150Ah) =1000us
e Acceleration Filter Time (UPID 150Dh) =1000us
M ame Walue Raw Data Yalue.. UFID
“OA10Y Farce 2.43331436015...  110Bh 2433, 1501h
10V Farce -2.4335148601...  EEFSh 243, 1502k
Speed Filter Time 1000 uz 03E8h 1000 15044
Acceleration Filker Time 1000 uz 03E 8k 1000 1500

Parameterbaum: Force Control Parameters

Hier werden die Parameter fir den Drehmoment bzw. Kraft-Regelkreis gesetzt. Dazu steht ein PID-Regler,
ein paar Vorsteuerparameter (FF Parameter) und ein Parameter zur Limitierung des maximalen
Regelstromes (Force Ctrl Max Current) zur Verfligung.

Empfehlung:
. Arbeiten Sie zu Beginn mit einem reinen |-Regler um ein Schwingen des Motors wahrend
l der Drehmomentregelung zu verhindern.
. Limitieren Sie den maximalen Regelstrom, um bei Fehlhandhabung wéahrend der
1 Inbetriebnahme Schaden zu vermeiden.

6.7.3 Erstpriifung einer Drehmomentmesswelle / eines Kraftsensors

Es wird empfohlen, einen ersten Test eines Sensors mit der LinMot-Talk-Variablen durchzufiihren, bevor der
Betriebszustand erreicht wird.

1. Loggen Sie sich im Drive mit der LinMot-Talk-Software ein und 6ffnen Sie das “control panel”.

2. Schalten Sie den Motor (z.B. Drehmotor) mit dem “Control Word” (Switch On) ein. Der Motor bleibt
im Position-Regelungsmodus.

3. Fugen Sie Uber die Schaltflache "Add Variable" die Variablen "Target Force" und "Measured Force"
(MC SW Force Control) hinzu.
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Montageanleitung Hubdreh-Motoren L i n M O t ©

Cantrol <4 Statusz {4 Monitoring
I 0: Switch On e ...Interface 0: Operation Enabled............. 1 0 Mator Hat Sensor............0 | Connection Status: Online Marne all
H 15T k) 1: Switch On Active. 1 1: Motor Short Time Overload. 0 | Fimware Status: Runring
i 2: /fuick Stop Forced by Parameter 2 Enable Operalian............ T 2 Molor Supply Volage Low..0 | potor Status Switched On Measured Force 00
! 3: Enable Operation......1 ......Foiced by Parameter FENON. e i} 3 Mator Supply Yoltage High.. D Target Force oN
| 4: /Aot 1 Farced by Parameter 4 Yaltage Enable... 1 4: Pogition Lag Always. ........ 0
! 5: AFreeze........oee ] Foiced by Parameter 5 /Quick Stop...... | 5 Reserved I} -
- 6:GoTo Posttion.........00 .....Inteface £ Switch On Locker ] E: Drive Hat. 1]
]:— 7: Enror Acknowledge... 0 Interface TWaming. ..ol 7: Motor Mot Homed..... 0
[ S JogMove +.........0 ..Inteface & Event Handler Active 0 & PTC Sensor 1 Hot. .0 _
N 9 Jog Move - ....Interface % Special Motion Active: 1] 8 PTC Sensor 2 Hot 1] Op. State: Operation Enabled
I 10: Special Mode: Interface 10: In Target Position 1 10: RR Hot Calculated............ L]
[ 11 Home e ....Interface 11: Homed............ 1 11: Speed Lag Always...........00
- 12 Clearance Check...0  ....Inteface 12: Fatal Emor 0 12 Position Senso ]
[T 13 GoTalnital PostionD Interface 13: Motion Active... 0 13 Reserved...... 0 | Actual Position 162.51 ©
[T 714 Linearizing........... 0 . Inteface 14: Range Indicator 1 Tinterface Wamn 0 | Demand Position: 162.66 *
r 15; Phase Search. ........ 0 . Inteface 15: Range Indicatar 2 1 15: Application Wam Flag.. .0 | Foce Factar 10000 %
i i Control Ward 003Fh Statug Word: CC37h wfam Word 0000h | Mator Curent: 001 A
i N
! L Dvenide Value Op. Main State 08h Logged Errar Code:  0000h bﬂgtlc SSUDPI‘? \\;ﬂl‘lt 5;:;; 3
i . otor Supply Volt: 72
————— Enable Manual Dveride Op. Sub State Clh N
Add Variable Del Y ariable
10 Panel Motion Command Interface k
————— Enable Manual Overide N
H Enable Manual Dveride: o o o o
i Ovenide Value i—-Actua\ WYalue r -360 0 +10 +360
[ %45- Input 3
[T ®46-Input ¥ Command Category: ozt Commonly Used ~
X4.7 - Input 3
||: ]’: K4 8- Input % Command Type: | Mo Operation [000xh] v @
Count Mibble [Taggle Bits); Ok ~ [T &uto Increment Count Nibble
[ ¥4.3- Output ¥
[ ¥4.4-Output &
[ %36 - Output O Mame  Offs Desciption ScaledValue  Int Value [Dec)  Int Value [Hex)
Header 0 000xh: Mo Dperation 0 a 0000k
Fiead Command Send Command

4. Je nachdem, welchen Sensor Sie testen, drehen (Drehmomentmesswelle) oder driicken bzw. ziehen
(Kraftsensor) Sie nun leicht die Drehachse. Die Variable "measured force" sollte entsprechend der
Variablen "Motor Current" steigen oder fallen.

I anitoring

Connection Statug; Online
Firmware Statuz:  Running
bdotor Status: Switched On

Mame alue

060447047 3863015 Nm
O Mm

teasured Force

Target Force

Op. State:  Operation Enabled

Actual Position: 14411 °
Demand Position:  162.66 *
Force Factor: 100,00 3
botar Current; 389A
Logic Supply Volt: 2417 W
Mator Supply Wolt: 72.62 W
Add Warniable DelVariable

e Wenn keine Anderung innerhalb der Variablen "Measured Force" feststellbar ist,
Uberprifen Sie die Verkabelung des Sensors.

o Wenn sich der Wert der Variablen "Measured Force" in eine andere Richtung andert,
als die Variable "Motor Current" zeigt, Uberprifen Sie bitte die Verdrahtung oder die
Parametereinstellung "Analog Force Feedback Setting".

NICHT IN DEN KRAFT-REGELMODUS WECHSELN!
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7 Zubehor
7.1 Motorkabel

<)

\ E e

L WA

Standard Kabel

Artikel Beschreibung Art-Nr.

K15-W/C-2 Motorkabel W/C, 2 m 0150-1811
K15-W/C-4 Motorkabel W/C, 4 m 0150-1801
K15-W/C-6 Motorkabel W/C, 6 m 0150-1802
K15-W/C-8 Motorkabel W/C, 8 m 0150-1803
K15-W/C- Motorkabel K15-W/C, Lange auf Mass 0150-3131
Artikel Beschreibung Art-Nr.

K15-Y/C-2 Motorkabel Y/C, 2 m 0150-2429
K15-Y/C-4 Motorkabel Y/C, 4 m 0150-2430
K15-Y/C-6 Motorkabel Y/C, 6 m 0150-2431
K15-Y/C-8 Motorkabel Y/C, 8 m 0150-2432
K15-Y-Fe/C- Motorkabel K15-Y-Fe/C, Lange auf Mass 0150-3506

High-Flex Kabel

Artikel Beschreibung Art-Nr.
KS10-W/C-4 Schleppkettkabel W/C, 4 m 0150-1807
KS10-W/C-6 Schleppkettkabel W/C, 6 m 0150-1858
KS10-W/C-8 Schleppkettkabel W/C, 8 m 0150-1808
KS10-W/C- Schleppkettkabel KS10-W/C, Lange auf Mass 0150-3139
Artikel Beschreibung Art-Nr.
KS10-Y/C-4 Schleppkettkabel Y/C, 4 m 0150-2439
KS10-Y/C-6 Schleppkettkabel Y/C, 6 m 0150-2440
KS10-Y/C-8 Schleppkettkabel Y/C, 8 m 0150-2441
KS10-Y-Fe/C- Schleppkettkabel KS10-Y-Fe/C, Lange auf Mass | 0150-3511
Roboterkabel

Artikel Beschreibung Art-Nr.
KR10-W/C- Roboterkabel KR10-W/C, Lange auf Mass 0150-3199
KR10-Y-Fe/C- Roboterkabel KR10-Y-Fe/C, Lange auf Mass 0150-3515
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7.2 Sensorkabel

Bestellinformationen

Artikel Beschreibung Art-Nr.

KSS02-08-./M12A8-10 Sensorkabel fir PR02, 10m, offenes Kabelende | 0150-2959

KSS02-08-./M12A8- Spezialkabel mit frei wahlbarer Lange: 0150-4614
Sensorkabel fir PR02, offenes Kabelende

7.3 Spannsatz

Da bei Hubdreh-Motoren sowohl eine Dreh- als auch eine Linearbewegung ausgefihrt wird, muss eine
Lastbefestigungsart der Welle gewahlt werden, die sowohl Drehmomente als auch Krafte in Langsrichtung
aufnehmen kann. Mithilfe von einem Spannsatz wird eine kraftschllissige Verbindung hergestellt.

Bestellinformationen

Artikel Beschreibung Art-Nr.

RS02-SS25x47 Spannsatz fur 25mm Welle 0230-0516
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7.3.1 Dimensionen und Technische Angaben

26

Artikel Gewicht

RS02-SS25x47 25 mm 300 24 16.5 47H8 190

T = Ubertragbares Drehmoment bei Fax = 0.
Fax = Ubertragbare Axial-kraft bei T = 0.

Ta = Anzugdrehmoment der Schrauben.

D = Toleranz fiir dussere Aufnahme.

7.3.2 Montage

Bohrung sitzen.

e Spannsatz leicht geolt einbauen, kein MoS2 oder Fett verwenden.

e Schrauben gegentiberliegend 180 Grad versetzt in mehreren Stufen auf
Anzugdrehmoment Ta (Angaben siehe oben) anziehen.

o e Der Spannsatz muss mindestens um die Lange des Spannsatzes (26 mm) in der

NTI AG / LinMot PR02-88 Seite 27 / 41
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8 Wartungs- und Prufhinweise

8.1 Funktionsprufung Statoren

Zur Uberpriifung der Statoren kénnen die ohmschen Widersténde zwischen den einzelnen Steckerpins
ausgemessen werden. Liegen die gemessenen Werte ausserhalb der Toleranz von +/- 10% der
aufgefiihrten Werte, kdnnte der Stator beschadigt sein (aufgefiihrte Werte gemessen bei 20°C).

8.1.1 Linearmotor PS01-48x240F-HP

Belegung Pins Widerstand
Phase 1+ / Phase 1- Pin A/PinB 110
Phase 2+ / Phase 2- PinC/PinD 1.1Q

5V /GND PinE/PinF 155 Q
Sensor Sine / GND PinG/PinF 33kQ
Sensor Cosine / GND PinH/Pin F 33 kQ
Temp. Sensor / GND PinL/PinF 10 kQ
Phase / GND PinA,B,C,D/PinF >20 MQ

All Pin / Shield Pin A-L / Housing >20 MQ

8.1.2 Drehmotor-Stator RS02-88x76

Belegung Pins Widerstand
Phase A/ Phase B Pin A/PinB 1.7Q
Phase A/ Phase C Pin A/PinC 1.7Q

5V /GND PinE/PinF 155 Q
Sensor Sinus / GND PinG/PinF 33 kQ
Sensor Cosine / GND PinH/PinF 33 kQ
Temp. Sensor / GND PinL/PinF 10 kQ
Phase / GND PinA,B,C/PinF >20 MQ

All Pin / Schirm Gehause >20 MQ

8.2 Wartung

Die Hubdreh-Motoren werden werkseitig mit einer Initialschmierung versehen. Eine bedarfsorientierte
Wartung / Reinigung ist nur dann nétig, wenn die Motoren stark verschmutzt sind.

Unter normalen industriellen, mitteleuropaischen Bedingungen (5 Tage-Woche mit 8 Stunden Betriebszeit
pro Tag) genugt eine Inspektion im unten empfohlenen Intervall.

Der Inspektionszyklus muss verkirzt werden, wenn starke Motorbelastungen oder abweichende
Bedingungen vorliegen. Diese sind z.B.:

Permanente Verschmutzung

Direkte Sonneneinstrahlung

Tiefe Luftfeuchtigkeit

Betrieb im Freien

Erhohte Betriebstemperatur

Andere spezielle Umgebungsbedingungen

Die Wartung bzw. das Auseinanderbauen der Hubrehmotoren darf nur durch geschulte Unternehmen
vorgenommen werden:

e LinMot
¢ Von LinMot qualifizierte Unternehmen

Wird das Hubdreh-Modul nicht durch eines der oben genannten Unternehmen geoffnet, so
o erlischt der Garantieanspruch.
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Bestellinformationen

Artikel \ Beschreibung

Wartung PR02-88: Austausch aller Wartung PR02-88 0120-4013
Verschleissteile, Reinigung und Schmierung

Wartung PR02-88 PP: Austausch aller Wartung PR02-88 mit Option 0120-4014
Verschleissteile, Reinigung und Schmierung pneumatischer Pusher

8.2.1 Praventive Inspektion alle 6°000h

Um einen maoglichst problemlosen Betrieb sicherzustellen, empfiehlt sich unter normalen industriellen,
mitteleuropaischen Bedingungen eine praventive Inspektion alle 6°000h Betriebsstunden oder nach jeweils
einem Jahr.

Bei der Inspektion der Antriebe sind folgende Punkte zu Uberprifen:

a) Sichtprifung aller Verschleissteile wie z.B. Dichtungen und Abstreifer

b) Entspricht die Motor-Betriebstemperatur oder die Motor-Stromaufnahme den zu erwartenden
Erfahrungswerten?

c) Sind verdachtige oder unbekannte Gerausche oder Vibrationen im Betrieb erkennbar?

d) Ist eine reibungslose rotative und lineare Bewegung (Achtung MagSpring) im stromlosen Zustand
moglich?

e) Befindet sich ein leichter Fettfilm auf der ausgezogenen Hubdreh-Welle?

Falls einer der obigen Punkte nicht mehr zutrifft wird eine Wartung durch LinMot oder durch ein von LinMot
qualifiziertes Unternehmen empfohlen (Siehe Kapitel 8.2.2).

8.2.2 Bedarfsorientierte Wartung

Bei einer bedarfsorientierten Wartung wird der Hubdreh-Motor komplett zerlegt, gereinigt und neu
geschmiert. Unter anderem werden unten aufgeflihrte Schritte durchgefihrt:

Ersatz von Dichtungen und Abstreifern

Reinigung / Schmierung mechanisch bewegter Teile

Ersatz der Hubdreh-Welle

Ersatz aller Kugelbiichsen / Gleitlager / Kupplungen / Mithehmer

Ersatz aller Luftanschlissen und -Dichtungen

Uberarbeitung vom Linearmotor Laufer

Endtest & Funktionspriifung Hubdreh-Motor

Dichtigkeitsprifung fir Vakuum & Pressluft bei vorhandener Option «Luftdurchfiihrung»
Ersatz des Pneumatik Zylinders bei vorhandener Option «pneumatischer Pusher»

verbauten Drehmomentmesswelle und/oder Kraftmesssensor. Diese muss separat geordert

o Von einer Wartung ausgenommen ist die jahrlich empfohlene Kalibrierung der optional
werden (siehe Kapitel Kalibrierung).

8.3 Kalibrierung Drehmomentmesswelle und Kraftsensor

Im Hubdreh-Motor verbaute Sensoren (Drehmomentmesswelle) sind werkskalibriert (Glltigkeit 2 Jahre).
Nach der Erstinbetriebnahme wird empfohlen, die Sensoren jahrlich von LinMot kalibrieren zu lassen.

Bestellinformationen

Artikel Beschreibung

Wartung: Kalibrierung Drehmomentmesswelle PR02 | Kalibrierung 0150-4163
Drehmomentmesswelle PR02
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9 Transport und Lagerung

Transportsicherung an der Hubdreh-Welle vorgesehen werden. Um mechanischen
Schaden vorzubeugen, darf sich die Welle wahrend des Transports nicht linear
bewegen.

Der Lagerraum muss trocken, staubfrei, frostfrei und erschutterungsfrei sein.

Die relative Luftfeuchte sollte weniger als 60 % betragen.

Vorgeschriebene Lagertemperatur: -15 °C...70 °C

Der Motor muss vor extremen Witterungen geschiitzt werden.

Die Raumluft darf keine aggressiven Gase enthalten.

o e Bei einem Rucktransport (z.B. RMA-Rickflihrung) des Hubdreh-Motors muss eine
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Montageanleitung Hubdreh-Motoren
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Montageanleitung Hubdreh-Motoren
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11 Internationale Zertifikate

Europa

c € Siehe Kapitel 11.1 “CE-Konformitatserklarung”

UK
U K Siehe Kapitel 11.2 “UKCA-Konformitatserklarung”

IECEE Ref. Zertif. Nr. CH-8521
CB SCHEME | siehe Kapitel 11.3 “CB Test Zertifikat*

USA / Kanada )
Ref. Zertif. Nr UL-US-L354430-11-22900202-1

® Ref. Zertif. Nr UL-CA-L354430-31-22900202-1
c“ us Siehe Kapitel 11.4 “UL-Zertifikat*
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11.1 CE-Konformitatserklarung

Wir

We

Nous NTI AG
Bodenaeckerstrasse 2
8957 Spreitenbach

erklaren in alleiniger Verantwortung, dass das Produkt
declare under our sole responsibility that the product
declarons sous notre seule responsabilité que le produit

Produkt Art-Nr.

PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS04_TS00 0150-3775
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS08_TS00 0150-3777
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS04_TS00 0150-3779
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS08_TS00 0150-3781
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L05_MS08_TS00 0150-3783
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS04_TS00 0150-3762
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS08_TS00 0150-3767
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS04_TS00 0150-3769
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS08_TS00 0150-3771
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L05_MS08_TS00 0150-3773
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS04_TS02 0150-3776
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS08_TS02 0150-3778
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS04_TS02 0150-3780
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS08_TS02 0150-3782
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L05_MS08_TS02 0150-3784
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS04_TS02 0150-3766
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS08_TS02 0150-3768
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS04_TS02 0150-3770
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS08_TS02 0150-3772
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS08_TS00 0150-3767
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS08_TS02 0150-3768
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS08_TS00 0150-3771
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS08_TS02 0150-3772
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L05_MS08_TS00 0150-3773
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L05_MS08_TS02 0150-3774
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS04_TS00 0150-3775
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS04_TS02 0150-3776
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS08_TS00 0150-3777
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS08_TS02 0150-3778
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS04_TS00 0150-3779
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS04_TS02 0150-3780
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS08_TS00 0150-3781
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS08_TS02 0150-3782
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L05_MS08_TS00 0150-3783
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L05_MS08_TS02 0150-3784
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS00_TS00 0150-3803
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS00_TS00 0150-3805
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS00_TS00 0150-3891
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PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS00_TS02 0150-3892
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS00_TS02 0150-3893
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS00_TS00 0150-3894
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS00_TS02 0150-3895
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS00_TS02 0150-3896
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS54_TS00 0150-3975
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS54_TS00 0150-3976
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS54_TS02 0150-3977
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS54_TS02 0150-3978
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS58_TS00 0150-3979
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L00_MS58_TS02 0150-3980
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS58_TS00 0150-3981
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-150-L01_MS58_TS02 0150-3982
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS58_TS00 0150-3983
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS58_TS00 0150-3984
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L00_MS58_TS02 0150-3985
PR02-88x76-C_48x240F-HP-C-300-L01_MS58_TS02 0150-3986

konform ist mit den Anforderungen der Richtlinien,

is conform to the provisions of directives,

est conformé aux exigences des directives,

2014/30/EU (EMC)

gestutzt auf die folgenden Normen,

based on the following standards,

base aux normes suivants,

EN61000-6-2:2005
EN61000-6-4:2007 + A1: 2011

Jahr der CE-Kennzeichnung:

Year of CE marking:

Annee du marquage CE:

2019

Spreitenbach, 10.03.2022

Dr.-Ing. Ronald Rohner / CEO NTI AG
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11.2 UKCA-Konformitatserklarung

NTI AG / LinMot ®
Bodenaeckerstrasse 2
8957 Spreitenbach

Schweiz

Tel.:  +41(0)56 419 91 91

Fax:  +41(0)56 419 91 92

erklart in alleiniger Verantwortung die Konformitat der Produkte:
e Hubdreh-Motoren der Serie PR02-88

mit der EMV-Verordnung S.I. 2016 Nr. 1091.

Angewandte benannte Normen:

o EN 61000-6-2: 2005 (Storfestigkeit fiir Industriebereiche)
o EN 61000-6-4: 2007 + A1: 2011 (Storaussendung fiir Industriebereiche)

Im Sinne der EMV-Richtlinie sind die aufgefiihrten Gerate keine eigenstandig betreibbaren Produkte.

Die Einhaltung der Richtlinie erfordert die korrekte Installation des Produkts, die Beachtung der spezifischen
Installationsanleitungen und der Produktdokumentation. Dies wurde an spezifischen Systemkonfigurationen
getestet.

Die Sicherheitshinweise in den Handblichern sind zu beachten.

Das Produkt muss in strikter Ubereinstimmung mit den Installationsanweisungen in der
Installationsanleitung, die bei der NTI AG erhaltlich ist, montiert und verwendet werden.

Firma: NTI AG
Spreitenbach, 23.10.2026

g

Dr.-Ing. Ronald Rohner
CEO NTI AG
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11.3 CB Test Zertifikat

Ref. Certif. No.

CH-8521

IEC SYSTEM FOR MUTUAL RECOGNITION OF TEST CERTIFICATES FOR ELECTRICAL EQUIPMENT (IECEE)

CB SCHEME
CB TEST CERTIFICATE
Product Linear motor
Name and address of the applicant NTI AG Bodenackerstrasse 2 SWITZERLAND
8957 Spreitenbach
Name and address of the manufacturer NTIAG Bodenéckerstrasse 2 SWITZERLAND
8957 Spreitenbach
Name and address of the factory NTI AG Bodenackerstrasse 2 SWITZERLAND
8957 Spreitenbach
Note: When more than one factory, please report on page 2 [ Additional Information on page 2
Ratings and principal characteristics supplied via servo drive, see TR 17-EL-0006.E02 for details
Trade mark (if any) LinMot

Customers’s Testing Facility (CTF) Stage used -

Mode! / Type Ref. PR series
PS series
P04 series
P05 series

Additional information (if necessary may also be -—
reported on page 2)

[ Additional Information on page 2

A sample of product was tested and found |IEC 61000-6-2:2016

to be in conformity with IEC IEC 61000-6-4:2006,
IEC 61000-6-4:2006/AMD1:2010
IEC 61000-6-7:2014

National differences EU Group Differences;

EU Special National Conditions;
EU A-Deviations

As shown in the Test Report Ref. No. which forms  17-EL-0006.E01 + .E02 + .Z01
part of this Certificate

This CB Test Certificate is issued by the National Certification Body

’

Electrosuisse e
Luppmenstrasse 1 nﬁ .ln

8320 Fehraltorf 02"
SWITZERLAND \ elecét&gse
Signed by: Martin Pluss %

Date: 2017-03-13 page 1 of 1
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11.4 UL-Zertifikat

CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Certificate Number || -CA-1354430-31-22900202-1
Report Reference  E354430-20200922
Date  10-Feb-2022

Issuedto: NTI AG

Bodenaeckerstr 2 SPREITENBACH 8957
Switzerland

This is to certify that NDMMS - Incomplete Rotating Machines and Rotating
representative samples of  Machine Parts Certified for Canada - Component

See Addendum Page for Product Designation(s).

Have heen investigated by UL in accordance with the
component requirements in the Standard(s) indicated on
this Certificate. UL Recognized components are incomplete
in certain constructional features or restricted in
performance capabilities and are intended for installation in
complete equipment submitted for investigation to UL LLC.

Standard(s) for Safety: CSA C22.2 NO. 100, 7th Ed., Issue Date: 2014-07-01,
Revision Date: 2017-04-01

Additional Information:  See the UL Online Certifications Directory at
https://ig.ulprospector.com for additional information

This Cerfificate of Compliance does not provide authorization to apply the UL Recognized Component Mark.
Only the UL Follow-Up Services Procedure provides authorization to apply the UL Mark.

Only those products bearing the UL Recognized Component Mark should be considered as being UL Certified
and covered under UL's Follow-Up Services.

Look for the UL Recognized Component Mark on the product.
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CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Certificate Number  J| -US-1354430-11-22900202-1
Report Reference  E354430-20200922
Date  10-Feb-2022

lssuedto: NTI AG

Bodenaeckerstr 2 SPREITENBACH 8957
Switzerland

This is to certify that NDMM2 - Incomplete Rotating Machines and Rotating
representative samples of  Machine Parts - Component

See Addendum Page for Product Designation(s).

Have been investigated by UL in accordance with the
component requirements in the Standard(s) indicated on
this Certificate. UL Recognized components are incomplete
in certain constructional features or restricted in
performance capabilities and are intended for installation in
complete equipment submitted for investigation to UL LLC.

Standard(s) for Safety: UL 1004-1, 2nd Ed., Issue Date: 2012-09-19, Revision
Date: 2020-11-05

Additional Information:  See the UL Online Certifications Directory at
https://ig.ulprospector.com for additional information

This Certificate of Compliance does not provide authorization to apply the UL Recognized Component Mark.
Only the UL Follow-Up Services Procedure provides authorization to apply the UL Mark.

Only those products bearing the UL Recognized Component Mark should be considered as being UL Certified
and covered under UL's Follow-Up Services.

Look for the UL Recognized Component Mark on the product.
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ALLES FUR LINEARE
BEWEGUNG AUS EINER HAND

LinMot Europe

NTI AG - LinMot & MagSpring
Bodenaeckerstrasse 2
CH-8957 Spreitenbach

Sales / Administration: +41-(0)56-419 91 91
office@linmot.com

Tech. Support: +41-(0)56-544 71 00

support@linmot.com

Tech. Support (Skype): skype:support.linmot

Fax: +41-(0)56-419 91 92

Web: http://www.linmot.com/

LinMot USA

LinMot USA, Inc.

N1922 State Road 120, Unit 1
Lake Geneva, WI 53147

Sales / Administration : 262-743-2555

Tech. Support: usasupport@linmot.com

E-Mail: usasales@linmot.com
Web: http://www.linmot-usa.com/

Besuchen Sie http://www.linmot.com/ um einen Distributor in lhrer Nahe zu finden.

© 2026 NTI AG / LinMot
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