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Elektrisch lineare Motorpositioniertische

MPTARNR.AS MPTARNR-AK

Eigenschaften

Unser Motorpositioniertisch ist eine preiswerte Lésung fur Verstell- und Positionieraufgaben in Maschinen und Vorrichtungen.
Die hochgenauen, sehr langlebigen Gleitfiihrungen sind Schwingungs-dampfend und unempfindlich gegen StoRe und
Umgebungseinfliisse. Die Gleitbuchsen und Spindelmuttern eignen sich fir den Trockenlauf, es wird aber eine Schmierung
mit einem speziellen Kunststofffett (Kliber: POLYLUB GLY 501) empfohlen.

Spindelachse

Schrittmotor

Schrittmotorsteuerung

Encoder zur Uberwachung der Position
Stabiler, belastbarer Aufbau
wartungsfreie stabile Gleitfihrungen
Radialspiel der Filhrungen < 0,02mm
Umkehrspiel Spindel < 0,08mm
vielseitige Montagemaglichkeiten
Baukastensystem

2 BaugroRen

Lagerbock und Schlitten aus Aluminium eloxiert

Flhrungssaulen und Spindel aus rostfreiem Stahl

Spindel Rundgewinde Steigung 2mm

Spindellagerung 2-reihiges Schragkugellager

Fihrung Gleitlager wartungsfrei

Spindelmutter Kunststoff wartungsfrei

Colibri Antrieb direkt angeflanscht

Die Ansteuerung des integrierten Positioniercontrollers erfolgt in der einfachsten Ausfiihrung tiber
einfache digitale 24 V Signale. Dadurch ist diese Einheit bestens fiir einfache Anwendungen in der
Automatisierung geeignet.

= Optional kann die Einheit aber auch mit Bus-Schnittstellen wie RS485, CANopen, oder Profibus
ausgestattet werden, dadurch kdnnen auch komplexere Positionierablaufe einfach realisiert werden.

= Motoranordnung ,AK®: Antrieb koaxial iber Wendelkupplung
Motoranordnung ,AS*:  Antrieb seitlich iber Zahnriementrieb
Hier kann der Antrieb in 4 Anbaulagen 90°- weise montiert werden.

Besonderheiten

Ausfilhrung

Funktion
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Allgemeine Technische Daten

Betriebsarten

Weitere elektrische Daten entnehmen Sie bitte dem Datenblatt des Colibri 17 !
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TRar B B2 B3 |C(Hub)] D D2 D4 H H2 H3 H4 L L2 L3
MPT2408 46 36 21 24 o8 Bx2 4 28 20 26 14 935 26 20
MPT3012 75 60 38 30 12 B8x2 6 295 25 28 16 133 15 30
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MPT2408 - MPT3012
BELASTUNG
Bestell-

nummer Fx[N] Fy IN] Fz[N] Mx [Nm] My [Nm] Mz [Nm]
MPT2408 60 80 30 05 05 2
MPT3012 60 100 60 08 08 3
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MPT5008 - MPT7512
MASSBLATT
Antrieb koaxial
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MPTS5008 « MPT7512
BELASTUNG
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m Fx[N] Fy IN] Fz[N] Mx [Nm] My [Nm] Mz [Nm]
MPT2408 60 80 60 0,7 07 2
MPT3012 60 120 100 1 1 3
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