LTS

Wiederholungs-

Umgebung & | Bezeichnung Motor W Breitemm i
genauigkeit mm

LTS65

max Transportgewicht (kg)
Steigung mm
Horizontal Vertikal

AIMOTION

Geschwindigkeit mmis

50~600 650|700 |750 800 850|900

1000 | 1100 (1200 (1300

Verfahrenweg ( mm) und max.Geschwindigkeit ( mm/s)
1500| 1700 | 2000 (2200

ECHNIEK

Yy
ATMMIOTION

2500| 2600

LTS100

LTs130

LTs180

aqa1nepuImablabny|

LTs220

LTs300

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
Spoed (steigung): 05= 5mm 10= 10mm etc. Ym 100

LTS -65-N10-100-2

=11

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.

5 14 8 250mm/s
10 10 5 500 500mm/s
5 30 17 250 250mm/s 230 [200 [ 170
10 25 12 500 500mm/s [460 [400 | 340
16 18 10 800 800mm/s 740 [680 [ 560
20 15 8 1000 1000mm/s [920 _[800 | 680
5 30 17 250 250mm/s 230 [200 | 170
10 25 12 500 500mm/s |460 [400 | 340
16 18 10 800 800mm/s 740|680 | 560
20 15 B 1000 1000mm/s [920 _[800 | 680
5 30 17 250 250mm/s 230[200 180 [ 190
10 25 12 500 500mm/s 460[410 [360 | 310
16 18 10 800 800mm/s 740(660 _[580 | 500
20 15 s 1000 1000mm/s 930[830 730 | 630
5 85 35 250 250mm/[220 | 200 190[150 (150 | 150 | 140 |130
10 60 20 500 500mm/[450 | 400 | 380[310 300 [ 300 | 280 [260
400w 130 +0.02 16 45 14 800 800mm/[730 | 640 | 610[500 [480 | 480 | 450 [420
1000m [910 | 800 | 760[630 [600 | 600 | 560 [530
1500mm/s 1260 [1200 | 1200 | 1130 [1060
250mm/s 225 | 200 | 175 [150 [120 105] 90 | 75 60
500mm/s 450 [ 400 | 350 [300 |240 210| 180 | 140 |110
1000mm/s 900 | 800 | 700 [600 [480 420 360 | 280 |230
1250mm/s 1125 | 1000 | 875 [750 [600 525| 450 | 350 [300
1000mm/s 850 | 800 | 750 [700 [650 600] 550 | 490 [420
1500mm/s 1300 [1000 | 900 650 | 600 [410
1500mm/s 1200] 1000 | 800 |690
230m | 180 150 [140 # | 80 | 70 60
460m | 360 310|290 # | 160 | 130 [110
730mm/s 630|580 # | 310 | 260 |220
1160m[1040 [1000 [ 930 [ 810 [720 [620 # | 320 | 230 |200
1170mm/s 1010|930 # | 500 | 420 [360
1500mm/s 1250 # | 650 | 470 [410
1500mm/s 1330[ 1010 | 850 [720
160mm/s 150 [120 [105 90| 75 | 60 45| 30| 15
320mm/s 300 [240 [210 180] 140 | 110 90| 70| 50
640mm/s 600 [480 [420 300] 280 | 230 |180 # | 80
1280mm/s 1200 |1100 1000 | 900] 800 | 700 |600 # | 400
1500mm/s 1400 [1300 [1200 | 1100[ 1000 | 900 [800 # | 600
1500mm/s 1260 | 1100 [1000 # | 700
1500mm/s 1300[ 1000
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LTSGS } KGT-Antriebl/Halbe-Abdeckung LTS65

Allgemeine Daten Vorteil

i KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung
Motorleistung 100W/220V

© Wiederholungs-genauigkeit :
Drehmoment 0.32N'm Normal : +0.02mm
Praezision : +0.005mm

Antrieb Kugelgewindetriebe 512 O Kompakt-Aufbau. Einfache Wartung.
gute Zuverlaessigkeit
Belastungweise 12 Mini-Schienen
© Motorverbindung :
KGT-Steigung (mm ) 5 10 Direcktverbindung. Untenverbindung.
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
B_ | A ¢
GEETTEED _—
600mm 500mm/s 14kg 100w

Belastung nach Abstand mm Belastungsdrehmoment
bei Horizontal Verwendung

Bestell.-Beispiel rizontal & |8 | < | ﬂﬂl ﬂ- —

S5kg 425 63 170 Skg 152 45
g °9 g > g MP 40
2 2 2
LTS65 - N 10 - Z 100 -M- 100W -C R 2 S kg 237 23 81 5 10kg 54 0 180 5 kg 49 49 MR 50
T (@] v v
14kg 159 0 25 14kg 0 0 0 8kg 15 15
Baureihe
————— Sensor Startpunk 3kg 400 57 213 3kg 159 44 204 lkg 237 237
Halbe-Abdeckung . . Bl oo Sorco g § §
gebraucht- @ Q @
Verfahrenweg C Sensor Motorseite € 8g 212 0 79 £ 8g 61 0 & S 2kg 110 110
— % = 7”2 | Motorleistung @ @ @
100~600mm — 2 D Sensor gegen Motorseite 5 = =
d 42 42Schritt —
Genauigkeitklasse 57 575chritt o
N ll;lorm.al' Motorverbindung 50 50W B v;‘;"::nsor
P raezision T2 Direcktver Direcktverbindung 100 100W Sensor-Position 5 7
KGT-Steigung BN Untenverbindung L Links e
05 5mm BL Linkeverbindung R Rechts B 3
10 10mm BR Rechtsverbindung 3 B

Passende Motor

O Schrittmotor
M Panasonic
S Sankyo

F Fuji

B Mitsubishi

NolLOoOWIVY
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Direcktverbindung/
Untenverbindung

Untenverbindu

die Schraube darf nicht laenger als 10mmsonst kann

an Maschine sein

0
3

0 7 O 0 T N
233 283 333 383 433 483 533 583 633 683 733 783

Einheit : mm

Linkeverbindung/

Rechtsverbindung

chtsverbindun

()

M5 Tiefe 10

MS Tiefe 10 M150 L AL28
D irec ktVe rb indun die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kanna\jer\eizung an Maschine sein I_| n keVe rbl ndun "
T, e
= | £ o o o T 4
kit A
7 "1 . . f‘ 1
. . =
150
- " M5 Tiefe 10 /
Sensor Position a1 M50 A |2 seriesrpadits % dfe Schraube darf nicht Taenger als T0mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein
Sertsorposition =
\ 76 [
\
60 \ 60 4 g
BCOERS S ' o I
I —— e
= === 8 ¢ S
e ® e o e o s ElE]
| o
2-45H7 Tiefe 10 R . \
- 40 "7 M4 Tiefe 10
= [ a— 1 o ey O 2-95H7 Tiefe 10
/" 4-M4 Tiefe 10
o ° 7
ki 1 "
5 y o
5 g
lo1(Extrem pcsan def Wagen) 23(Extrem Pcsil\'Ln der Wagen) |
121 Verfahrenwe: 73 o uou T :,; oh
;8 86 ( Extrem Position der Wagen|) 23( Extr Posit| W
o Verfabrenweg ( Extren a;|7 lon dler Wagen )
Einheit : mm L Einheit : mm
Verfah- Verfah-
B 294 344 394 444 494 544 594 644 694 744 794 I = 283 333 383 433 483 533 583 633 683 733 783
[ v [ 1 1 ; 2 2 3 3 3 4 4 4 Bl 1 1 1 2 2 2 3 3 3 4 4
Bl ~ %0 140 40 %0 140 40 % 140 40 %0 140 B - 35 85 135 35 85 135 35 85 135 35 85
El 2 25 3 35 4 45 5 55 6 65 7 Bl 22 27 3.2 37 42 47 52 57 62 67 72
M5 Tisfe 10

an Maschine sein

e

f die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann
o : \
o ° ° o % 1
‘ B
Sensor Position 150 b T
76 70 M#150 Al 2s Sensor Position O :: 1O L 150 Tl
60 M*150 A 28
50
\ , —
b 4 = :
= ~|
©_ o 15 5 H
— =
@ .
116 Verfahrenwe: 67
) 86( Extrem Position der Wagen ) 23( Extrepn Position Her Wagen )
& ToF
20 | 65 | . T
116 r 67 =
86( Extrem Positibn der Wagen ) »5H7 Tiefe 10 23( Extrem Position der Wagen ) “l
14 Tiefe 10
| I o =
i o = -
A 4-M4 Tiefe 10

7 Tiefe 10

T I N N I T N R R R
233 283 333 383 433 483 533 583 633 683 733 783

Einheit : mm

Bl - 1 1 1 2 2 2 3 3 3 4 4 1 2 2 2 3 3 3 4 4
b s 35 85 135 35 85 135 35 85 135 35 85 [ A LS 35 85 135 35 85 135 35 85 135 35 85
el 22 21 a2 it 42 47 L 57 6.2 67 2 K Bl 22 s 32 37 42 47 52 57 62 67 72
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KGT-Antriebl/Halbe-Abdeckung

LTS80 )

max.Vexfahrenweg Max.geschwingigkeit

800mm 1000mm/s 30kg 400W

Bestell.—Beispiel

LTS80 - N 10 ZZOO-M-400W-CR2

Baureihe Sensor Startpun e
Halbe-Abdeckung " - Tl keine Sensor
gebraucht-
Verfahrenweg Motorlelstung C Sensor Motorseite )
100~800mm D Sensor gegen Motorseite

57 57 Schritt

Genauigkeitklasse 200 200W

N  Normal KGT-Steigung Motorverbindung 200 400W - v::‘nsz:rl:;or
P Praezision 05 5mm "Z Direcktverbindung e Sensor-Position D
10 10mm BN untenverbindung L Links —1
16 16mm BL Linkeverbindung P e Mot 'R Rechts 5
20 20mm  BR Rechtsverbindung ekl 2
- O Schrittmotor 3 3
M Panasonic
S Sankyo
F Fuji
B Mitsubishi

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

LTS80

Allgemeine Daten

Motorleistung
Drehmoment
Antrieb

Belastungweise

400W/220V
1.3N'm
Kugelgewindetriebe 216

15 Mini-Schienen

KGT-Steigung ( mm )

Max.geschwingigkeit

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

5 10 16 20

250 500 800 1000

30 25 18 15

17 12 10 8

Belastung und Drehmoment nach Abstand

Vorteil

KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung

O Wiederholungs-genauigkeit :

Normal : +0.02mm
Praezision : +0.005mm

Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung.

gute Zuverlaessigkeit

Motorverbindung :
Direcktverbindung. Untenverbindung.
Linkeverbindung. Rechtsverbindung

Mehraxen Kombination Moeglich

B?j‘%‘ o e

Belastung nach Abstand mm

Montage i
ﬂﬂ. ﬂﬂl ﬂ-

» 10kg 403
s
€
S 20kg 214 16 43
«
(%]
30kg 113 0 8
Skg 364 89 188
@
o,
S 10kg 203 39 87
a
B 15kg 139 22 51
25kg 110 12 29
& 5kg 219 80 163
e
3 10kg 122 35 66
=
o
18kg 80 24 40
& Skg 197 76 120
e
2 10kg 100 32 54
N
o

15kg 70 20 34

[ 10kg
3.
e
S 20kg 25 9 157
«Q
w
kg 0 0 0O
5kg 171 81 340
w
3.
Q@ 10kg 69 32 172
3
= 15kg 33 15 100
25kg 12 4 48
g Skg 137 73 204
e
3 10kg 51 27 104
=
o
18kg 21 8 50
% Skg 104 67 174
«Q
=
2 10kg 37 23 72
N
o

15kg 17 4 47

g 4kg

&

=

@ 6kg

w
8kg

v lkg

&

«Q

S 2kg

«Q

=

S| 3kg
4kg

Belastungsdrehmoment
bei Horizontal Verwendung

MY 70
113 113 MP 95
69 69 MR 110
46 46
447 448
214 216
137 138
98 99
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Direcktverbindung/

Untenverbindung

MS Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mmsonst kann Verletzung an Maschine sein

Direcktverbindun \
H B ® o %
1
J : 1
150 Y-
Sensor Position " - oy
| 102
\ & 80
1
T
4 4 —
=y
-] G -
17.5\___ s |
2-¢5H7 Tiefe 10
fefe 12
o
&
= ; ST
J111( Extrem Positign ded Wagen ) 25 Extrem Position der Wagen )
151 r %
L Einheit : mm
I N A N I N R N K R
201 341 391 441 491 541 591 641 691 741 791 841 891 941 991 1041
1 1 1 2 : : 3 3 3 4 4 4 5 5 5 6
50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150 50

23 <hil 3.9) 4.7 55 6.3 71 74 87 1 103 11,1 108 B2 136 141

e

M5 Tiefe 10
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein
: [
Untenverbindung 5 3 ==

50

Sensor Position

102 75 M*150 Al 45
82 0
— 1 —

Linkeverbindung/
Rechtsverbindung

Sensor Position

102

T 2:05H7 Tiefe 10
; 4-M5 Tiefe 12
o
S o el
o
o 9
—
= R
90( Extrem Positign der Wagén ) 25( Extrem Positjon|der Wagen )
130 ar 90

[ v [ 1 1 1
P 0 50 w0 150
[ [

34 4.2 i

2 2

] %rE‘=E 5
N
= - o L]
kel 9
S
17.5 80
) L
130 Verfahrenwe %
90 ( Extrem Positiol

derWagen) | Z:0SHITiefe10 25 (Extrem Position dir Wagen )
4-M5 Tiefe 12

Lol

92

60

—
S —

2

50 100 150

58 6.6 74

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

) 3 3)
50 100 150
82 9 9.8

Einheit : mm

970 1020
4 4 4 5 5 5

50 100 150 50 100 150
106 114 1747 s =g 144
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26 34 42 5

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

5.8 6.6 74 82 &) 9.8 10.6 114 122 1g] 13.9 144

Sensor Position

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

150

-

102 /r
82
ik
l /
§
80 17.5

w0 Llns

130 r 90
90( Extrem Positicl derWagg; ) 25(Extrem Pnsili’gn er Wagen )
8
60

o 1

5 - E
4-MS5 Tiefe 12
2:05H7 Tiefe 10

26 34 4.2 5

Einheit : mm

N I I I R N AR

470 520 570 620 670 720 770 820 870 920 970 1020
2 2 2 g 3 &l 4 4 4 5 5 )

50 100 150 50 100 150 50 100 150 50 100 150
5.8 6.6 74 82 el 9.8 10.6 114 a2k2; 15 159 144
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LTSSS Antriebl/Halbe-Abdeckung LTSBS

Allgemeine Daten Vorteil

- KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung
Motorleistung 400W/220V

O Wiederholungs-genauigkeit :
Drehmoment 1.3N-m Normal : +0.02mm
Praezision : +0.005mm

Antrieb Kugelgewindetriebe 216 © Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung.

) gute Zuverlaessigkeit
Belastungweise 15 Mini-Schienen
© Motorverbindung :
KGT-Steigung ( mm ) 5 10 16 20 Direcktverbindung. Untenverbindung.

Max geschwingigkeit Linkeverbindung, Rechtsverbindung

(mm/sec ) 250 500 800 | 1000

© Mehraxen Kombination Moeglich
Horizontal 30 25 18 15

max. ( kg )
Belastung Vertikal 17 12 10 8
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

B i B% - C
c §3

Belastung nach Abstand mm

Montage
Wﬂﬂl ﬂﬂl ﬂ-

800mm 1000mm/s 30kg 400w

Bestell.—Beispiel g 10k 403 g 100 5
‘g' 20kg 214 16 43 ‘g 20kg 25 9 157 g 4kg 113 113 My 70
@ & =
=
LTS85 N 16 - Z 400 - M - 400W - Q R 2 30kg 113 0 8 kg 0 0 O @ 6kg 69 69 MP 95

0T funbieis
0T Bunbieis

0T Bunbisis

l skg 364 89 188 skg 171 81 340 8kg 46 46 MR 110
- 10kg 203 39 87 - 1okg 69 32 172 1kg 447 448
i IbBa:I:(;hek Sensor Startpun e g g g
albe-Abdeckun: i
. gebraucht- "0 keine Sensar 15kg 139 22 51 15kg 33 15 100 2kg 214 216
Verfahrenweg C Sensor Motorseite
Motorlslstung: B o rcr pegtn aterseite 25kg 110 12 29 25kg 12 4 48 3kg 137 138

Genaulgkeltklasse  100~800mm _ 757 57Schritt

KGT-Steigun 200 200W © Skg 219 8 163 © Skg 137 73 204 akg 98 99
N Normal o ->eelgu gMotorverbindung Anzahl & ol
p Praezision 05 5mm 400 400W L. 'onisensor a Q
—  Eol 10mm Z Direcktverbindung SIS Sensor-Position 797 STSO7 S 10kg 122 35 66 S 10kg 51 27 104
. . 0 0
L Links = =
16 l6mm BN Untenverbindung il 1 © 18kg 80 24 40 @ 18kg 21 8 50
20 20mm BL Linkeverbindung Passende Motor R Rechts —
(BR Rechtsverbindung  “5"Schrittmotor B - © Skg 197 76 120 © Skg 104 67 174
o o
M Panasonic Q Q
S Sankyo S 10kg 100 32 54 3 l0kg 37 23 72
i N N
- Fui © 1skg 70 20 34 © 1skg 17 4 47
B Mitsubishi

Almotion | Tielsestraat163 | 6674 AB | Herveld | The Netherlands | 0031488480858 | info@almotion.nl | www.almotion.nl
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LTS85 Direcktverbindung/ Linkeverbindung/
Untenverbindung Rechtsverbindung

i EIEH 150
ecktverbindung oo+ p B Linkeverbindun
| 2
- - al
| I y
MsTefelo
M5 Tiefe 10 die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein
SensorPasition die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein —

Sensor Position

i

@J
@ﬁ

gBITatn12 2-06HT Tiefe 12
- iefe 4-M6 Tiefe 14
o
S
5
i i =
o
96 ( Extrem Positior| der Wagen | 45 (Extreth Position der jagen ) 75 ( Extrem Positio derWag\en) 45 (Extren Positio der agen )
146 Ver 115 125 115
Einheit : mm Einheit : mm
nmmmmmmmmmmmm--- mm---mmmmmmmm---
renweg renwve

961 1011 1061 340 990 1040

[ . K

il 1 2 P 2 3 3 3 4 4 4 5 5 5 6 Bl 1 1 1 2 2 2 3 3 3 | 4 4 5 5 5
I -
[ [

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

ELE) 41 4.9 Sl (5 23 81 8.9 o 10.5 113 125 129 138 143 36 44 5.2 6 6.8 76 84 9.2 10 10.8 116 124 132 14.1 14.6

M*150

ﬂEr—i

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

Rechtsverbindung a ,

tenverbi n

Sensor Position
130

95 M*150 A 45

Sensor Position

150

2-96H7 Tiefe 12
4-M6 Tiefe 14
g

115
75 ( Extrem Positjon der Wagen|)  2-@6H7 Tiefe 12 45( Extren Position def Wagen )
/_4-M6 Tiefe 14 I

75 ( Extrem Positior 45 ( Extre: Pos\'(\'c]’v der Wagen )

Ver

Einheit : mm Einheit : mm

nm-mmmmmmmmmm--- n--mmmmmmmmmm---

340 1040 990 1040

[+ K [ - E
B il 1 il 2 2 2 3 3 5 [ & 4 4 5 5 5 Bl 1 1 1 2 2 2 9 3 3 4 4 4 5 5 5
I - [ » &
- [ [

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

3.6 44 52 6 6.8 76 84 a2 10 10.8 116 124 132 141 14.6 /

36 44 i 6 6.8 76 84 912 10 10.8 116 124 132 14.1 14.6

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

NolLOoOWwWVY



DTION
LTS100 ) KGT-Antriebl/Halbe-Abdeckung LTS100 )

Allgemeine Daten Vorteil

- © KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung
Motorleistung 400W/220V

© Wiederholungs-genauigkeit :
Drehmoment 1.3N-m Normal : +0.02mm
Praezision : +0.005mm

Antrieb Kugelgewindetriebe 216 © Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung,

. gute Zuverlaessigkeit
Belastungweise 15 Mini-Schienen
© Motorverbindung :
KGT-Steigung ( mm ) 5 10 16 20 Direcktverbindung. Untenverbindung.

Max.geschwingigkeit Linkeverbindung. Rechtsverbindung

( mm/sec) 250 500 800 1000

© Mehraxen Kombination Moeglich
Horizontal 30 25 18 15

max. | ¢ ko)
Belastung Vertikal 17 12 10 8
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

max.Vexfahrenweg Max.geschwingigkeit max.Belastung

800mm 1000mm/s 30kg 400W

Belastung nach Abstand mm

Montage
Wﬂﬂl ﬂﬂl ﬂ-

Beste".—BeiSDiel 10kg 403 43

1% o) 10kg
@, 2
2 20kg 214 16 43 € 20kg 25 9 157 g 4kg 113 113 MY 70
« « LE
LTS100 -N 20 -Z 400 -M- 400W - C R 2 T akg13 0 8 T3kg 0o 0 0 @ 6k 69 69 MP 95
G—— w
Skg 364 89 188 Skg 171 81 340 skg 46 46 MR 110
(%) w
Baurelhe Sensor Startpunke & 10kg 203 39 87 € 10kg 69 32 172 4 lkg 447 448
Halbe-Abdeckun [ P 2 2 2
9 gebraucht- 0 keine Sensor & 15kg 139 22 51 . 15kg 33 15 100 £ 2kg 214 216
Verfahrenweg kIR C Sensor Motorseite e = @
100~800mm m D Sensor gegen Motorseite 25kg 110 12 29 25kg 12 4 48 S 3kg 137 138
Genauigkeitklasse 100 100W
w w
N Normal K(Z‘I;Stselgung T — V::,:::lor £ Skg 219 80 163 £ Skg 137 73 204 4kg 98 99
al e e
B Praezision 10 lomm Z Direcktverbindung | 400 400W Sensor P°s't'°"ﬁ S 10kg 122 35 66 S 10kg 51 27 104
528 16mm BN Untenverbindung L Links T = =
Bl Linkeverbindung ° R Rechts 18kg 80 24 40 18kg 21 & 50 >
20 20mm ) Passende Motor 2 2
~————  BR Rechtsverbindung o= F
R O Schrittmotor 3 3 @ Skg 197 76 120 @ Skg 104 67 174
M Panasonic =) . =) "
Bl sankyo S 10kg 100 32 54 g lokg 37 23 72 °
. N N
F Fuj bich S 15kg 70 20 34 © 15kg 17 4 47 q
B Mitsubishi
a
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Direcktverbindung/
Untenverbindung

Linkeverbindung/

LTS100 |} LTS100

Rechtsverbindung

M5 Tiefe 10 5
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein = M100 A 30
. 100
Direcktverbindun m 8 Linkeverbindung . i
i
N 7 . . . . . m
g
= = = :
100
Sensor Position 30 M*100 A 30 .
Sensor Position
%
75
| T i — o
o £ ==
L ; =]
il !
Lo L
50 2-95H7 Tiefe 10 S—
[ s Tiefe 10 2-05H7 Tiefe 10
i) = i 4-M5 Tiefe 10
ol |
5 E = e a—
0. g
= o | T T =
T l e T
1114LEX"em FositiofdeciWagen,) 51( Extrem Position def Wagen ) 117 Extrem Position dér Wagen) ) 51 ( Extre n"bosi]gion der Wagen) )
1565 Verfahrenweg R 154.50 Vsrfahrer\wsg 98.50
Einheit Einheit : mm
ﬂ-mmmmmmmmmmm--- ﬂ-mmmmmmmmmmm---
renweg renweg
955 1005 1055 - 353 953 1003 1053
2 3 3 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9 9 “ 2 2 3 3 4 4 5 5 6 5 7 7 F] s ]
95 45 o5 45 95 45 o5 45 95 45 95 45 o5 45 95 “ 45 o5 45 95 45 95 45 95 45 95 45 95 45 95 45
56 62 68 74 8 86 92 98 104 11 116 122 128 134 14 “ 58 64 7 76 82 88 94 10 106 112 118 124 13 136 142
MS5 Tiefe 10 H
die Schraube darf nicht laenger als 10mm,sonst kann Verletzung an Maschine sein i
1 M5 Tiefe 10
Untenverbindun . . B . . . 7 die Schraube darf nicht laenger als 10mmisonst kann Verletzung an Maschine sein
9 [
3
g g g T H N . N N N 7
= =g | 3
Sensor Position 100
78 M*100 A Q - 1 = 1]
r-—”—-T Sensor Position s
— 50 7 M*100 LA 3
e — 70
1 S
" o/l i
a2 ol ] 3
59 g5 i
100 225 L
1545 8.5
B 117 (Extrem Posifion der Wagen) 51 Extram Position de| Wagen) )
100 225
L
1
154.5 T 98.5
g
117(E SEoHZ Tiojeith 51 ( Extrerf Positjon der W: g
o Taion0 (Extrerh Position der Wagen ) g
4-M5 Tiefe 10
2-05H7 Tiefe 10
2

Einheit : mm
Verfah-
renweg

353 403 453 503 553 603 653 703 753 803 853 903 953 1003 1053

“ 2 2 3 8 4 4 5 5 6 6 7 7 8 8 9

45 85 45 95 45 95 45 a5 45 95 45 95 45 a5 45

5.8 6.4 ¥ 76 82 8.8 9.4 10 10.6 12 118 124 13 136 14.2
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Einheit : mm

Verfah-
e, nweg

353 403 453 503 553 603 653 703 753 803 853 903 953 1003 1053

45 95 45 95 45 95 45 85 45 95 45 95 45 95 45

“ 2 2 3 3 4 4 5 i 6 6 £ 7 8 8 9

58 6.4 7 76 82 88 94 10 10.6 112 118 124 13 136 142
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LTS130

KGT-Antriebl/Halbe-Abdeckung

max.Vexfahrenweg Max.geschwingigkeit

1200mm 1500mm/s

Bestell.—Beispiel

85kg 400W

LTS130 - N 10

- Z 500 -M - 400W - CR2

Baureihe \\l
Halbe-Abdeckung
gebraucht-
Verfahrenweg
100~1200mm

Genauigkeitklasse KGT-Steigung
N  Normal 05 5mm  Motorverbindung
P Praezision 10 10mm  TZ Direcktverbindung
16 16mm BN Untenverbindung
20 20mm BL Linkeverbindung
40 40mm BR Rechtsverbindung

Sensor Startpunke
"0 keine Sensdr
C Sensor Motorseite

Motorlelstung D Sensor gegen Motorseite

200 200W

400 400W Anzahl
Sensor-Position YON Sensor
I IO

1 1

Passende Motor _R_ Rechts > 2

M Panasonic 3 3

S Sankyo

F  Fuji

B Mitsubishi
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ION

LTS130

Allgemeine Daten Vorteil

: KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung
Motorleistung 400W/220V

© Wiederholungs-genauigkeit :
Drehmoment 13N'm Normal : +0.02mm
Praezision : +0.005mm

Antrieb Kugel indetriebe 216 220
tgelgewindetnebe 2 © Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung.

i X gute Zuverlaessigkeit
Belastungweise 15 Schienen
© Motorverbindung :
Direcktverbindung. Untenverbindung.

Linkeverbindung. Rechtsverbindung

KGT-Steigung ( mm) 5 10 16 20 40

Max.geschwingigkeit 554 500 g0 10001500

( mm/sec)
i © Mehraxen Kombination Moeglich
H"k”m”ta' 85 60 45 35 20
max. (kg)
Belastung  vertikal 35 30 14 12 8
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

A

Belastung nach Abstand mm

Belastungsdrehmoment

Montage . .

E=nOn ESnnn EZEmE
‘m

o 50kg 1575 158 v 30kg 246 1095 o 10kg
3, . . MY 174
«Q «Q «Q
S 60kg 1493 135 194 S 40kg 167 64 798 S 15kg 383 297
Q@ @ @ MP 175
w 1% 1%

80kg 1466 107 159 60kg 88 20 508 20kg 281 218

MR 153

« 25kg 1132 353 361 v 25kg 312 189 690 v  4kg 1232 956
a a £
é 40kg 872 183 218 é 40kg 140 57 402 é 8kg 634 492
15 15 15

55kg 946 140 184 55kg 92 0 345 10kg 499 387
» 10kg 1643 472 485 w 10kg 414 333 1277 w  lkg 1067 1217
o o o
@ @ @
é 20kg 1100 435 450 é 20kg 264 178 687 é 2kg 997 805
& & &

30kg 1047 400 432 30kg 148 69 517 6kg 747 603
& Skg 21051351 960 & Skg 1041 965 1560 @ 1kg 580 580
-l = =
2 15kg 1170 455 420 & 15kg 400 271 770 & 2kg 1155 1155
N N N
o o o

24kg 1300 250 305 24kg 220 108 685 4kg 1130 885
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LTS130

Direcktverbindung/

Untenverbindung

8
~ 10
@7 200
L 104 e M*200 LA U

Sensor Position

122 2-96H7 Tiefe 10
70 8-M6 Tiefe 12
T i > S
[LL
8
o
-H'H 5 o [y it 3 — =
249 (Extrem Position der Wagen) 35 (Extrem Position Her Wagen)
319 Verfahrenwe 130
le L
Einheit : mm

N I o ) ) £ ) E S e e

499 549 599 649 699 749 799 849 899 949 999 1049 1099 1149 1199 1249 1299 1349 1399 1449 1499 1549 1599 1649

“ 1 1 1 2 2 - 2 3 3 3 3 4 4 4 4 5 a3 5 5 6 6 6 6

100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200
T4 B3| (88 85 104 07 113 119 125 131 137 (143 [151 150 167 (175 183 191 199 207 215 |22.3

M6 o7

Sensor Position

78
I;j
®
159.1

16:
k
4

130 2-06H7 Tiefe 10
8-M6 Tiefe 12

M wf
S
k]
= e = — ==
99 ( Extrem Position ddr Wagen ) 35 ( Extrem Aosition der, Whgen )
169 Verfahrenwe 128
Einheit : mm

Verfah-
I N ) e e

- 347 397 447 497 547 597 647 €97 747 797 847 897 947 997 1047 1097 1147 1197 1247 1297 1347 1397 1447 1497
“ 1 1 1 1 2 2 2 2 3 A 3 3 4 4 4 4 5 5 5 i 6 6 6
n 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150

75 81 &7 93 99 105 111 117 123 [129 135 141 148 157 165 173 181 189 187 205 213 221
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Linkeverbindung/
Rechtsverbindung

92 M*200 55
r ‘T Il = | |
Linkeverbindun ; il -
JL10 a

Sensor Position
1

2-96H7 Tiefe 10
[ EMbTiefe 12

225.2

122.5)

99(Extrem Positi  fer Wagen)

169 Ver!ahrenwe 128

Einheit : mm

wﬁmmmmmmmmmmmmmwwwmmmmmwmm

347 397 447 497 547 597 647 697 747 797 847 897 947 997 1047 1097 1147 1197 1247 1297 1347 1397 1447 1497

200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150
69 75 Bl 87 93 98 105 111 117 [123 128 135 141 |149 157 165 |17.3 181 189 107 205 213 22.1

“ a i 1 ik 2 2 2 2 3 £l 3 3 4 4 4 4 o 5 - 5 6 6 6

. M6 o7
Rechtsverbindun = = <

[ |
‘ g
E 1 s
= i
Sensor Position 200
92 M*200 A 55
140
G L j
L
169
99(Extrem Posingm;rragen%zoz 35 Ext ion der Wagen)
e,
R
i
~
8 =
]
8:M6 Tiefe 12
2-96H7 Tiefe 10

Einheit : mm

Verfah-
mqEWWWEWWWWWEWEWWWWWWWWMHM

347 397 447 497 547 597 647 697 747 797 847 897 947 997 1047 1097 1147 1197 1247 1297 1347 1397 1447 1497

[ 1 1 1 1 2 2 2 2 3 3 3 3 4 4 4 4 S E 5 - 6 6 6

200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150

63 689 |75 81 87 63 99 105 111 117 123 129 135 141 149 157 165 173 181 189 197 205 213 221
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DTION
LTS1 80 KGT-Antriebl/Halbe-Abdeckung LTS1 80

Allgemeine Daten

Vorteil

Motorleist
otorleistung 750W/220V © KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung
Drehmoment 2.38N'm O Wiederholungs-genauigkeit :
. Normal : £0.02mm
Antrieb Kugelgewindetriebe 225 232 Praezision : +0.005mm
Belastungweise 20 Sehfenen © Kompakt-Aufbau. Einfache Wartung.
gute Zuverlaessigkeit
KGT-Steigung (mm) 5 10 20 25 32 50 64
© Motorverbindung :
’\(/lax»gjschvglﬂg‘gke"‘ 250 500 1000 12501000 1500 1500 Direcktverbindung. Linkeverbindung.
b D | Rechtsverbindung
"(‘°"Z°"ta 130 100 70 40 ‘ 20 15 ‘ 10
max. | 9 ) L il — © Mehraxen Kombination Moeglich
Belastung  Vertikal g5 45 28 14 10 8 4
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

A
1

B BI= o C
c; %

max.Vexfahrenweg Max.geschwingigkeit max.Belastung

2200mm 1500mm/s 130kg 750W Belastung nach Abstand mm

NGEE Belastungsdrehmoment
ErNOE EENOE ETIEEEE G

N-m

© 60kg 2980 435 577 « 60kg 530 350 2438  u 20kg 1510 1220
L] L o o [}
- 2 g 2 My 1032
Bestell.—Beispiel 2 100kg2000 207 331 £ 100kg 277 165 1995 & 30kg 1210 990
« « «Q
U 110kg1846 202 269 U 110kg 215 118 1836 Y 40kg 992 962 KR 1034
LTS180 N 32 Z 500 M 750W C R 2 2 60kg 2440 428 570 @ 60kg 533 353 2441 % 1skg 1778 1778 MR 908
5 & &
S 75kg 2010 253 336 S 75k 293 179 2010 5 25kg 1050 1050
« «
[ = =
S 90kg 1851 207 274 S 90kg 230 133 1851  © 30kg 750 750
Baureihe Sensor Startpun e
[ — wv w (%)
Halbe-Abdeckung B e Sorer £ 30kg 2652 899 994 2 30kg 982 815 2573  §  Skg 1700 1700
gebraucht- @ Q @
Verfahrenweg Motorleistung C Sensor Motorseite & 50kg 1775 526 593 2 S0kg 569 442 1680 2 10kg 2202 2202
: ——— Sensor gegen Motorseite N N N
KGT-Steigung 100-2200mm | 50 zoow D —oreor9ed S 60kg 1396 317 267 S G0kg 337 232 1258  © 14kg 1485 1485
Genauigkeitklasse 1957 5mm
raik i 750 750W % © n
B Normai 107 1omm Motorverbindung L’ BEEULLS Anzahl LB 10k 354527332003 & 10kg 20026713500 Tkg 650 650
P —_— i Y von sensor w w« (%]
p _Praezision 20 20mm  [Z Direcktverbindung se':s“ P‘:(s'tw“ o S 20kg 254513601185 5 20kg 12001281 2480 3
25 25mm BL Linkeverbindung Links @ ) v
32 32mm R Rechtsverbindung  Passende Motor R Rechts 1 B 10kg 3300 24171876 & 10kg 150017002900 & Skg 540 540
50 50mm M Panasonic 22 N5 s ~g
- pei N - & 20kg 2400 1110 800 & 20kg 800 1000 2100 E
64 64mm ankyo — * "
F  Fuji mg 5kg 2000 415 547 mg, 5kg 333 276 1351 mg Skg 400 400
B Mitsubishi =5 ©= ®E
= Al @ 10kg 1479 285 304 3 10kg 207 129 1042 a
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LTS180 ),

Linkeverbindung/
Rechtsverbindung

Linkeverbindung

Sensor Position

288.5

100 ( Extrem Position der

i 2 2 3 B

175 75 175 75 175 75 175 75
758 750 WIZEH BE7o8 758 750 750N 75!

105 M*200 A 50
80 | N*200 [ 8 175
[l [l = |
Ik i i Ik =5
EE
B B B Y
96.5 \M6 Tiefe 16
170
 —
—
2-96H7 Tiefe 10
8-M6 Tiefe 12
— i s
070. .J_‘EEJJJ
agen )| 1l 45 ( Extrdm Position|der Wagen )
1 145
Einheit :
100 700 | 800 0001100 1600 [ 1700 1800 | 1900 | 2000 | 2100 2200
-mmmmm--m--mmmm-------
175 75 175 75 175 75 175 75 175 75 175 75 175
1750 W75 B1i7Z58 7Sl 175N 751 SIS0 IZ5 0 RSN (SZ58) 175N 75 B75
5 6 6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 11
alals|s|lelelz]lzlalale s |w|m]im|um

430 530 630 730 830 930 1030 1130 1230 1330 1430 1530 1630 1730 1830 1930 2030 2130 2230 2330 2430 2530

6:58 R8Ol f19:34 [13:74 F6:1 K18154 120:0) (2331 12537 (28118 F30.5

B
.
[ s B
“12233445
[~
[ . |
||

329 353 37.7 40.1 425 437 449 46.1 473 485 497

Rechtsverbindun

26, iefe 16
_L\ ’/M_GJ

288.5

< < 5 —
o8
P ) i
1 L = 1
105 [[% M*200 ] A" [ s0
Sensor Position 80 N*200 B 75
170
,,,,,,,
QEA ! ]
L
185 Verfahrenweg 25
100 (Extrem Position der Wagef ) 45 (Extram Position] der Wagen )
el -

430 530 630

730 830

930

8-M6 Tiefe 12

2-96H7 Tiefe 10

175 75 175 75 175 75 175 75 175 75 175 75 175
ol 7Sl BN Il 2=l s R o RN (2ol Rol el Bl
5 6 6 Z 7 8 8 9 ] 10 10 11 11
5 6 6 7 7 8 8 el 9 G [RIORN BRIGIS QISR

K e ) £ £

75 175 75 175 75 175 75 175 75
o B el L G s el e R
1 5 2 2 3 3 4 4 5
1 1 2 2 & 3 4 4 5
1030 1130

Einheit : mm

EEm

1230 1330 1430 1530 1630 1730 1830 1930 2030 2130 2230 2330 2430 2530

6.5

8.94111.3

A7) | AL | s

209 233 257 281 305 329 353 37.7 40.1 425 43.7 449 461 473 485 497
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Direcktverbindung

D65 M6 Tiefe 16
N*200 B 75

bt

T N

Direcktverbindun

. . 3

Sensor Position

| 185

M*200 J_ A

106

N

e

(260)

470

385 (Extrem Position der w}:gen) !

8-M6 Tiefe 12
2- P6HT Tiefe 10

45 (Extrem Position deL Wagen)
140

L

e ) ) 0 e
125

125
125 1253 B250 WS EY [R25 0 Bl25) B2

2 2 2 3 4 4 5)

125
5
5)

25
6
6

Einheit :

(258 R251 B125) 250 N125) W25% BT250 25 F1258 E25H B25) §25
6 7 7 8 8 9 9 10 10 11 11 12
6 7 7 8 8 9 g 0NN [STON [FU) REIIR 12!

710 810 910 1010 1110 1210 1310 1410 1510 1610 1710 1810 1910 2010 2110 2210 2310 2410 2510 2610 2710 2810

68 (92 116 14

N -
[ s [E
“2233445
[~ [
[ L |
[ |

164 188 212 236 26 284 308 332 356 38 404 428 44 452 464 478 49 502
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max.Vexfahrenweg

2200mm

Max.geschwingigkeit

max.Belastung

1500mm/s

Bestell.—Beispiel

210kg 1000w

LTS220

Baureihe
Halbe-Abdeckung

Genauigkeitklasse 05

N Normal

p Praezision 25

S — 32
50
64

64mm

N 64

KGT-Steigung

5mm
10mm
25mm
32mm
50mm

- Z 800 -M- 1000W - C R 2

Sensor Startpunke
"0 keine Sensor

gebraucht-

Verfahrenweg Motorleistung &l Sensor Motos

100~2200mm T80 750w D Sensor gegen
1000 1000W

Motorverbindung

Z Direcktverbindung
BL Linkeverbindung
BR Rechtsverbindung

Sensor-Positio|
L Links
R Rechts

Passende Motor

M Panasonic
S Sankyo

F Fuji

B Mitsubishi

'seite
Motorseite

Anzahl
von sensor
Lo N

0

b= =

1
2
3

w
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Allgemeine Daten

Motorleistung 1000W/220V
Drehmoment 3.2N'm
Antrieb Kugelgewindetriebe 225 232

Belastungweise 20 Schienen

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

Max.geschwingigkeit

250 500 1000 1250 1000 1500 1500
(mm/sec) |
Horizontal 15 150 100 75 50 32 15
max. (kg)
Belastung :
Vertikal gy 65 40 25 18 15 8
(kg)

Belastung und Drehmoment nach Abstand

Vorteil
I

KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung

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

Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung.
gute Zuverlaessigkeit

Motorverbindung :
Direcktverbindung, Linkeverbindung,
Rechtsverbindung

Mehraxen Kombination Moeglich

Belastung nach Abstand mm

60kg 3672 653 866 60kg 795 525 3657
100kg 416 248 2993

150kg 290 159 2479

100kg 3000 370 497
150kg 2493 273 363
60kg 2652 899 994 60kg 982 815 2573
100kg 1775 526 593

150kg 1396 317 267

100kg 569 442 1680
150kg 337 232 1258
30kg 3400 2105 2000 30kg 2400 2305 3470
40kg 2800 1400 1562 40kg 2030 1974 2540
60kg 2200 605 873

20kg 3300 2087 2090

60kg 1750 1630 2084
20kg 2310 2251 3407
30kg 3197 2015 1920 30kg 2200 2187 3240
40kg 2658 1279 1321 40kg 1800 1769 2183
10kg 4010 4010 3460 10kg 3057 4113 4113
30kg 3011 2003 1911 30kg 2112 2108 3387
5kg 3015 2717 2462

15kg 2340 2103 1864

5kg 2804 3467 3459
15kg 2281 2609 2607

9 Bunbie1s g bunbieys ze bunbiels gz Bunbiels oT Bunbiels g Bunbiays
9 BunBieys 05 Bunbiels ze Bunbisis gz Bunbisys 0T Bunbiels g Bunbiels

9 BunBials 0s Bunbieys ze Bunbiels gz bunbigys o1 Bunbiels g Bunbisls

Montage q
EFDOE ETIEEE

30kg
50kg
70kg
20kg
30kg
45kg
10kg
20kg

8kg
18kg

Skg
10kg

4kg

Belastungsdrehmoment
bei Horizontal Verwendung
N-m

2688 2688

My 2052
MP 2052

MR 1810

1893
1640

1893
1640
22918 §2.2977,
1518 1518
CEL | CLL)
2647 2647
1943 1943
2507 2507
1603 1603
2319 2319
2033 2033

2100 2100
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LTS220

Linkeverbindung/

Rechtsverbindung

Sensor Position

160 M*200 A 92
200
- -
1 1
i
0 O =
oS
0 B B s y
0 g g — S
?9 \_M8 Tiefe 16
200

17. 50,‘ 220

2- 9 8H7 Tiefe 10
/ 8-M8 Tiefe 16
e Tiefe

T —dr e
T
Bﬂ ‘
160 =
iy
== e
87 (Extrem Position der Wagen )
Verfahrenweg L 27 ]

mmmmmmmmwwmmememmwmwmm

100 200 100 200 100 200 100 200
alalalalalalala
P 552 652 752 852 952 1052 1152 1252

I 267 296 325 354 383 412 441 47

100 200 100 200 100 200 100
D) B 6 6 7 7 8
1352 1452 1552 1652 1752 1852 1952
499 528 557 586 615 644 673

Einheit : mm

200 100 200 100 200 100 200
8 &) 2 10 g | 11
2052 2152 2252 2352 2452 2552 2652

702 731 76 789 818 847 876

®9 M8 Tiefe 16
Rechtsverbindun = - - - v
N i
] ,
200
160 M*200 A 92
200
— _
[@]e; — |
220 ‘j7v50
L
235 Verfahrenwe:
135 ( Extrem Position| jQrWaWEn) 87 ( Extres jer Wagen )
e ———
%]
160 a
E

362

\8-M8 Tiefe 16
2-$8H7 Tiefe 10

Einheit : mm

e e e e e e e e e e e e e

100 200 100 200 100 200 100 200
1 ik 2) 2 el 3 ) 4

100 200 100 200 100 200 100
D, 5 6 6 7 7 8

200 100 200 100 200 100 200
8 = 2 10 0 11 11

552 652 752 852 952 1052 1152 1252 1352 1452 1552 1652 1752 1852 1952 2052 2152 2252 2352 2452 2552 2652
267 296 325 354 383 412 441 47 499 528 557 586 615 644 673 702 731 76 789 818 847 876
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Direcktverbindung

Direcktverbindung o e tiefe 16
P

s s : D s
al 3
& o
i © i i 7
200 W
260 M#200 A 92
Sensor Position
| 225 200
W F | E
= H - I L 1
e o o [P I 1
les oo [ ]
1750, 220
160 2- P8HT Tiefe 10
80 M 8 Tiefe 16

Verfahrenweg

Einheit : mm

= 3 1 0 3 0 e T S

200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100
1 2 2 3 el 4 K g 5 6 6 7 7 8 8 <l 9 (oM IO IRTSI =
- 752 852 952 1052 1152 1252 1352 1452 1552 1652 1752 1852 1952 2052 2152 2252 2352 2452 2552 2652 2752 2852
“ 283 312 341 37 399 428 457 486 515 545 573 602 631 66 689 718 747 776 805 834 863 89.2
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DTION

LTS300 ),

Allgemeine Daten

ntriebl/Halbe-Abdeckung

Motorleistung 1000W/220V
Drehmoment 3.2N'm
Antrieb Kugelgewindetriebe 240 250

Belastungweise 25 Schienen

KGT-Steigung (mm) 5 10 20 40 50 80 100

Max.geschwingigkeit ;o 550 640 1280 1500 1500 1500

(mm/sec)
Horizontal 450 300 100 80 30 20 10
r— (kg)

Belastung ~ Vertikal 500 150 50 40 15 10 5
kg)

Vorteil

I
© KGT-Antrieb , Halbe-Abdeckung

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

O Kompakt-Aufbau, Einfache Wartung.
gute Zuverlaessigkeit

© Motorverbindung :
Direcktverbindung. Linkeverbindung,
Rechtsverbindung

O Mehraxen Kombination Moeglich

@11 M10

e
.
s
7
115_J
202

max.Vexfahrenweg

Max.geschwingigkeit max.Belastung

2600mm

1500mm/s 400kg 2000W

70

200
M*200 A,180

Sensor Position

300

‘Bestell.—BeisnieI

176
: o !/
s

LTS300 - N 50 - Z 1200 -M - 1000W - C R 2 300 20

Baureihe

Halbe-Abdeckung 0 keine Sensor

- 80
HE
Sensor Startpunke

296

8-M8 Tiefe 16 72 ( Extrem Position derMag n)

Verfahrenwe 270

L

KGT-Stei gebraucht- ;
= 5elgung Verfahraniweg Motorleistung C Sensor Motorseite )
— 10”[:‘:“ 100-2600mm | BEE oW D _Sensor gegen|Motorseite 230 (Extrem Position der|agen )
Genauigkeitklasse 0
R 20 20mm 1000 1000W
N |Normal Motorverbindung Anzahl -
Praczisi B 25mm e Sensor-Position VoM sensor
[ Fraczision  mee 55 m Z Direcktverbindung . o o
40 40mm BL Linkeverbindung - S L Links 1 1
50 5omm  BR Rechtsverbindung Ciodtlialinl R Rechts B 5
M Panasonic
80 80mm S 3 3
100 100mm s Sankyo
_— F Fuji
B Mitsubishi
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I £ £ )

1150 1250 1350 1450 1550 1650 1750 1850 1950 2050 2150 2250 2350 2450 2550 2650 2750 2850 2950 3050 3150 3250

B : 5 5 s 67 7 8 /8/9 9 0w un un nw nw Blislelinls

200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100 200 100
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