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LTSS220

Motor W

Breite mm

Wiederholungs-
genauigkeit mm

Steigung mm

Max transportgewicht (kg)

AIMOTION

max
Geschwindigkelt mmis

800 |850

Vel

900

950

1000

enweg(mm) und max Geschwindi

mis)

1100{1200 (1300

1500 | 1700 | 2000 | 2200 |2500

Let op! Bjj de maximale snelheid (mm/s) is men uitgegaan van een servomotor met max. 3000mpm

Bestelsleutel:

Model

Type

Nauwkeurigheidsklasse: N= normaal P= precisie

14 8 250 250mm/s
e L ke 10 10 5 500 500mm/s [
5 30 17 250 250mm/[230 | 200 | 170
10 25 12 500 500mm/[460 | 400 | 340
400w 80 £0.02
16 18 10 800 800mm/[740 [ 680 | 560
20 15 8 1000 1000mm(920 [ 800 | 680
5 30 17 250 250mm/s 230 [200 | 180 | 150
10 25 12 500 500mm/s 460 [410 | 360 | 310
00w 100 002 16 18 10 800 800mm/s 740 [660 | 580 | 500
20 15 8 1000 1000mm/s 930 [830 | 730 | 630
5 85 35 250 250mm/s 220 [180 | 160 | 160 [150 150[ 140 | 140 120[110 90
10 60 20 500 500mm/s 450 [360 | 330 [ 320 [310 300[ 290 | 290 [ 2s0[230 [180
400w 130 £0.02 16 45 14 800 800mm/s 720 [s80 [ s30 | 520 [s00 490 460 [ 460 [ 410[370 [290
20 35 12 1000 1000mm/s 900 (730 | 660 | 650 [630 610| 580 | 580 510460 [360
40 20 8 1500 1500mm/s 1330 | 1300 [1260 | 1230| 1160 | 1160 | 1030[930 [730
5 130 65 250 250mm/s 225 | 200 175[150 [120 105 [ 90 [ 75 | 60
10 100 45 500 500mm/s 450 | 400 | 350300 [240 | 210 | 180 | 140 | 110
20 70 28 1000 1000mm/s 900 | 800 | 700[600 [480 | 420 | 360 | 280 | 230
750W 180 £0.02 25 40 14 1250 1250mm/s 1125 [ 1000 [ 875[750 [s00 525 | 450 | 350 | 300
32 20 10 1000 1000mm/s 850 | 800 | 750[700 [650 | 600 | 550 | 490 | 420
50 15 8 1500 1500mm/s 1300 [1000 | 900 | 650 [ 600 | 410
64 10 4 1500 1500mm/s 1200 | 1000 | 800 | 690
5 210 80 230 230mm/s | 180 150 [140 100 [ 80 [ 70 [ 60
10 150 65 460 460mm/s | 360 310 [290 | 200 | 160 | 130 | 110
20 100 40 730 730mm/s 630 [580 | 410 | 310 | 260 | 220
1000W 220 +0.02 25 75 25 1160 1160mm/s | 1040| 1ooo| 930| 810720 [620 410 | 320 | 230 | 200
32 50 18 1170 1170mm/s 1010 [930 [ 660 [ 500 [ 420 | 360
50 32 15 1500 1500mm/s 1250 | 830 | 650 | 470 | 410
64 15 8 1500 1500mm/s 1330 | 1010 | 850 | 720
LTSS -65-N10-100-2
|
Spoed (steigung): 05= 5mm 10= 10mm etc. t/m 64

Effectieve slag

Aantal sensoren: 0= geen, 1=1, 2= 2, 3=3

Opmerking: bij de nauwkeurigheidsklasse is de N een gerolde en de P een geslepen spindel.
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LT8365 KGT-Antriebl/Fuehrungsrichtung LTSSBS

Allgemeine Daten Vorteil

© KGT-Antrieb , Komplett Abdeckung

Motorleistung 100W/220V
© Wiederholungs-genauigkeit :
Drehmoment 0.32N'm Normal : +0.02mm
Praezision : £0.005mm
Antrieb Kugelgewindetriebe 512 © Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung.
gute Zuverlaessigkeit
Belastungweise 12 Mini-Schienen

© Motorverbindung :
10 Direcktverbindung. Untenverbindung.

KGT-Steigung (mm) 5
Linkeverbindung, Rechtsverbindung
Max.geschwingigkeit
(mm/sec) 250 500 © Mehraxen Kombination Moeglich
Horizontal 14 10
max. (kg)
Belastung Vertikal 8 5
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

A
1
B

600mm 500mm/s 14kg 100w

Belastung nach Abstand mm Belastungsdrehmoment
bei Horizontal Verwendung

Bestell. ‘Belspiel SZ000 ESOoD EDO ¢
MY 35

Skg 152

Skg 425
MP 40

LTSSGS N 10 = 100 = M = 100W = C R 2 10kg 237 23 81 10kg 54 0 180 4kg 49 49 MR 50

J 14kg 159 0 25 14kg 0 0 0O 8kg 15 15
Ba“fe'he Sensor Startpunke 3kg 400 57 213 3kg 159 44 204 lkg 237 237
KomplettAbdeckung 0 keine Sensor
gebraucht- C Sensor Motorseite 8kg 212 0 79 8kg 61 0 85 2kg 110 110
Verfahrenweg | Wiotorleistung p Sensor gegen Motorseite
100~600mm 42 42Schritt

g BunbBisis

g bunbBisis
g Bunbisis

0T Bunbiais
0T Bunbisis
0T Bunbiais

Genauigkeitklasse KGT-Steigung 57  57Schritt Anzahl
N Norm_al_ 05 5mm  Motorverbindung 50 50W B vonnsz:nsor
P Praezision 10 10mm Z Direcktverbindung 100 100W Sensor—PcmtlonW
BN Untenverbindung L Links i 1
BL Linkeverbindung Passende Motor R Rechts 5 5 >
BR Rechtsverbindung O Schrittmotor 3 3 F
M Panasonic ‘
S Sankyo
F  Fuji °
B Mitsubishi q
0



LTSS65 } ILESCCLETUET | TSS65 } Linkeverbindung/

Untenverbindung Rechtsverbindung

M5 Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein

75 M*150 A .30,
, ‘ Linkeverbindun ( T T
o . o 1 5 ) =N
p— — | e El
S =—=3| T 7 © ? ? L
ZG‘ M*150 A 30 8 Fiatardd
M 3 die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein
\ 66 110 Sensor Position T
\\ W | k//
1\ LI s o =T 110
| =] | S LR
= | 12— F__EI_—m
= H | o Egﬁ@ hﬁ%‘j
| L

17.50, 65
17.50 65 nm

4-04H7 Tiefe 10 \ -
4-M4 Tiefe 8 6 | .
26, 4-34H7 Tiefe 10
= 5 EETe z ol 4-M4 Tiefe 8
o h T g
= o .
E — o
91 ( Extrem Position der Wagen ) 35 (bxirem Position derlWagen)
146 Verfahrenweg 110 92( Extrem Position der Wagen 35( Extl’em Positioh der|Wagen )
L 147 | 108
L
Einheit : mm Einheit : mm
Verfah Vert
| o [ so ] so0 | s0 [ 200 | 250 [ 300 [ 350 | 400 [ aso [ 500 | 550 [ oo | [ o [ so [ w00 | as0 [ a0 [ 250 | 30 [ ss0 [ a0 | 450 [ soo [ sso [ 600 ]
306 356 406 456 506 556 606 656 706 756 806 856 Bl o 355 405 455 505 555 605 655 705 755 805 855

1 1 ) 9 2 3 3 3 4 4 4 5 [ v [ 1 1 2 2 2 3 3 3 4 4 4

100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 n 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150

iy 222 2.7, el 37 42 47 52 7/ 6.2 6.7 2 19 24 2.9 34 25 44 49 54 59 6.4 6.9 74

M5 Tiefe 10 Q
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein

o o I )
W Al MS Tiefe 10
” die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein
1

T L° ]
[ | o . “ T
| 150 150 o
75 M*150 A 30 £
Sensor Position
66 110 Sensor Position
/ | —— 3 75 M*150 A |30
N W ) S N o . o F—" 110
| ¥ innl
= JJ " T
" o3 1
‘q” N 1 R \;‘ i |
- - = h ‘l
|

m

L
T 4 147 Verfahrenweg 108
65 175 6 ) 92 (Extrem Positiof, der Wagen ) 35 Extrbm Position der Wagen )
+ 4-04 H7 Tiefe 10

4-M4 Tiefe 8

148

Sla o) L

92| (Extrem Position der Whgen ) 35 (Bltrem Positidn derjWagen )
147 Verfahrenweg 108

h

Einheit : mm

L Einheit : mm I/

[ oy | 5o [ 100 [ 1s0 [ 200 | 250 | 300 [ 3s0 [ 400 | 4s0 | soo | 0 [ 600 | [ e | 50 | 200 [ 150 | 200 | 250 [ 300 | 3s0 [ 400 | 450 | so0 [ ss0 [ o0 |
305 355 405 455 505 555 605 655 705 755 805 855 P s 355 405 455 505 555 605 655 705 755 805 855

1 1 1 7 7 2 3 3 3 4 4 4 B 1 1 2 7 7 3 3 3 4 4 4

50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 n 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150

ILE) 24 20 34 39 44 49 54 i) 6.4 6.9 74 1k 24 2.9 34 2 44 49 54 59 6.4 6.9 74
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LTSS80

ntriebl/Fuehrungsrichtung

max.Belastung

1000mm/s 30kg 400w

max.Vexfahrenweg

800mm

Max.geschwingigkeit

Bestell.—Beispiel

LTSSSO -N10 - Z 100 -M- 400W - R 2

Baurelhe
Komplett Abdeckun

Sensor Startpun e
0 keine Sensar

gebraucht- C Sensor Motorseite
il Motorleistung  |p | sensor gegen Motorseite
Genauigkeitklasse | .. (GT-Steigung 100~800mm 57 57chritt
N Normal 200 200W Anzahl
p  Praezision 05 5mm Motorverbindung 400 400W .. vonsensor
—————— 10 10mm Z Direcktverbindung Sensor-Posmon—o 5
16 16mm BN Untenverbindung Le L Links 1
20 20mm_ BL Linkeverbindung  passende Motor R Rechts —
BR Rechtsverbindung T8 Schrittmotor 5 3
M Panasonic
S Sankyo
F Fuji
B Mitsubishi

Almotion | Tielsestraat163 | 6674 AB | Herveld | The Netherlands | 0031488480858 | info@almotion.nl | www.almotion.nl

LTSS80

Allgemeine Daten

Motorleistung
Drehmoment
Antrieb

Belastungweise

KGT-Steigung (mm)

Max.geschwingigkeit

(mm/sec)
Horizontal
max. (kg)
Belastung Vertikal
(kg)

400W/220V
1.3N'm
Kugelgewindetriebe 816
15 Mini-Schienen

5 10 16 20

250 500 800 1000

30 25 18 15

17 12 10 8

Belastung und Drehmoment nach Abstand

B

C §j

Vorteil

KGT-Antrieb , Komplett Abdeckung

© Wiederholungs-genauigkeit :
Normal : £0.02mm
Praezision : +0.005mm

© Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung,
gute Zuverlaessigkeit

© Motorverbindung :
Direcktverbindung, Untenverbindung,
Linkeverbindung, Rechtsverbindung

© Mehraxen Kombination Moeglich

A

Belastung nach Abstand mm

Montage f
orzontel 18 | c | ﬂﬂ. ﬂ-

10kg 403 43 113

w

.

«Q

S 20kg 214 16 43

«

' 30kg 113 0 8
Skg 364 89 188

(%]

3.

Q' 10kg 203 39 87

a

= 15kg 139 22 51
25kg 110 12 29

@ Skg 219 80 163

&

S 10kg 122 35 66

«

=

@ 18kg 80 24 40

» Skg 197 76 120

%’.

S 10kg 100 32 54

««

N

o

15kg 70 20 34

§ 10kg

Q

S 20kg 25 9

«Q

7 30kg 0 0
skg 171 81

w

3.

Q@ 10kg 69 32

=

«Q

£ 15kg 33 15
25kg 12 4

w  Skg 137 73

3,

«Q

S 1okg 51 27

«Q

=

@ 18kg 21 8

v 5kg 104 67

g.

S 1okg 37 23

«

S

S 15kg 17 4

157

340

172

100

48

204

104

50

174

72

47

g Bunbisis

0T Bunbisis

Belastungsdrehmoment
bei Horizontal Verwendung

MY 70
4kg 113 113

MP 95
6kg 69 69

MR 110

8kg 46 46
1kg 447 448
2kg 214 216
3kg 137 138

4kg 98 99

NolLOoOWIVY



LTSS80 )

Direcktverbindung/

Untenverbindung

Verfah-
renweg

= ° © o [
o
L 150 J
4 M*150 A 50
120
- S o — 7 S
|
@ :Aﬁltl a J
L
i 8-M5 Tiefe 10
137
» IE
J_l.
\
111 (Extrem Position dér Wagen ) agen )
171
Einheit : mm
100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 [ 400 | 450 | 500 [ 550 [ 600 [ 650 [ 700 | 750 | 800
321 371 421 471 521 571 621 671 721 771 821 871 921 971 1021 1071
2 2 2 v 3 3 4 4 4 5| 5 5 6 6
30 80 130 30 80 130 30 80 130 30 80 130 30 80

Direcktverbindun 5

1 1
80 130
26 33

4.2 5 58 6.6 7.4 82 9 9.8 10.6 114 122 13 1219 14.4

MS Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein

A

Sensor Position

M5 Tiefe 10

die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann an Maschine sein

90 ‘

\_

\ r 76 A 120
ooy PR 2 o | !
i :
B a=L i
)
/
57 .
175 80 8:M5 Tiefe 10
37
® | e S —
I H|
o § Q =
0 ok} J—
T T

L
I N N N N N T N R R S S T
320 370 420 470 520 570 620 670 720 770 820 870 920

1 1

3
2

5 85
9 37

05| Extrem Position der Wagen ) 25 ( Extrem Position def Wagen )
L 165 Verfahrenweg 105

Einheit : mm

970 1020 1070
i 2 2 2 3 3 3 4 4 4 5 5 & 6

35 85 135 35 85 135 35 85 135 35 85 135 35

135
45 53 6.1 6.9 257 85 93 101 109 117 12:58 1133 14.2 147 /
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LTSS80 )

Linkeverbindung/

Rechtsverbindung

Sensor Position

90

3 - B
MS Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm sonst kann Verletzung an Maschine sein
E
I
[

50

e |

120
r—ET—u
===

17.50 80

=t

105 ( Extrem Position der Wagen ) |

172

25 ((Extrem Position Ee Wagen )

Einheit : mm
800
970 1020 1070
2 2 3 3 3 4 4 4 5 5 5 6

85 135 35 85 135 35 85 135 35 85 135 35
6.1 6.9 T 85 9.3 101 109 117 12:50 1133 14.2 14.7

Sensor Position

1 1 i} 2

35 85 135 35
2.9 il 45 513 6.1 6.9 ki 85 93 alofal | kol 117 1250 193 14.2 14.7

M5 Tiefe 10

die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann an Maschine sein

°
[
150
90 M*150 A4S
120

I o — g ) .1
Gl ]
1

L

105 ( Extrem Position dd agen )

172

Einheit : mm

FE N N R ) N I I N N
320 370 420 470 520 570 620 670 720 770 820 870 920

970 1020 1070
4 24 3 3 13 4 4 4 5! 5 5 6
85 135 35 85 135 35 85 135 35 85 135 35

NolLOoOWwWVY



LTSS1 00 } KGT-Antriebl/Fuehrungsrichtung LTSS1 OO

Allgemeine Daten Vorteil

o KGT-Antrieb , Komplett Abdeckung

Motorleistun 400W/220V . . 5
9 © Wiederholungs-genauigkeit :
Normal : £0.02mm
Dreh t 1.3N'm
renmomen Praezision : +0.005mm
Antrieb Kugelgewindetriebe 216 © Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung,
gute Zuverlaessigkeit
Belastungweise 15 Mini-Schienen

© Motorverbindung :
KGT-Stei Direcktverbindung, Untenverbindung,
sigung (mm) > 10 | 16 | 20 Linkeverbindung, Rechtsverbindung

Max.geschwingigkeit

(mm/sec) 250 500 800 1000 © Mehraxen Kombination Moeglich
Horizontal = 54 25 18 15
max. (kg)
Belastun, :
9 Vertikal 17 12 10 8
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

B = A

800mm 1000mm/s 30kg 400w

Belastung nach Abstand mm

ENNON EEDOE EEEEEE
bei Horizontal Verwendung
53 123 46 379 2kg 244 245

» 10kg 413 «» 10kg 104 b
o 3.
«Q «Q K‘D
S 20kg 224 26 53 S 20kg 35 19 167 3 4kg 113 113
N 10 - Z 400 -M- 400W - C R 2 E E s e
LTSS100 - = = = -~ 7 30kg 123 0 18 T 3kg 0 0 0 @ ekg 69 69
@ MP 95
Skg 374 109 198 Skg 181 91 350 8kg 46 46
) w @ MR 110
_ Baureihe Sensor Startpunke & 10kg 213 49 97 @ 10kg 79 33 182 lkg 447 448
Komplett Abdeckung T0) keine Sensdr = = %)
gebraucht- i 2 15kg 149 32 61 2 15kg 43 25 110 @ kg 214 216
Verfah . C Sensor Motorseite = 9 = 9 = 9
_Vertahrenweg | pMotorleistung b Sensor gegkn Motofseite 2
KGT-Steigung 100~800mm | T57 Sychrit ——————— 25kg 120 22 39 25kg 22 14 58 = 3kg 137 138
Genauigkeitklasse [o57 5m 100 100W
N Normal 10 10mm Motorverbindung 500 200W Anzahl £ Skg 229 %0 173 £ skg 147 83 2u4 4kg 98 99
Praezisi B ... vonsensor @ Q@
(P TraezSion 16 16mm  Z Direcktverbindung | 400 400W Sensor-Position g g 10kg 132 45 76 g 10kg 61 37 114
20 20mm BN Untenverbindung TR o =
—— = N L Links 1 1 o o
BL Linkeverbindung Passende Motor R Rechts 2 2 18kg 90 34 50 18kg 31 18 60
BR Rechtsverbindung O Schrittmotor —
— — , ] @ Skg 207 86 130 @ Skg 114 77 184
anasonic — L
«Q «Q
s Sankyo S 10kg 110 42 64 S 10kg 47 33 82
F Fuji Ny N
B Mitsubishi S 15kg 80 30 44 S 1skg 27 14 57

Almotion | Tielsestraat163 | 6674 AB | Herveld | The Netherlands | 0031488480858 | info@almotion.nl | www.almotion.nl
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Direcktverbindung

Untenverbindung

LTSS100 )

MS Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm;sonst kann Verletzung an Maschine sein

Direcktverbindun

o . o o N
o
8
5 T =
% L — -
© 150
37 M*150 A ki
Sensor Position
\ ’_L_‘ 130
|
1 ——r 1 cor i o
o L i i .
& [ _ |
%% % F il
175 100
50 2-05HT Tiefe 10
5 2-M5 Tiefe 12
= [ —( o
R E
8
(=
I
87 ( Extrem Position der Wagen ) 25 (Extrenp Position der \Wagen )
152 Verfahrenweg 116
L

Einheit : mm

Verfah-
I N I I o I e

318 368 418 468 518 568 618 668 718 768 818 868 918 968 1018 1068
il il a 2 2 3 3 3 4 4 3 5 5 5 6 6

“ 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100

6.1 66 71 76 8.1 86 9.1 9.6 101 106 111 116 121 126 131 136

M5 Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann an Maschine sein
Untenverbindun : . : ST
@ 8
E
‘ = - = |
‘ " 150
Sensor Position 15 M*150 A 31
130
o N
3
o
S o
8 2
g
175 2- PSH7 Tiefe 10
= t 50 A‘ 4-M5 Tiefe 12
BT e
8
i | &=
1 pE 5
= |
75 ( Extrem Position dér Wagen 25 (Extrem Position der Wagen )
140 Verfahrenweg 116
Einheit : mm

H

L
ey | 50 [ 00 [ ss0 | 200 ] 2s0 ] soo | sso | eoo | eso | oo | sso | oo [ eso ] oo | 7so | e |
306 356 406 456 506 556 606 656 706 756 806 856 906 956 1006 1056

) 1 1 2 2 2 c ! 3 4 4 4 5 = 5 6

50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50

5.8 6.3 6.9 7§ 79 84 89 9.4 a8 104 109 114 119 121 129 134

Almotion | Tielsestraat163 | 6674 AB | Herveld | The Netherlands | 0031488480858 | info@almotion.nl | www.almotion.nl

LTSS100 )

Linkeverbindung/

Rechtsverbindung

M5 Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein

Linkeverbin : . : 7 <
3
T * i i [n|
150 J
75| M*150 A 31|,
=
Sensor Position
130
| —
S s oo
@ [
‘
17.5 100
2-95H7 Tiefe 10
o 4-M5 Tiefe 12
a [T
75 der Wagen )
L

Einheit : mm

Verfah-
I O I o ) N N A R

306 356 406 456 506 556 606 656 706 756 806 856 906 956 1006 1056

“ il 1 1 2 bi z 3 3 3 4 4 4 & 5 5 6
“ 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50
“ 5.8 6.3 6.9 s 79 84 89 9.4 9.9 104 109 114 119 121 129 134
M5 Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein
. " . . ST
9
3
= i = |
i
150
” 75 M*150 A 31
Sensor Position
i o
i) i
3 |
|
100 17.5 L
140 Verfahrenwe: 116
75 ( Extrem Position d 2-85H7 Tiafa 10 iti agen )

5 Tiefe 12

190

Einheit : mm

ey | 50 ] 100 ] 350 | 200 | 20 | 300 | 30 | oo | aso ] sao | sso | a0 | Gso | 700 | 750 | o ]
306 356 406 456 506 556 606 656 706 756 806 856 906

7
956 1006 1056

)
H

1 1 3 2 2 2 2t a 3 4 4 4 5 X 5 6

50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50

58 6.3 6.9 7.3 79 8.4 89 94 9.9 104 109 114 e 121 aa 134

NolLOoOWwWVY



LTSS130 )}

KGT-Antriebl/Fuehrungsrichtung LTSS1 30 }

max.Vexfahrenweg

1200mm 1500mm/s

Bestell.—Beispiel

85kg

400w

LTSS13O N 10

-Z 500 -M- 400W - C R 2

gebraucht-

_Verfahrenweg
100~1200mm

Baurelhe
Komplett Abdeckung

Genauigkeitklasse KGT-Steigung

N Normal 05 5mm  Motorverbindung

p Praezision 10 10mm Z Direcktverbindung
16 16mm BN Untenverbindung
20 20mm BL Linkeverbindung

40 40mm BR Rechtsverbindung M

— S

F

B

Motorleistung

200 200W
400 400W

Lo
Passende Motor

Panasonic
Sankyo
Fuji

Mitsubishi

Sensor Startpunke
0 keine Sensar
C Sensor Motorseite
D Sensor gegen Motorseite

Anzahl
Sensor-Position’ 0" S€nsor
L Links g (1)

R Recht
_R Rechts 5 5
3 3

Almotion | Tielsestraat163 | 6674 AB | Herveld | The Netherlands | 0031488480858 | info@almotion.nl | www.almotion.nl

Allgemeine Daten

Motorleistung 400W/220V
Drehmoment 1.3N'm
Antrieb Kugelgewindetriebe 216 220
7 Belastungweise 15 Schienen
KGT-Steigung (mm ) 5 10 16 20 40

Max.geschwingigkeit
(mm/sec)

Horizontal | g5 g0 45 35 20

max. (kg)

Belastung Vertikal 35 20 14 12 8
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

Vorteil

o KGT-Antrieb , Komplett Abdeckung

© Wiederholungs-genauigkeit :
Normal : +0.02mm
Praezision : +0.005mm

© Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung,
gute Zuverlaessigkeit

© Motorverbindung :
Direcktverbindung, Untenverbindung,
Linkeverbindung, Rechtsverbindung

© Mehraxen Kombination Moeglich

=

Belastung nach Abstand mm

N-m
Montage
Mﬂﬂl EEDNOE X ﬂ- e

50kg 1575 158 30kg 246 107 1095

(%) (%]
B, 3.
« «Q
S 60kg 1493 135 194 S 40kg 167 64 798
«Q «
(%] w

80kg 1466 107 159 60kg 88 20 508
w 25kg 1132 353 361 » 25kg 312 189 690
o
& gA
S 40kg 872 183 218 S 40kg 140 57 402
«Q «Q
= =
© 55kg 946 140 184 S 55kg 92 0 345
© 10kg 1643 472 485 © 10kg 414 333 1277
o
! g
S 20kg 1100 435 450 S 20kg 264 178 687
= (=
@ 30kg 1047 400 432 @ 30kg 148 69 517
2 5kg 21051351 960 £ 5kg 1041 965 1560
Iy Q@
= =
2 15kg 1170 455 420 S 15kg 400 271 770
N LS
o o

24kg 1300 250 305 24kg 220 108 685

@ lOkg MP 175!
@ MR 153
S 15kg 383 297
a

< 20kg 281 218
«» 4kg 1232 956
gA

S 8kg 634 492
«Q

-

© 10kg 499 387
@ 1kg 1067 1217
o

£

S 2kg 997 805
«

=

@ 6kg 747 603
& 1kg 580 580
=

=

2 2kg 1155 1155
S

o

4kg 1130 885

NolLOoOWIVY



Direcktverbindung/ Linkeverbindung/
LTSS 1 30 Untenverbindung LTSS1 30 Rechtsverbindung

- = — 102 M*200 A 55 .
[' T 200
Direcktverbindun T b = 4 :
L InKeverpindun
R P P o
T ™ S
: 10
@7 200 ” 1 4
\_Msé
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I 1 \ 130
/ \
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Co o °F N a
s 2 S
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- 4-M6 Tiefe 12
T
i ] o — 7 T
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N . o I
J g 1
(it - Iy
il o o o i Ll o @ il
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205 r
L
Einheit : mm L Einheit : mm
e e s e e N
- 606 656 706 756 806 856 906 956 1006 1056 1106 1156 1206 1256 1306 1356 1406 1456 1506 1556 1606 1656 1706 1756 - 457 507 557 607 657 707 757 807 857 907 957 1007 1057 1107 1157 1207 1257 1307 1357 1407 1457 1507 1557 1607
glalalzlelalalalalalalals|a|ls|s|e|a|lo|o]| 7|7 “111222233334444555565667
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Einheit : mm Einheit : mm
R ECEEEE D EE RO E R E R E R AR R E R R B E R R EE R EE B I
renw
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“ 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5. 6 6 6 6 7 “ 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 5 5 5 6 6 6 6 7
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LTSS1 80 ’ KGT-Antriebl/Fuehrungsrichtung LTSS1 80 }

Allgemeine Daten Vorteil
]
Motorleistung 750W/220V o KGT-Antrieb , Komplett Abdeckung
Drehmoment 2 38R © Wiederholungs-genauigkeit :
Normal : £0.02mm
Antrieb Kugelgewindetriebe 925 232 Praezision : +0.005mm
o Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung,
Belastungweise 20 Schienen gute Zuverlaessigkeit
KGT-Steigung (mm) 5 10 20 25 32 50 64 © Motorverbindung :
Direcktverbindung, Untenverbindung,
Max.geschwingigkeit 550 500 1000 1250 1000 1500 1500 Linkeverbindung, Rechtsverbindung
( mm/sec)
Horizontal | .0 100 ( 70 | 40 | 20 | 15 | 10 © Mehraxen Kombination Moeglich
max. (kg)
Belastung  vertikal 5 45 28 14 10 8 4

(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

A

max.Vexfahrenweg Max.geschwingigkeit

2200mm 1500mm/s 130kg 750W

Belastung nach Abstand mm
Montage g
3 EEDDE ETINEE
M“n- Buland bei Horizontal Verwendung

20kg 1510 1220 N-m

i e e ©»  60kg 2980 435 577 w 60kg 530 350 2438  «
Bestell.—Beispiel £ g
2 100kg2000 207 331 2 100kg 277 165 1995 £ 30kg 1210 990 My 1032
« «Q «
U 110kg 1846 202 269 U 110kg 215 118 1836 ' 40kg 992 962 MP 1034
LTSS180 - N 10 - Z 500 -M - 750W - Q R 2 % 60kg 2440 428 570 & 60kg 533 353 2441 g 15kg 1778 1778 MR 908
«Q «Q «Q
‘J S 75kg 2010 253 336 S 75kg 293 179 2010 3 25kg 1050 1050
A = = =
Baureihe Sensor Startpunke ©  90kg 1851 207 274 © 90kg 230 133 1851 S 30kg 750 750
Komplett Abdeckun [ -
P 0 keine Sensor & 30kg 2652 899 994 g 30kg 982 815 2573 %  Skg 1700 1700
Vgebeaucht— i C Sensor Motorseite @ @ g
KGT-Steigung erfahremveg | Motorleistung gy ¢ o gegin Motorbeite 2 S0kg 1775 526 593 3 SOkg 569 442 1680 3 10kg 2202 2202
-a 05 5mm 100~2200mm 400 400W - B = )
Genauigkeitklasse &6l 10 750 750W Anzah 60kg 1396 317 267 60kg 337 232 1258 l4kg 1485 1485
_ mm . s - hza
N  Normal Motorverbindung o @ 9
P  Praezision 5(5) ggmm "Z Direcktverbindung Sensor-Position’ " >&Nsor 5‘(';0 10kg||3545/:2738/2003 E‘(é 10kg|2020/2671 3500 mfé g | B0 | G
BL Linkeverbindung L Links i 0 & 20kg 2545 1360 1185 3 20kg 1200 1281 2480 B
32 32mm . Passende Motor 1 1
BR Rechtsverbindung =— R Rechts L 2 2
50 50mm 2N TEETRTET Bl Panasonic === 12 2 3. 10kg 3300 2417 1876 @. 10kg 1500 1700 2900 @ Skg 540 540
wQ waQ wQ
64 64mm N N N ¢
_— S Sankyo s 2 2 20kg 2400 1110 800 & 20kg 800 1000 2100 a
F  Fuji % T %
B Mitsubishi W& Skg 2000 415 547 | & skg 333 276 1351 & Skg 400 400
o c D e o c
3 10kg 1479 285 304 3 10kg 207 129 1042 &
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LTSS1 80 } ;i:ckhet‘;?,re?mm% LTSS1 80 } Direcktverbindung

77 101 125 149 173 [19.7 221 245 269 293 317 341 365 389 413 43.7 449 461 473 485 497 509 8 104 128 152 176 20 224 248 272 296 32 344 368 392 416 44 452 464 478 49 502 514

M8 Tiefe 16 D6.6 260 M#200
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a3 5 g + s + f
= = . . - s . !
160 4_J_ M*200 A ,Jso_ | - 1 ‘) - [ [
135 N*200 B 75 235 ‘ N*200 | ! | B | 75
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226
180 ‘ . 180 l‘%
" 1 = o | - iy
=] ° ° %J
S o %
180 L 235 180
233 Verfahrenwe 177 ‘ iy f-@ﬁv;ﬁ::;fz
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= - T
3
T - - R | ° o o °
°T 3 Riad
o M &_# 278 (Extrem Position fer Wagen) 45(Extfem Position der \Wagen)
by 391 Verfahrenweg 210
@ 46 Tito 12 .
. : N
2- D6H7 Tiefe 10 Einheit : mm Einheit : mm
T 0 0 2 0 0 £ ) e e e e D 0 e e 0 0 s
100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 P 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100
“ 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 [ 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100
B+ : 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 & 8 9 9 10 10 11 1 P : 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 1 11 11 12
0 50 20 =0 0 0 2 = s 2 7 0 2 = = o o e it |~ Rl A el Nl et
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. T
erbindun | D ; E—
8 #
— - |
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\ 180 ’.L
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/ _4-M6Tiefe 12
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Feo

f

.

23.50 180

P G mm—

288.5
144

120 ( Extrem Position der

45 ( Extrem Position der!\l g

233 Verfahrenweg 177
L

Einheit : mm
mmmmmmmmnwmmwwmmwmwmwmww
100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200
100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200
1 1 2 2 3 ki 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 11
1 1 2 2 B 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 11
L 510 610 710 810 910 1010 1110 1210 1310 1410 1510 1610 1710 1810 1910 2010 2110 2210 2310 2410 2510 2610
7.7 101 125 149 17.3 |19.7 221 245 269 293 317 34.1 (365 389 413 43.7 449 46.1 473 485 49.7 50.9
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LTSS220 );

Allgemeine Daten

LTSS220 ),

KGT-Antriebl/Fuehrungsrichtung

Vorteil

o KGT-Antrieb , Komplett Abdeckung

Motorleistung 1000W/220V
© Wiederholungs-genauigkeit :
Drehmoment 3.2N'm Normal : £0.02mm
Praezision : +0.005mm
Antrieb Kugelgewindetriebe 225 232

© Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung,

Belastungweise 20 schienen gute Zuverlaessigkeit

© Motorverbindung :
Direcktverbindung, Linkeverbindung,
Rechtsverbindung

KGT-Steigung (mm) 5 10 20 25 32 50 64

Max.geschwingigkeit ;o 550 1000 1250 1000 1500 1500

(mm/sec)

Horizontal ..o 100 75 50 32 | 15 © Mehraxen Kombination Moeglich
max. (kg)
Belastung  Vertikal g9 65 40 25 18 15 8

(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

A
B |

3

Belastung nach Abstand mm

Horizontall A 15 | c e [ A e | C Il versial [ AL ]

2200mm 1500mm/s 210kg 1000w

Belastungsdrehmoment
bei Horizontal Verwendung

N-m
2 60kg 3672 653 866 2 60kg 795 525 3657 & 30kg 2688 2688
N . 3. B, 3,
Bestell.-Beispiel S 100kg3000 370 497  © 100kg 416 248 2993 & 5okg 1893 1893 R | 2052
Q@ Q@ Q MP 2052
o1 150kg 2493 273 363 U1 150kg 290 159 2479 o1 70kg 1640 1640
MR 1810
© 60kg 2652 899 994 v 60kg 982 815 2573 « 20kg 2297 2297
o, 21 o,
LTSSZZO - N 10 - Z 800 - M - 1000W - C R 2 5€ 100kg 1775 526 593 5Q 100kg 569 442 1680 ©'€ 30kg 1518 1518
T—— 2 = 3
2 150kg 1396 317 267 2 150kg 337 232 1258 9 4skg 999 999
X @ 30kg 3400 2105 2000 % 30kg 2400 2305 3470 @ 10kg 2647 2647
Baureihe Sensor Startpunke o o o
e e elieol SR 5@ 40kg 2800 14001562 &€ 40kg 20301974 2540 'S 20kg 1943 1943
Komplett Abdeckung el = 3 s
b h 0 keine Sensor a a @
. Vg;aaarz;v:; otor®i € Sensor Motorgete 60kg 2200 605 873 60kg 1750 1630 2084
KGT-Steigung mToog Votoreistung iy censor gegen Motorseite £ 20kg 3300 2087 2090 % 20kg 2310 2251 3407 @ 8kg 2507 2507
.o 05 ESmm ~2200mm | 750 750W @~ 2 . <
Genauigkeitklasse (03 Smm BE 30kg 3197 20151020 2 30kg 2200 2187 3240 OE 18kg 1603 1603
£ 10 10mm . 1000 1000W 2 3 32
N r};lorm.aI. 55 95mm Motorverbindung " A 40kg 2658 1279 1321 40kg 1800 1769 2183
raezision i i ensor-Position____~
B Proczision g oo mm Z Direcktverbindung ° m—— BB @ 10kg 4010 4010 3460 v 10kg 3057 4113 4113 © skg 2319 2319
50 50mm BL Linkeverbindung BassondaMaion L Links 1 e - —
o aamm BR Rechtsverbindung R Rechts 5 Dé 30kg 3011 2003 1911 Oé 30kg 2112 2108 3387 °§ 10kg 2033 2033
iy o7m. ., SS— M Panasonic o
S Sankyo 3
F Fuji @ Sk 3015 2717 2462 @ Skg 2804 3467 3459 @ 4kg 2100 2100
B Mitsubishi Q& 15kg 2340 2103 1864 Q< 15kg 2281 2609 2607 RS
TN, =3 =) 3
« « «Q
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