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[Einfache Bedienung | Integrierter Controller

Schlittenausfiihrung/Kolbenstangenausfiihrung/
Ausfuhrung mit Fuhrungsstange

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Einfache Inbetriebnahme,

wie ein pneumatischer Antrieb

Einfacher || Arbeitser-
Kompakt l{elektrischer Ielchterung
durch integrierten Anschluss - Pr rog rammierfrei

Controller - Einrichtung in
drei Schritten

Jahrliche CO2-Emissionen:
Bis zu 59 % reduziert

. ‘Monostabiler Modus (SMC-Vergleich)
2-Positionen-Stopp |- EERITTERTE 5,8 kg-cozeranr (14,1)
+ Die numerischen Werte variieren je nach den
Betriebsbedingungen.
IModus-SchaItung

- Modus Mittelstellung (" Kommunikationskabel mit Push- S 4
gesch|ossen PuII-l\\‘IyH 2-Schnellverriegelung

Einfaches Einstecken/Entfernen
v f des Steckverbinders ohne
7= zusétzliches Werkzeug

“ Einstecken

3-Positionen-Stopp

[
‘ Herausziehen

Schlittenausfiihrung
GroBe: 16, 25, 32, 40
serie EQFSCH

Kolbenstangen-
ausfliihrung
GroBe: 16, 25, 32
serie EQY[IH

Ausflihrung mit
Flhrungsstange
GroBe: 16, 25, 32

Serie EQYGLIH

Serie EQFSUIH/EQYLIH/EQYGLIH %SNC

CAT.EUS100-154C-DE




@-Antrieb (Einfache Bedienung | Integrierter Controller serie EQFSCIH/EQYLIHEQYGOH

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit

2-Positionen-Stopp ohne Programmierung Fur monostabilen (2 Positionen)/

bistabilen (2 Positionen) Modus

Alles auf einem Bildschirm konfigurierbar.
In nur 2 Schritten fertig! i

# Bei Verwendung im monostabilen Modus
muss die Betriebsart gedndert werden.

Wahlen Sie den Betriebsmodus

Bistabiler Modus -

Bistabiles Magnetventil (2 Positionen) d‘lj Pull-Down-Menii

Stellen Sie die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung ein

Betriebsbedingungen = In diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.

Position

Position
® Numeric settings ® Numeric seftings
Pushing Pushing

- - . 9 Speedimmis
30002 30002 200121

EST. cycletime EST. cycle time
_ 143 [s) _ 143 [s]
E £
£ 300 > E 300 >
B @ 2) g @ C
& 150 & 150
0* Timeps] 0 Time[s]

Der Testbetrieb ist sofort nach dem Einrichten moéglich

Drive test
Sevo | On ]

Lock force off | ONJ

52 Dricken Sie einfach die Vorwarts-/Riickwartstaste.

(=)

( I )

Option setup
A\ Achtung
Die Stopp-Position kann geandert
werden. Fur die Verwendung in
anderen Positionen als der
werkseitigen Einstellung lesen Sie bitte
die Betriebsanleitung.
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ] Integrierter Controller serie EQFSCIH/EQYCJHEQYGLIH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Zwischenpositionen lassen sich einfach einstellen

3-POS|t|onen-Stopp ohne Prog rammieru ng  FirdenModus Mitielstellung geschlossen (3 Positionen)

Ende
Ausgangs-
position

Alles auf einem Bildschirm konfigurierbar.
In nur 3 Schritten fertig! d = o o,

Wahlen Sie den Betriebsmodus

Modus Mittelstellung geschlossen

5/3-Wege (Mittelstellung geschlossen) &lj Pull-Down-Menii

Stellen Sie die Zwischenposition ein

Einstellung der Position

e Jog Inching

4 l‘[‘ % ; = Position 0.00mm < | >
Move speed 300mm/s

K Get Posn )

Stellen Sie die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung ein

Betriebsbedingungen « In diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.
Position Position Position
@ Mumeric settings @ Numeric seftings ® Numeric seftings
Pushing Pushing

L . Speedimmis) - . e Speed(mm/s]
30003 30024 300024 30024

EST. cycle time EST. cycle time
143 [s] 143 [s]

oAccellmm«'s"l D Speedimmis]| o
- 3002

EST. cycle time

Speedfmimys]
Speed(mimys]
Speed/mimds)

Times] Time[s] o Time[s]

Origin to midpoint Opp. end to midpoint

Der Testbetrieb ist sofort nach dem Einrichten moéglich

Drive test
Servo | ON J

Lock force off | ONJ

Driicken Sie einfach die Vorwarts-/Riickwartstaste.
(=]
&= )

Option setup

C_ = )
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ] Integrierter Controller serie EQFSCIH/EQYCJH/EQYGLH

Auch die Zykluszeiten lassen sich einfach einstellen.

Die Zykluszeit kann Flr den monostabilen (2 Positionen)/ bistabilen (2 Positionen) Modus
Ende / Geger-

in allen Betriebsarten ity i

eingestellt werden. ﬂ _—_—______________o

Vorwirts- und Riickwartsgeschwindigkeit, temporére Einstellung der Beschleunigung/Verzégerung

Betriebsbedingungen

* In diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.
= Die Betriebsbedingungen bis zu einem Zwischenpunkt
Position entsprechen nicht der Einstellung der Zykluszeit.
# Die Zykluszeit kann flr den Schubbetrieb nicht
eingestellt werden.

Position
® Numeric settings

® Numeric settings

3002

30004 |

3000 -
EST. cvcle time EST. cycle time
_ 14312 _ 1431
E_ 300 g 300
z @ B D)
a2 130~ 2 150
¥ Timels] .

Time[s]

Flihren Sie einen Zyklus durch und liberpriifen Sie das Diagramm

. (==
Drive test —
Servo | ON J

Lock force off | ON J

e ) e (o)
snenzyivs —] & )| 2 J( )

Diagrammanzeige (/Tq)

Grln: aktuelle Geschwindigkeit
Blau: aktuelle Kraft
Orange: aktuelle Position

Einstellbar entsprechend der Zykluszeit

Betriebsbedingungen

# In diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.
To opposite end To origin end S 9 g 9
Position Position
Numeric settings @ Cycle time setting Numeric settings @ Cycle time setting
4 2 W— —
l 30003 300 ¢ 300012 3000
EST. cvcle time EST. cvde time
_ 1.431% _ 1.431%
t E
E 300 \ E 300
i )T £ o @ A Achtung
ot Timers 0 —
ekl imefs] Die Stopp-Position kann geéndert werden.
Fur die Verwendung in anderen Positionen
als der werkseitigen Einstellung lesen Sie
bitte die Betriebsanleitung.

O
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ] Integrierter Controller serie EQFSCIH/EQYLJHEQYGLIH

Jahrliche CO-Emissionen durch Optimierung der Motorsteuerung um bis zu 59 % reduziert (SMC-Vergleich)

Betriebs-
bedingungen

59 %

£
©
2
S 10 /
Q reduziert ® Schlittenausflihrung, GroBe 32 ® Geschwindigkeit: 50 mm/s
2 ® Beschleunigung/Verzégerung: 3000 mm/s2 - @ Einschaltdauer: 20 %
c 8
(5] “
.5 Werkstiick 45 Kg 600 mm
[73
@2 6
£ \
o)
o 4 [y

5 Motor \

0 Schlittenausfiihrung / \  Antrieb

LEFS32EA e-Antrieb
EQFS32HA + Die numerischen Werte variieren je nach den Betriebsbedingungen.

B Robuste Anschliisse B Kommunikationskabel mit Push-
Pull-M12-Schnellverriegelung

Einfaches Einstecken/Entfernen des
Steckverbinders ohne zusatzliches Werkzeug

Anschluss
Kommunikation

Einstecken
~ Einfaches AnschlieBen durch Push-Funktion

Herausziehen
Ziehen Sie die Kupplung in Pfeilrichtung (=),

Spannungsversorgung bis sie sich leicht entfernen lasst.

« Eine staubdichte Kappe (Buchse) fiir den Setup-
Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert

Verwendung von Steckverbindern aus Metall Jill Ein Neustart kann von der letzten

—— Stopp-Position aus erfol

Leuchtet im Ni Ibetrieb . .
nach dom Einschation at Einfacher Neustart nach Wiederher-
stellung der Spannungsversorgung

Paralleler 1/0-Anschluss

ALM

Leuchtet bei Die Postion des Antriebs wird vom Encoder gespeichert, auch

Alarmerzeugung wenn die Spannungsversorgung abgeschaltet wird. Eing
Referenzierung des Antriebs it nach der Wiederherstellung der

OovL : Spannungsersorung e B Wedertestlung

Leuchtet bei einem der Spaqnungsversorgung ist keine Referenzpunkfahr

Uberlastzustand erfordetih,

Erfordert keine Batterien.
Reduzierter Wartungsaufwand

Zur Speicherung der Positionsdaten werden
keine Batterien verwendet. Daher miissen keine
Ersatzbatterien gelagert oder entladene
Batterien getauscht werden.

ZSNVC 4




@-Antrieb (Einfache Bedienung ] Integrierter Controller serie EQFSCIH/EQYCJH/EQYGLH

Wahlbar zwischen 4 Richtungen (Ausflihrung mit axialer Motor)

# Variiert je nach Antriebsgrée

Signalgeber optional montierbar

Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige (kompatibel mit der Serie D-M9LJ)

Die Einbaulage kann prézise und ohne Fehler
ON
Betriebsbereich OFF

eingestellt werden.

Eine@ Anzeige leuchtet, ooo -

. . < irot griin irot H
sobald der Betriebsbereich -=@’ D = Die Signalgeber miissen separat bestellt
erreicht wird. ; Optimaler Betriebsbereich werden. Siehe Web-Katalog fiir Detalils.
Fur die Schlittenausfiihrung Fir die Kolbenstangenausfiihrung
Ermaoglicht die Positionsabfrage des Zur Uberpriifung von bestimmten Antriebspositionen (Endlage,
Schlittens Uber den gesamten Hubweg Zwischenposition, etc:)

Signalgeber

Signalgeber-Signal OFF

Es sind bis zu vier bzw. fiinf Stopps méglich

(2wischenpositionen).
INO/IN1-signal

Geschwindigkeit }




@-Antrieb (Einfache Bedienung ] Integrierter Controller serie EQFSCIH/EQYLJHEQYGLIH

Varianten

Ausflihrung Schlitten Kolbenstange Mit Fihrungsstange

EQFS[H EQY[H
Serie
R EEEE Axial: Kugelumlaufspindel Axial: Kugelumlaufspindel Axial: Kugelumlaufspindel
Parallele: Kugelumlaufspindel + Riemen | Parallele: Kugelumlaufspindel + Riemen | Parallele: Kugelumlaufspindel + Riemen
Max. Geschwindigkeit*' [mm/s] 1200 900 900
Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02 +0,02 +0,02
Batterieloser Absolut-Encoder
Endstufenmotor (Shinoor 26V0C) ([ [ [
Spannungsversorgung | 24 VDC £10 %
L Paralleler Eingang: 3 Eingénge
HOHELTE] Paralleler Ausgang: 4 Ausgange
EEiilsieals Positionierbetrieb Positionierbetrieb Positionierbetrieb
Schubbetrieb (ohne Zwischenpunkte) | Schubbetrieb (ohne Zwischenpunkte)
16 [ ] [ J [ J
25 [ [ J [ J
GroB
one 32 o ° °
40 o - -
16 18 (12) 40 (10) 40 (10)
[l)\ﬁa‘}vx.nuu}azmst [klgtgl] aro 25 40 (15) 70 (30) 70 (29)
ie Werte in Klammern gelten | GréBe
fiir die vertikale Montage. 32 68 (20) 100 (46) 100 (44)
40 80 (40) - _
16 — 154 154
Max. Schubkraft | .o 25 — 511 511
[N] 32 — 796 796
40 - — —
Max. Hub [mm] | 1200 | 500 | 300
Signalgebermontage | o | ® | ®

#1 Die numerischen Werte variieren je nach Ausflihrung der Antriebsart, Nutzlast, Geschwindigkeit und technischen Daten.
Bitte wenden Sie sich fir weitere Einzelheiten an SMC.

System-Aufbau

Spannungsversorgungskabel*1
JX-CDUI-E-[-S

-

24VDC Spannungsversorgung fiir den Antrieb |

Elektrischer Antrieb B SPS

Paralleles 1/0-Kabel*1
JX-CIC-E-[-S

Kommunikationskabel*1
JX-CTLI-E (Steckverbinder M12 mit Schraubverrieglung) oder
JX-CQLI-E (Push-Pull-M12-Steckverbinder)

°e

#1 Die Kabel bitte separat bestellen. Bitte wenden Sie sich an SMC, um Einzelheiten zu den Bestell-Nr. der Kabel zu erfahren.

SMC 6

Vom Kunden bereitzustellen

O



e-Antrieb

[_Einfache Bedienung | Integrierter Controller

Schlittenausfilhrung serie EQFSLIH

TYPENAUSWARNT ot S.9

BeStEIISCNIUSSEI . ovevveieeieeie e S. 17
TeChNISCNE Daten  «oevv oo S. 18
I ONSEIUKLION -ttt e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e S. 20
ADMESSUNGEN - S. 21

Kolbenstangenausfluihrung serie EQYLIH

TYPENAUSWARNT oo S. 35
BeStEIISCNIUSSEI ovvvveeeieeeee e S. 41
TeChNISCNE DAt «ovveiieeeiee e S. 42
K ONSTTUKLION - e et S. 44
ADMESSUNGEN -+ttt S. 45

Ausfiihrung mit Flihrungsstange serie EQYGLIH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

TYPENAUSWENI  veeeerieeieeieeiee ettt S. 57
BEStEIISCRIUSSEI - ceveeriiieeeeeeeee e S. 68
TECHNISCRE DAtEN e e S. 69
KONSEIUKLION  cvevtevveeceeeeeeeeee ettt S. 71
ADMESSUNGEN ottt S.73
(S LU 74 o) (o]0 USRS S. 77
Signalgebermontage ..................................................................................................................................................................... S. 29, 51
Elektronischer Signalgeber, Elektronischer Signalgeber (Offner), Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige ... S. 30, 52
e-Antrieb Elektrische Spezifikation@n ..o S.78
VerdrahtUnNgSDEISPIEIE - e e e h e S.79
(0] 1o T3 1Y S. 80

! % SNC
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 Einfache Bedienung JIntegrierter Controller/Schlittenausfiihrung

Serie EQFS[H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

o
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€-Antrieb (Einfache Bedienung ] Integrierter Controller

Serie EQFSL1H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Typenauswahl

Auswahlverfahren

e

Uberpriifen Sie das Verhiltnis

Nutzlast-Geschwindigkeit. Zykluszeit.
Auswahlbeispiel
Betriebs- . . " 3,0
bedingun- o Werkstuckgewicht: 10 [kg] e Werkstuckmontage: ' ‘
gen e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] W = 00 I I I I 5&%3,",’,5,,‘,\,52_
®Beschleunigung/Verzdgerung: 10000 [mm/s?] g § 20 S
. - s 200 EQFS25GA
*Hub: 200 [mm] = ) ] 8 10000 mm/s2 |y
150
e Einbaulage: horizontal ansteigend {0 ! g \ X
) 100 N S
N\ 1
50 i
m Prifen Sie das Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm. 0 :

&

Uberpriifen Sie die

Uberpriifen Sie das

m zuldssige Moment.

<Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seiten 10 bis 12)

Wabhlen Sie den Antrieb entsprechend dem Werkstlickgewicht und Geschwindigkeit

unter Berucksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms.

Auswahlbeispiel: Der Antrieb EQFS25HA-200 kann voriibergehend als méglichen Antrieb
anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewé&hlt werden.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.

Berechnen Sie die Zykluszeit mit der

folgenden Berechnungsmethode.

Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung berechnet.

T=T1+T2+T3+T4[s]|

XT1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verzbégerungszeit kann anhand der
folgenden Gleichung ermittelt werden.

T1=V/al[s] | | T3=V/a2]g] |

XT2: Die Zeit mit konstanter Geschwin-
digkeit kann anhand der folgenden
Gleichung berechnet werden.

_L-05-V-(T1 +T3)[S]

- Vv

T2

XT4: Die Einschwingzeit ist abhangig von
Bedingungen wie Motortyp, Last und der
Positionierung.

Referenzwert fir die Einschwingzeit: max. 0,15 s
Der folgende Wert wird flrr diese Berechnung
verwendet.

T4 =0,15[g]

Berechnungsbeispiel)
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt
werden.

T1 =V/a1 =300/10000 = 0,08 [s],

T3 =V/a2 = 300/10000 = 0,03 [s]
L-05-V-(T1+T3)

T2 = v
200 -0,5 - 300 - (0,03 +0,03)
- 300
=0,64 [s]

T4 =0,15[s]

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet
werden.

T=T1+T2+T3+T4
=0,03 +0,64 + 0,03 + 0,15
=0,85[s]

m Priifen Sie das zuldssige Moment. <Statisches zuldssiges Moment> (Seite 13)
<Dynamisches zuldssiges Moment> (Seiten 14 und 15)
Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des
zuléssigen Bereichs sowohl fiir die statischen als auch fur die dynamischen
Bedingungen liegt.

L3

—_

Mep
7\

m

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte der Antrieb EQFS25A-200 gewéhlt werden.

2 SNC

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: V [mm/s]

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>
(EQFS25HA/Batterieloser Absolut-Encoder)

@ L

£

> at / a2
/A \

S

e

= N 18]
S

172

8 T1 T2 T3 |T4

L : Hub [mm] -+ (Betriebsbedingung)

V: Geschwindigkeit [mm/s] - (Betriebsbedingung)
a1: Beschleunigung [mmi/s?] - (Betriebsbedingung)
a2: Verzégerung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der eingestellien Geschwindigkeit
T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s]
Zeit, wahrend der der Antrieb mit
konstanter Geschwindigkeit betrieben wird
T3: Verzégerungszeit [s]
Zeit vom Beginn des Betriebs mit konstanter
Geschwindigkeit bis zum Stopp
T4: Ausregelzeit [s]
Zeit bis zum Abschluss der Positionierung

1000
—_ i
E eoofi \
= i 11000 mm/s?
g BTN
% 600 v 3000 ‘mm{s i
= ‘-\ LM 5000 mm?
E 400 L% | 10000 ms?
; ] N
2 200 et

SR

0
0 510152025 30 35 40
Nutzlast [kg]




@-AntriebEinfache Bedienung ]

Typenauswahl Serie EQFSDH

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

EQFS16[_/HA/Kugelumlaufspindel

Horizontal/Spindelsteigung 10

Vertikal/Spindelsteigung 10

12 | | 35
.10 = 3000 mm/s2— - 3
2 N 2 25 \‘\
.~ bl . -
= 6 N ] = 2 ‘7\ 3000 mm/s2—]
8 2 15 5000 mm/s2’ I £
4 10000 mm/s? 5y N
P4 =z
2 0,5
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS16[_HB/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 5 Vertikal/Spindelsteigung 5
L e Ao Mt ey B ‘ 7 ‘
_ 14 > ~g 3000 mm/s2 6 <3000 mm/s?
2 12 AN 2 5
= \ ~ — o
s 10 N = 4 N\
3 8 10000 mm/s? g 3 5000 mm/s2 N
Z 4 z 2 N
2 1
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS16[_IHC/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 2,5 Vertikal/Spindelsteigung 2,5
20 . 13
B 12 3000 mm/s2| _ ﬁ \\\ - 3000 mm/s
2 14 2 18 V\\
z 12 = 8 5000 mm/s? e
% 10 10000 mm/s? B & XN
% 8 % 5 T
5 6 > ¢4 N
zZ 4 = 3 N
2 1 1
0 0 1
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

O

SVC 10



@-Antrieb (Einfache Bedienung ]

Serie EQFS[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

EQFS25[ [HH/Kugelumlaufspindel

Horizontal/Spindelsteigung 20

Vertikal/Spindelsteigung 20

16 -——— p— T I 2,5
_ 14 T 3000 mm/s? —
g 2 ..A"~. 2 N 3000 mm/s?
z 10 Ty 215 NS
R % I~
N 6 ———— N ! \Q‘
p=} p=}
= 3 10000 mm/s? o Z 05 s‘ooo mm/r’
| | 0
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS25[ I[HA/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 12 Vertikal/Spindelsteigung 12
35 | | 9 |
— 30 3000 mm/s2 _ 8 i
2 g5 EEmH e e e e e ] g 7 3000 mm/s?
= 20 S~ ~ = g \.S<
*%' 15 So ~ 4%' 1 ~¢~ ~
5 < N SIS~
z 10 N = ER o~
5 1000(‘) mm/s‘2 N : f 5000 mm/s?
1 | |
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS25[ |HB/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 6 Vertikal/Spindelsteigung 6
70 25
E’ 60 .§ 20
= 50 3000 mm/s? =
= z 15
= 40 ~ i
g s 2 ™
N 30 N7 N 10 P, 3000 mm/s2—|
> 20 S e N
z 7. e z 5 \
10 10000 mmy/s2 ‘I' 5000 mm/s2l” |
0 ‘ 0 |
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS25[ JHC/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 3 Vertikal/Spindelsteigung 3
120 40
— 100 _ 35
2 2 30
g 80 E o5
. = 3000 mm/s?
% 60 3000 mm/s2 3 20
© ©
N 40 N 15 %
> > W
z z 10
20 T 5 5000 mm/s? s
0 ‘ 0 ‘ \
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
11

O




@-AntriebEinfache Bedienung ]

Typenauswahl Serie EQFSDH

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

EQFS32[ IHH/Kugelumlaufspindel

Horizontal/Spindelsteigung 24

Vertikal/Spindelsteigung 24

45 | 5 ;
40 - 4,5 3000 mm/s?
> S 3000 mm/s? = 4 =
2 3% <~ 2 ,: .~
? 22 ~oo g ’3 NS -
& 20 hL z 2,2 5000 mm/s? =
N N
ERL T2 3 15 sk
10 10000 mm/s? S 1 RS
5 0,5 N
0 | —~ 0 i
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS32[ IHA/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 16 Vertikal/Spindelsteigung 16
60 ‘ ‘ 15
55 i i
— 50 < —
g ~<——3000 mm/s? 2
= SIS = -~ S 3000 mm/s?
> 35 ~ > .
% 30 S % It ~<
& 25 ~ © =
N ~ N
5 20 ~o 5 5 ‘
= 15 z 5000 mm/s? R
12 10000 mm/s? S | | \.‘T
[ [ = S
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS32[ |HB/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 8 Vertikal/Spindelsteigung 8
100 30
90
T 80 g 2
(1)) S— — 000 2. =
? 60 Seo — 3 mm/s ; 20
~ % 15 —
g % Sso 3 ~ 3000 mm/s?
2 50 o~ Ssel 2 10 S
Z 20 >~ Sl Z 5 5000 mm/s? =
10 10000 mm/s2 S~ a | | ~<ad
0 | I 1 0 ~a
0 100 200 300 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS32[ JHC/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 4 Vertikal/Spindelsteigung 4
100 | | 50
90 45
3 80 3000 mm/s? 5 40
(]| = S S A = = 35 —
= 60 - z 39 3000 mm/s?_____|
% 50 % 25
g ks
~N 40 10000 mm/s2 N 20 <=
R 3 15 =
20 10 5000 mm/s?
10 5 ‘ ‘
0 o —
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
12
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Serie EQFS[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

EQFS40[ IHH/Kugelumlaufspindel

Horizontal/Spindelsteigung 30

Vertikal/Spindelsteigung 30

28 5
26 ~< } } - \ \
T 52 S 3000 mm/s? = 4 s /3000 mm/s?
= 20 So E4
= e Y- R S
w14 ~ 17 /\
S 42 S~ o 2 N\
N 10 S N 2 5000 mm/s2
=1 8 ~ =1 \
= s 2 e — = o~ = 1 —
g 100100 mm/.;i ~—_~ .
(o]
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS40[HA/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 20 Vertikal/Spindelsteigung 20
70 5
2
_ 60 s _ 4,2 3000 mm/s
2 50 S 2 35 hJ
; N~~ ; .3 ‘\
= 40 E=iy 3000 mm/s? = 25 NI
12} - [7) ’ I
8 30 ~~d. S ; 52-, 5000 mm/s? XX
5 20 < P ERRE \\
z ~ z
10 10000 /\ I 0 ;
0 mm/s —~e o
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS40LHB/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 10 Vertikal/Spindelsteigung 10
80 ————T —_— ‘ 30
— 70 S . |
A ™~ .__-3000 mm/s? g B ‘
= ~S > 20 S 3000 mm/s?
= 50 ~ = 5 /
o S o >
g 40 \\ < g 15 N
N 30 e N
2 o \\ ~o 2 10 =k o
10 10000 mm/s?2t= S 5 5000 mm/s? S~
0 1 n“nm/a 0 ‘ Q~1
0 100 200 300 400 500 600 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS40[ IHC/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 5 Vertikal/Spindelsteigung 5
90 T 45
80 ~—3000 mm/s? 40
g 70 - 2 35
= \ R N = \
z 60 \ ~ z 30 \
5 50 N s 7 2 AN
£ 40 10000 mm/s? ‘\ ~ g S 20
3 28 N a0 3 12 3000 mm/s?
10 N\ 1 5 5000 mm/s? S
\
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
us - - 1
Zulassiges statisches Moment
-
[N-m] =1 Das zuléssige statische Moment ist der Wert des stati-
Serie GroBe Langsbelastung Querbelastung Seitenbelastung schen Moments, das auf den Antrieb einwirken kann, wenn
16 10,0 10,0 20,0 er angehalten wird.
Wenn das Produkt StéBen oder wiederholten Lasten
EQFS[H 25 27,0 27,0 52,0 ausgesetzt wird, miissen Sie bei der Verwendung des
32 46,0 46,0 101,0 Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.
40 110,0 110,0 207,0
13
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Zulassiges dynamisches Moment

@-AntriebEinfache Bedienung ]

Typenauswahl Serie EQFSDH

« Diese Diagramme zeigen den zuldssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstlicks einen Uberhang in eine Richtung

Beschleunigung —— 1000 mm/s? — —=3000 mm/s2  =eeeeees 5000 mm/s2 =~ —-—-— 10000 mm/s?
o . ..
| Richtung des Lastiiberhangs Serie
S | m : Nutzlast [kg]
E Me: Zuléssiges dynamisches Moment [N-m] EQFS16H EQFS25H EQFS32CH EQFS40CH
i.lEJ L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm]
1000 1000 1000 v 1000 g
1} i =
R L
800 3 800 800 ¢ 800 i
i -\ b
L1 E 600 fi E 60 E 60 : E eo0Hk
E I E E E |k
( X |5 40 o od0p o 40tk o 400 Y
[ ki K !
200 % 200 —%; 200 Y 200
\:\'-. o \:e~.\-_. \::. It
0 BalT T T 0 Bk EN 7" e 0 T B 0
0 5 10 15 20 0 51015202530 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
o Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
o
8 1000 1000 1000 @I 1000
S 800 800 800 % 800
E _ _ . . 5
c L2 € 600 € 600 € 600 £ 600 :
2 E R E E It E |t
L3
0 )Mer Y| 0 N 400 N 40 N 400 ‘;
g ‘ m 200 % 200 200 : 200 "\\
[} N AN % E
e 2, K ¢“ & T T -
S 0 “\:-\--\-...E oLt ot 0 S 0 R
E 0 5 10 15 2 0 51015202530 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Jo: Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 T \ 1000 T 1000 AR 1000 1R
(| 1 1 5] |\
Mep 800 it 800 iy 800 TR 800 STy
m T 600 i N | E o0 titV T o0 T 600 |
£ R N | E ik £ 1B £ h R
L3 - U EEN - % - RS AN - A\ A
Z | g 40—y 9 00 5 I e e e Q00— N
\ Y '\ s N [
S AN LN L R, L L[
200 N 200 ~ 200 Nt 200 S
DT pNKHEN R ~-l
0 = 0 L 0 == 0
0 5 10 15 2 0 51015202530 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 g 1000 1000 g 1000 i
h t ] £
00 8 800 g00 800 £
— | - - | — |k
£ 600 £ 600 £ 600 £ 600
E i E | E |t £ \\
3 o S d0r S A0k S 0
200 & 200 L 200 ] 200 < \
\; XN N 5
Yoy N S WU N h..\' ] hE HE N T
0 \'~l=:-\u.E 0 TR " rrry 0 :"..'T.. 0 TTEiEEH
0 5 10 15 2 0 51015202530 35 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 L 1000 Ty 1000 H 1000 g
1\ [H I ifd
L’Iﬂ,\ 800 it 800 i 800 P \
] m T oo P 600 [ E s00
g E N L. N | £ k|
S| Ls — Y |9 a0 400 G q 400 PP
s EEE SN M SRR
— A LS A
200 L 200 LN 200 SREH
0 I=-:s:4 0 To+-E] 0 T=11
0 5 10 15 2 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1000 i 1000
L)
800 soo% 800 f 800
L]
L6 E 600 E 600 E 600 [ T a0l
£ E i E |k E |k
L3
23400E 34009“\ 34005t 3400'%\
" AN
200 200 200 200 %
N ¥, § N N
0 “:::-\-h...ﬁ 0 “'\‘:-\n——.-a- 0 & }??g 0 ) .q.:: E |
0 5 10 15 2 0 5101520253035 40 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
14
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Serie EQFS[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Zulassiges dynamisches Moment

= Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstlicks einen Uberhang in eine Richtung

Beschleunigung 1000 mm/s2 ~ — — = 3000 mm/s2  --=reee- 5000 mm/s?
(0 . -
| Richtung des Lastiiberhangs Serie
S | m : Nutzlast [kg]
E Me: Zuléssiges dynamisches Moment [N-m]
i.lEJ L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] EQFS16LH EQFS25LH EQFS32LH EQFS40LH
) 1000 \ 1000 ..\ 1000 —ry 1000
— 800 \ 800 \ 800 |— \ 800 |+ \
= E 600 E 600 E 600 ) S -
E A\ £ : E ‘ £ BA
Y| N 40— N0 N 400 S N o400 TN
B ".\\ B ’ - “. \ N S - “ S \\\
{ m 200 T~ 200 3 ~ 200 e 200 TIT
il Mey ] ) . .
= (onmi) 0 5 10 12 0 5 10 15 0 5 10 15 2 0 5101520 2530 35 40
X L7 Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
E M 1000 [ 1000 — 1000 —ry 1000
> \ \ .
— 800 ..\ 800 ',\ 800 — \ 800 — \
T 00—+ T 00— T 600 [— T 600>
E AN E L E 3 £ )
Z|x 40— Q40— D400 T D400 N
\\ ) .\ I b ~.\\
200 o~ 200 ——~=T ~ 200 T 200 <73
0 0 0 0
0 5 10 12 0 5 10 15 0 5 10 15 2 0 5101520253035 40
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung

1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen.
Serie: EQFS[H
GroBe: 25/32/40 Nutzlast [kg]: m
Einbaurichtung: Horizontal/Decke/Wand/Vertikal Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Zc
2. Wéhlen Sie das Ziel-Diagramm unter Ber(icksichtigung des Modells, der GréBe und Einbaulage aus.
3. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm.
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fur jede Richtung.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, oz = Zc/Lz
5. Bestétigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay, und oz max. 1.
aX+ay+oz=1
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und
Nutzlast in Betracht oder andern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie.

Bespeil

1. Betriebsbedingungen
Serie: EQFS4000H
GroBe: 40
Einbaurichtung: horizontal
Beschleunigung [mm/s?]: 3000
Nutzlast [kg]: 20
Mittelpunkt der Nutzlast [mm]: Xc =0, Yc = 50, Zc = 200
2. Wahlen Sie die Diagramme fr die horizontale Lage des EQFS400JH auf Seite 14.

Beschleunigung [mm/s2?]: a

2. Decken-
montage

1000 g 1000 < 1000 sz‘
1 ' ik
F E l| H \
800 = 800 [+ 800 +
I H (1 \
: \ t '
" L \
= 600 ' € 600 i € 600
E f E i E \ \
= i S i 9 K 3
= 400 = = 400 —y = 400 % <
[ i ‘\ ' \
e Lyl \
200 PN 200[3\1 N 200 N
Nk \\ A BN \\ = ~
Riead :\:. ., h.::::: 1~
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
15
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Einbaulage

g
4. Vertikal
|
|
|
|
|

3. Lx =350 mm, Ly =250 mm, Lz = 1000 mm

4. Der Lastfaktor flr die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.
ax =0/570 =0
ay = 50/400 = 0,2
oz =200/1000 = 0,2

5.oXx+oy+0z=04=<1
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Typenauswahl Serie EQFSDH

Schlittengenauigkeit (Referenzwert)

. A-Seite
B-Seite — Lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (alle 300 mm)
Serie (D C-Seite zur A-Seite (D D-Seite zur B-Seite
® EQFS16 0,05 0,03
@ C-Seite EQFS25 0,05 0,03
/ | EQFS32 0,05 0,03
D-Seite EQFS40 0,05 0,03

= Die Verfahrgenauigkeit bericksichtigt nicht die Genauigkeit der
Montageoberflache.
(Ausgenommen, wenn der Hub 2000 mm Uberschreitet)

Schlittenabweichung (Referenzwert)

0,08
EQFS32
L \!V (L = 30 mm)
0,06 1 EQFS40
(L =37 mm)
3 EQFS25
£ (L =25 mm)
2 004 / / —~
]
E EQFS16 -
® (L=20 ny / /
(0]
> i ot
0,02 7
0
0 100 200 300 400 500
Last W[N]

*

Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine 15-mm-Aluminiumplatte auf dem Schlitten
montiert und befestigt wird.
Uberprifen Sie das Spiel der Filhrung separat.

*

Auslegerverschiebung aufgrund des Tischspiels (Referenzwert)

Verstellung [mm]

0,12

0,1

0,08

0,06

0,04

0,02

0 100 200 300

EQFS16_/

EQFS25

pd -
<]

EQFS32

Uberhangabstand [mm]

SMC 16
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

@-Antrieb [ Einfache Bedienung |
Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung

C

Serie EQFS
2K s

« AuBer GroBe 16

Bestellschliissel "’

H EaFsis, 25, 32, 40

EQFS|32

c GroBe 9 Motoreinbaulage/

RHA-[300

0000 6 60

9 Motorausfiihrung

00

0 Spindelsteigung [mm)]

16 Ausrichtung des Motorgehiuses H | Batterieloser Absolut-Encoder | | Symbol EQFS16 | EQFS25 | EQFS32| EQFS40
25 Motoreinbaulage: Axial (Schrittmotor 24 VDC) H — 20 24 30
32 Symbol | Ausrichtung des Motorgehuses*! GroBe A 10 12 16 20
40 - — 25/32/40 B 5 6 8 10
D1 Links (o] 2,5 3 4 5
D2 Rechts 16
D3 Unten EQFS16 Ausrichtung des Motorgehiuses
D4 Oben D1 (Links) D2 (Rechts) D3 (Unten)

+1 Die Ausrichtung von der Steckerseite aus

gesehen.
Motoreinbaulage: Parallel
Symbol Richtung GroBe
R Rechts 16/25/32/40
L Links

6 Motoroption

Motoreinbaulage: Parallel

R (Rechts)

0 Fettauftrag (Dichtbandteil)

@ Hub
50

+ Einzelheiten entnehmen Sie aus der
nachfolgenden Tabelle der kompatiblen

Hube.

0 Controller-Position

@ Paralleleingang

50 — Ohne Option — Mit
bis bis B Mit Motorbremse N Ohne (Rollenspezifikation)
1200 1200

Das netzanschlusskabel und das parallele E/
A-Kabel miissen separat bestellt werden

(siehe Seite 80).

Signalgeber miissen separat bestellt werden.

| B | Integrierter Controller ‘ 5 NPN Weitere Einzelheiten finden Sie auf den Seiten
6 PNP 29 bis 32.
Anwendbare Hiibe
GroBe Hub
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
16 ® o o o o o o o o o - | - — | —|-—-|-=-|-=-/-=-'l=1-=1-1-+-
25 ® & o o o o o o o o o o o o o o - | — | — | —|=|-
32 ® & o o o o o o o o o o o o o o o o o o - -
40 - |- ® | @ & 6 & o o o o o o o o o o o o o o o
17 V.
2 SVC
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Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung Serie E QF SMH

Technische Daten

Serie EQFS16[ H EQFS25[H EQFS32[H EQFS40C H
Hub [mm]*1 50 bis 500 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
. Horizontal | 10 15 18 15 26 40 40 39,5 50 68 68 26 60 75 80
Nutzlast [kg]+2 -
Vertikal 3 6 12 2 6 12,5 15 4 10 16 20 4,5 4,5 25 40
Bis 400 | 10bis800 | 5bis400 | 3bis 195 |20bis 1200 | 12bis 850 | 6bis450 | 3bis 225 |24 bis1100| 16bis750 | 8bis450 | 4bis125 |30bis 1200|20 bis 1000 | 10bis 500 | 5 bis 225
401 bis 450/ 10bis700 | 5bis360 | 3bis170 |20bis 1100 | 12bis 750 | 6bis400 | 3bis 225 |24 bis 1100 | 16bis 750 | 8bis450 | 4bis 125 |30 bis 1200 |20 bis 1000| 10bis 500 | 5 bis 225
451 bis 500/ 10bis600 | 5bis300 | 3bis140 |20bis 1100 | 12bis 750 | 6bis400 | 3bis 225 |24 bis 1100 | 16bis 750 | 8bis450 | 4bis 125 |30 bis 1200 |20 bis 1000| 10bis 500 | 5 bis 225
Ge- 501 bis 600| - - - 20bis 900 | 12bis540 | 6bis270 | 3bis135 |24bis 1100 | 16bis 750 | 8bis 400 | 4bis 125 |30 bis 120020 bis 1000 | 10bis 500 | 5 bis 225
% schwin- Hubbereich 601 bis 700 - - - 20bis 630 | 12bis420 | 6bis230 | 3bis 115 | 24 bis 930 | 16bis 620 | 8bis 310 | 4bis 125 |30bis 1200| 20 bis 900 | 10bis 440 | 5 bis 220
E digkeit 701 bis 800 - - - 20bis 550 | 12bis 330 | 6bis180 | 3bis90 | 24bis750 | 16bis500 | 8bis250 | 4bis 125 |30 bis 1140 | 20 bis 760 | 10bis 350 | 5 bis 175
& | [mmis] 801bis900 | - - - - - - — | 24bis610 | 16bis 410 | 8bis200 | 4bis 100 | 30bis 830 | 20bis 620 | 10bis 280 | 5bis 140
§ 901 bis 1000 - - - - . - - 24bis500 | 16bis 340 | 8his170 | 4bis85 | 30bis780 | 20bis 520 | 10bis 250 | 5bis 125
S 1001 bis 1100 - - - - - - - - - - - 30bis 660 | 20 bis 440 | 10 bis 220 | 5bis 110
g 1101 bis 1200 - - - - - - - - - - - 30bis 570 | 20bis 380 | 10bis 190 | 5bis 95
2 | Max. Beschleunigung/ Horizontal 10000
@ | verzégerung [mm/s?] | vertikal 5000
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
2 | Umkehrspiel [mm]+3 Max. 0,1
Spindelsteigung [mm] 10| 5 [25] 20 [ 12] 6 [ 3 [2a][16] 8 ] 4 [3 [2]10] 5
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]4 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (EQFSCIH), Kugelumlaufspindel + Correa (EQFSIZIFL‘H)
Flihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart IP30
o 8| MotorgréBe (128 042 [ 56,4
-‘C«h"g Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC
Ef‘: Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
% 'g Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
J’,‘ Leistungsaufnahme [W]+5 =7 Max. Leistung 61 l Max. Leistung 89 l Max. Leistung 116 l Max. Leistung 116
é g Ausfiihrung*6 Spannungsfreie Funktionsweise
2 5| Haltekraft [N] 20 | 59 [ 118 [ 20 | 59 [123 [ 147 [ 39 | 98 [ 157 [ 196 | 44 | 44 [ 245 [ 392
E .'g: Leistungsaufnahme [W]+7 2,9 5 5 5
&=/ Versorgungsspannung [V] 24 VDC +10 %
=1 Bitte setzen Sie sich fir Hlbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
«2 Die max. Nutzlast bei 3000 mm/s2 Beschleunigung und Verzégerung

Die Nutzlast ist abhéngig von der Beschleunigung und der Verzégerung. Fiir ndhere Angaben bitte SMC kontaktieren.
Wenn die Kabellange mehr als 5 m betragt, kénnen die Geschwindigkeit und die Arbeitslast, die im "Geschwindigkeits-Arbeitslast-Diagramm" angege-
ben sind, um bis zu 10 % pro 5 m Zunahme abnehmen.

+3 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb

#4 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion
aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur
Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

=5 Zeigt die max. Leistung wéhrend des Betriebs an
Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.

%6 Nur mit Motorbremse

«7 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme flr die Motorbremse hinzugerechnet werden.

SVC 18
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Serie EQFS[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Gewicht
Axialer Motor
Serie EQFS16
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Gewicht [kg] 0,85|0,92|1,00(1,07|1,15|1,22 1,30 | 1,37 | 1,45 | 1,52
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,16
Serie EQFS25
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Gewicht [kg] 1,77 11,91 |2,05|2,19 (2,33 | 2,47 | 2,61 | 2,75 2,89 | 3,03 | 3,17 | 3,31 | 3,45 | 3,59 | 3,73 | 3,87
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,31
Serie EQFS32
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
Gewicht [kg] 3,12 3,32 (3,52 |3,72|3,92| 4,12 (4,32 | 4,52 | 4,72 | 4,92 | 5,12 | 5,32 | 5,52 | 5,72 | 5,92 | 6,12 | 6,32 | 6,52 | 6,72 | 6,92
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,58
Serie EQFS40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Gewicht [kg] 4,99 | 5,27 | 5,55 |5,83| 6,11 (6,39 (6,77 |6,95|7,23|7,51|7,79 |8,07 | 8,35 |8,63|8,91|9,19 |9,47| 9,75 | 10,31 | 10,87
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,60
Parallelmotor links/rechts*!
Serie EQFS16}
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Gewicht [kg] 0,85|0,92|1,00(1,07|1,15|1,22 1,30 | 1,37 | 1,45 | 1,52
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,19
Serie EQFS25}
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Gewicht [kg] 1,7511,89 (2,03 2,17 | 2,31 | 2,45 |2,59 | 2,73 | 2,87 | 3,01 | 3,15 | 3,29 | 3,43 | 3,57 | 3,71 | 3,85
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,31
Serie EQFS32}
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
Gewicht [kg] 3,09 | 3,29 | 3,49 | 3,69 | 3,89 | 4,09 (4,29 | 4,49 | 4,69 | 4,89 | 5,09 | 5,29 | 5,49 | 5,69 | 5,89 | 6,09 | 6,29 | 6,49 | 6,69 | 6,89
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,58
Serie EQFS40f
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Gewicht [kg] 5,15|5,43 | 5,71 | 599 | 6,27 | 6,55 | 6,93 | 7,11 | 7,39 | 7,67 | 7,95 | 8,23 | 8,51 | 8,79 | 9,07 | 9,35 | 9,63 | 9,91 | 10,47 | 11,03
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,60

1 Das Gewicht des Produkts auf dem Tisch schlieBt das Gewicht des Tischdistanzstiickes ein.

Tischdistanzstiick Gewicht [a]
EQFS16} 5
EQFS25} 95
EQFS32} 125
EQFS40} 30
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Konstruktion
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Integrierter Controller/Schlittenausfiinrung Serie E QF S DH

]

-

Axialer Motor

20

]

wf

VA

Stiickliste Stiickliste (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links)
Nr. Beschreibung Werkstoff Anm. Nr. Beschreibung Werkstoff Anm.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 24 | Riickfiihrblech /Aluminiumlegierung| Beschichtung
2 | Schienenfiihrung — 25 | Abdeckplatte /Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Kugelumlaufspindel — 26 | Tischdistanzstiick Aluminiumlegierung Eloxiert
4 |Tabelle Aluminiumlegierung Eloxiert 27 |Riemen —
5 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
6 | Schutzbandhalter Kunstharz Ersatzteile (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links)/Riemen
7 |Gehéduse A Aluminium-Druckguss | Beschichtung Nr. GroBe Bestell-Nr.
8 |Gehéduse B Aluminium-Druckguss | Beschichtung 16 LE-D-6-5
9 |Lager Anschlag Aluminiumlegierung 25 LE-D-15-1
10 | Motoradapter Aluminiumlegierung | Beschichtung 27 32 LE-D-19-1
11 | Schraubennabe/Riemenscheibe | Aluminiumlegierung 40 LE-D-19-2
12 | Motornabe/Riemenscheibe | Aluminiumlegierung
13 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
14 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert Ersatzteile/Schmierfett
15 | Motor - Bereich Bestell-Nr.
16 | Anschluss - Kugelumlaufspindel
17 |Bandanschlag Rostfreier Stahl Schienenfilthrung
18 | Staubschutzband Rostfreier Stahl Staubschutzband GR-S-010 (10 G)
19 | Dichtung Magnet — (Wenn ,Ohne* fir die Schmierfett-Anwendung GR-S-020 (20 G)
20 |Lager — 201 mm Hub oder mehr ausgewahlt ist, wird das Schmierfett nur auf der
21 |Lager - Riickseite aufgetragen.)
22 | Magnet —
23 |Rollenwelle Rostfreier Stahl | Ohne Schmierfett-Anwendung

O
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@-Antrieb [Einfache Bedienung )

Serie EQFS[_H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

EQFS16H

# Die Zeichnung zeigt die EQFS16D3H (Ausrichtung des Motorgehduses: Unten).

B + Hub 8
D x100 = E) . Eforderlicher Abstand: K
100 .
3 H7 (+0010) Tiefe 3*6
nx@35 (379
3 i i
[sp)
® 8 3 H (*3.92° Tiefe 3+6 N
O 3 H9 (3929 Tiefe 3+6
G H Kabel/Montageansicht des
Winkelsteckers *7
L + Hub Erordercher Abstand: J
Steckverbinder Kommuni- 7| 37 A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 37 127 _(16) 40
kation (M12)*8 (40 o
o (40) (40, 276
Gegeniberliegendes Ende  Ende Ausgangsposition®® ==
= ®) nde Ausgangsposttion)4 [Gegentberliegendes Ende]4 )] |
Paralleler 1/O- D Ny o) o & i /;
Anschluss (M12) Q8 gl 8 i 7
Steckverbinder Spannungs-
versorgung (M12) © vl v
=) [“INY)
24,6 ol <
72 M4 x 0,7
@ 3 H9 (*95Tiefe 3 50 Gewindetiefe 7
Bezugsebene fiir Gehausemontage 4xM4x0,7 24 (FG-- Klemme)
(Abmessungsbereich B)*! . Gewindetiefe 6,4 12 Signalgebernut's
- = [ J ‘F] (1 Reihe pro Seite)
— 5
< &2
| 3He (02 Tiete 3

SR @,

ES

—_

sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)

Erforderlicher Abstand*7

[mm]
Kabelsteckerausfiihrung J K
Gerade 115 115
Winkel 509 25

9 Achten Sie auf einen Freiraum von 100 mm
oder mehr fir den Anschluss des Kommunika-
tionskabels fir die Reglerkonfiguration.

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugs-
ebene lberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berilihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu

vermeiden.
*2

Der Abstand, den der Tisch gemaB den Bewegungsanweisungen zuriicklegt.

Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

#3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
+4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
«5 Der entsprechende Signalgeber (D-M9J) muss separat bestellt werden.
6 Wenn Sie die Positionierungslécher auf der Unterseite verwenden, benutzen Sie entweder die Gehauseseite oder die Seite des Schlittens.
«7 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.
Berlcksichtigen Sie diesen Platzbedarf fir das Kabelhandling.
*8 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fuir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.
Abmessungen [mm]
L
U Gl Ohne Motorbremse | Mit Motorbremse A B e D E F G H
50 15 25
100, 150 4 B B 80
200, 250 6 2 200 180
300, 350 214 275 6 80 8 3 300 40 280 50
400, 450 10 4 400 380
500 12 5 500 480
21
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Abmessungen: axialer Motor

@-AntriebEinfache Bedienung ]

Integrierter Controller/Schlittenausfiinrung Serie E QF S DH

6,5

EQFS25H
B + Hub
D x 120 (= E) F| 10
120 3 Ho (*59%) Tiefe 3
nx@4,5
o _ _ : : . e
N o
*
ol g 3 H9 (*3°%) Tiefe 3 N
@ 3 HY (*3°%) Tiefe 3
G |.H
L + Hub _(16)
, , 10 | (52 A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 52 1584 (mit Motorbremse: 1984
itiCkve,\;tT;i? Kommuni- (56)[54] 54[(56)]"
ation (M12) Gegeniberliegendes Ende  Ende Ausgangspositions
(4)2]* [Ende Ausgangspostion]**  [Gegeniberliegendes Ende]4 2[(4))4
d & T —h——T"" *
Steckverbinder Spannungsver- | @@ °
sorgung (M 12) [ © mT wT
- ol ¥
27,8 15 ®
Paralleler 1/0-Anschluss (M12)
Erforderlicher Abstand: K (102)
| ©3H9 (*3°%) Tiefe 3 64
X Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4 x M5 x 0,8 45
(Abmessungsbereich B)*1 Gewindetiefe 8,5 22,5
N INhI]s
Kabel/Montageansicht = = = = — ] | 1}
des Winkelsteckers*s H H.
o )
0 s

Erforderlicher Abstand*s [mm]
Kabelsteckerausfilhrung J K
Gerade 115
Winkel 50%7 25

3 H9 (+g,025) Tiefe 3

=7 Achten Sie auf einen Freiraum von 100 mm oder mehr flir den
Anschluss des Kommunikationskabels fiir die Reglerkonfiguration.

58

Signalgebernut*6
(1 Reihe pro Seite)

38

24
|(66.6)

M4 x 0,7
Gewindetiefe 7
(F.G.- Klemme)

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die H6he der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehausemontage-Bezugsebene Uber-
stehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstiicken, der Ausristung usw. zu vermeiden.

%2 Der Abstand, den der Tisch gem&B den Bewegungsanweisungen zuriicklegt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

«3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

x4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

x5 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.
Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fiir das Kabelhandling.

+6 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fuir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

= Der entsprechende Signalgeber (D-M9LJ) muss separat bestellt werden.

x Wenn Sie die Positionierungslécher auf der Unterseite verwenden, benutzen Sie entweder die Gehauseseite oder die Seite des Schlittens.

Abmessungen [mm]
L
LB [t (Ohne Motorbremse{ Mit Motorbremse A B 0 D E F G H
50 20 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340
450, 500 2784 | 3184 6 10 10 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820
22
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@-Antrieb [Einfache Bedienung )

Serie EQFS[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

EQFS32H B + Hub
D x 150 (= E) 15| 15
150 5 Hg (*59°) Tiefe 5
nxJd55
5 : : — [
’ ‘ ] o
© 5 H9 (*9°%) Tiefe 5 ©
0
10.||] @ 5 HY (*3°%) Tiefe 5
G 25
L + Hub _(16)
Steckverbinder Kom- 10 (62) A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 62 1749 (mit motorbremse: 219,9)
munikation (M12)*7 (66)[64]* Hub 64[(66)]* (70)
Gegeniberligendes Ende  Ende Ausgangspositon'3 / 48
(@)[274||  \EndeAusgengsposion] [Gegeniberiegences Ende] 2[(4)]4
‘ o 2 e
o L al ]
. T -1 v T ; 1 ©
Steckverbinder : e — )
<
Spannungsver- "O | P o) o1 2
sorgung (M12) il
N o2
278 N Signalgebernut S 75 Max 07
, ) - — x4,
(1 Reihe pro Seite)'® Gewindetiefe 8
Paralleler 1/0-Anschluss (M12) (F.G.- Klemme)
(122)
@ 5 H9 (*3°%) Tiefe 5 70
__ Erforderlicher Abstand: K Bezugsebene fiir (.iehéuzemontage 4xM6X 1,0 42
(Abmessungsbereich B) Gewindetiefe 12,2 21
N , RN 3
; o 0
Kabel/Montageansicht © w5 Hg (*9°%) Tiefe 5
des Winkelsteckers:6
Erforderlicher Abstand*s [mm]
Kabelsteckerausfiihrung J K
Gerad 115
e.ra © s 8 Achten Sie auf einen Freiraum von 100 mm oder mehr fiir den
Winkel 50 2 Anschluss des Kommunikationskabels fiir die Reglerkonfiguration.

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm sein.
(Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlicken, der Ausrlistung usw. zu vermeiden.
2 Der Abstand, den der Tisch gemaB den Bewegungsanweisungen zurlicklegt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
=3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
#4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
#5 Der entsprechende Signalgeber (D-M9LJ) muss

separat bestellt werden. Abmessungen [mm]
«6 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen L
Kabel und den Zusammenbau des Produkts. Hub [mm] : A B n D E G
Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fiir das OnneMototremse | Vit otorremse
Kabelhandling. 50, 100, 150 4 - - 130
«7 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fiir den Setup-Kom- 200, 250, 300 6 2 300 280
munikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert. 350, 400, 450 8 3 450 430
# Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick 500, 550, 600 314,9 359,9 6 130 10 4 600 580
(BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
= Wenn Sie die Positionierungslécher auf der Unter- 650, 700, 750 12 5 750 730
seite verwenden, benutzen Sie entweder die 800, 850, 900 14 6 900 880
Gehauseseite oder die Seite des Schlittens. 950, 1000 16 7 1050 | 1030
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@-AntriebEinfache Bedienung ]

Integrierter Controller/Schlittenausfiinrung Serie E QF S DH

Abmessungen: axialer Motor

EQFS40H B+ Hub
D x 150 (=E) 60 15
150
nxQ6,6 6 H9 (*39%°) Tiefe 6
~
\
~ 6 H9 (*39%) Tiefe 6 =
1111l @ 6 H9 (*3°°)Tiefe 6
G 70
L + Hub (16)
13 (86) A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 86 175,8 (mit motorbremse: 220,8)
Steckverbinder Kommunikation (M12) *6 (90)[88]* Hub 90[(88)]*4
Gegeniberliegendes Ende  Ende Ausgangspostion™ / (90)
Paralleler I/0-Anschluss (M12) - e .
N ()2 R [Ende Ausgangspostion]®# ~[Gegeniberliegendes Ende]*4 2[(4) 61
N —
B o | 3 w 1
B \ il Y ER
© . F =
8 LA

53,8

y r
221393 | — i T
g Signalgebernut
(1 Reihe pro Seite) M4 x 0,7

Steckverbinder Spannungsversorgung (M12) Gewindetiefe 8

(170) (F.G.- Klemme)
@ 6 H9 (*3°°) Tiefe 7 106
Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4xM8x1,25 60
(Abmessungsbereich B)*! Gewindetiefe 13 30
[*o]
- - - -—t - ['e)
| [ [:)
: ===
- - - - - = - Kabel/Montageansicht
o ol || des Winkelsteckerss
N ™11 6 Ho (+3°%) Tiefe 7

Erforderlicher Abstand: K
—

Erforderlicher Abstand*s [mm]
Kabelsteckerausfiihrung J K
«7 Achten Sie auf einen Freiraum von 100 mm oder mehr fir den Ge.rade 11A5 -
Anschluss des Kommunikationskabels fiir die Reglerkonfiguration. Winkel 50*7 20

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm sein. (Empfoh-
lene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehausemontage-Bezugsebene Uberstehen
kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.

2 Der Abstand, den der Tisch gemaB den Bewegungsanweisungen zurlicklegt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

=3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

#4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

x5 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiede-

nen Kabel und den Zusammenbau des Produkts. Abmessungen [mm]
Bertcksichtigen Sie diesen Platzbedarf fir das Ka- L
belhandling. A2 i) Ohne Motorbremse | i Motorbremse A B a D E G
#6 Eine Staubschutzkappe wird mit dem Steckverbinder 150 4 — — 130
fir die Konfigurations_kommunikation (M1D2) geliefert. 200, 250, 300 3 > 300 280
#* g::airgssptgﬁhviggdeeﬁlgnalgeber (D-M9LJ) muss se- 350, 400, 450 8 3 250 230
# Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick 228‘ ?gg’ ?gg 366,8 411,8 6 178 ::g g 328 ?gg
(BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen. J 2
= Wenn Sie die Positionierungslécher auf der Unter- 800, 850, 900 14 6 900 880
seite verwenden, benutzen Sie entweder die Ge- 950, 1000 16 7 1050 | 1030
h&useseite oder die Seite des Schlittens. 1100, 1200 18 8 1200 | 1180
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@-Antrieb [Einfache Bedienung )

Serie EQFS[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links

EQFS16RH

B + Hub
D x 100 (= E)
100 F 8
+0025) Tigfe 36
nx935 39 (5)
3 b
I _ <t Einbaulage des Motors: Motoreinbaulage:
© 8]l 3 Ho (9%5) Tiefe 3+6 Links, parallel Rechts, parallel
B 140,3 140,3
ﬂ!‘ ‘ of [ o o | o
| 2 9| . 82
G H '
L + Hub
71 37 A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 37 (30,7)
(40) Hub
(3) ||\ Gegendberiigendes Ende EndeAgsgapgspositionﬂ .
1\ (Ende Ausgangsposiion]:4 [ Gegentberegendes Ende])/"—-y==> (95,8) 40_ Signalgebernut
Tischdistanzstiick*” 13,8 | 27 23 27,6 | (1 Reihe pro Seite)*>
i | ©! G‘
) 7o) =} -
| ;I 2 | =J 3
el Steckverhinder Kommunikation (M12)*9 / © o
e Paralleler 1/0-Anschluss (M12), 5,5 o
Steckverbinder Spannungsversorgung (M12) M4 x 0,7 Gewindetiefe 7
(F.G.- Klemme)
0 3 H (3%%°) Tiefe 4 Erfodeicher bsand: J*8 110 @
(Senkungstiefe 1) (16) (Mit Motorbremse: 17)
4xM5x0,7 ~
Gewindetiefe 7,4
Bezugsebene fir Gehau- (Senkungstiefe 1) W
semontage (Abmessungs- '\’l.\\_‘ Ll o
bereich B)*1 . = g
0 |
SIIES
® @ 12
3 HO (*39%%) Tiefe 4
Erforderlicher Abstand*8 o4 (Senkungstiefe 12)
Kabelsteckerausflihrung J 49,8
Gerade 115 (72)

* Der Winkelstecker kann nicht verwendet werden.

=1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm sein.

(Empfohlene Hohe: 5 mm)

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
lUberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.

2 Der Abstand, den der Tisch gemaB den Bewegungsanweisungen zurlicklegt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
x3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
x4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
=5 Der entsprechende Signalgeber (D-M9[J) muss separat bestellt werden.

#6 Wenn Sie die Positionierungslécher auf der Unterseite verwenden, benutzen Sie entweder die Gehauseseite oder die Seite des Schlittens.

«7 Das Tischdistanzstiick wird mit dem Produkt geliefert, ist aber nicht montiert.

«8 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.
Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fiir das Kabelhandling.

*9 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fiir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

Abmessungen [mm]

Hub [mm] L A B n D E F G H

50 15 25
100, 150 4 B B 80
200, 250 6 2 200 180
300, 350 nrr) o6 9 8 3 300 40 280 50
400, 450 10 4 400 380

500 12 5 500 480

25
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@-AntriebEinfache Bedienung ]

Integrierter Controller/Schlittenausfiinrung Serie E QF S DH

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links

EQFS25RH
B + Hub 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 (*3.92°) Tiefe 38
nxQ45
@ _ - : - —L [
¥ }
© \ 3 H (*6°°) Tiefi 38
8 @ 3 H ('5°%°) Tiefe 38
G H
L + Hub Signalgebernut
10 | _(52) A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 52 39,4 (1 Reihe pro Seite)*7
(56)[54]*4 Hub 54[(56)]*4 Paralleler I/O-Anschluss (M12)
Gegenergendes Ende Ende Ausgangsposiion” /' Steckverbinder Kommunikation (M12)*6 58
(@)2r4)| | \Edehsgggostn]*  Gegendberegendes End] 24 Steckverbinder Spannungsversorgung (M12) (66,3) 38
™ \
|
o o [ & cop ] S
B & e
LQT ng‘ Tischdistanzstiick* 0 2| o
& M4 x 0,7 86 /6 ||
@ 3 Ho (*3°%) Tiefe 15 Gewindetiefe 8
(Senkungstiefe 12) ‘Ertorder\icherAbstand:J*5 132,5 @) (F.G.- Klemme
(16) (Con bloqueo 172,5)

o ~ Einbaulage des Motors: Motoreinbaulage:
Bezugsebene fiir Gehau- 4xM5x0,8 | Links, parallel Rechts, parallel
semontage (Abmes- Gewindetiefe 20,5 ( \
sungsbereich B)*1 (Senkungstiefe 12) \ 128,5 128,5

\ ESTRF 0
— @ @) @ @)
— B sI g ol s
é# —] @ 9) (3 L)
o [
0 s .
225 Erforderlicher Abstand*s  [mm
3 H9 (*39%) Tiefe 15 -
i Kabelsteckerausfiihrung J
45 (Senkungstiefe 12) Gerade 115
64
(102) + Der Winkelstecker kann nicht
verwendet werden.

=1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm sein. (Empfoh-
lene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene iberstehen
kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.

2 Der Abstand, den der Tisch gemaB den Bewegungsanweisungen zurlicklegt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

*3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

x4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

x5 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.
Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fuir das Kabelhandling.

x6 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

«7 Der entsprechende Signalgeber (D-M9[J) muss separat bestellt werden.

%8 Wenn Sie die Positionierungslécher auf der Unterseite verwenden, benutzen Sie entweder die Geh&duseseite oder die Seite des Schlittens.

*9 Das Tischdistanzstiick wird mit dem Produkt geliefert, ist aber nicht montiert.

Abmessungen [mm]
Hub [mm] L A B n D E F G H
50 20 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340
450, 500 1594 6 10 5 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820

sMC 20
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@-Antrieb [Einfache Bedienung )

Serie EQFS[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links

EQFS32RH
B
D x 150 (= E) 15| 15
150 5 H (*3°%) Tiefe 5+
nxJd55
©
. . . . B et
D 4 D
*
10
L + Hub
10 62 A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 62 55,6 Paralleler 1/0-Anschluss (M12)
(66)[164]4 Hub 64((66)]"4
Gegeniberliegendes Ende  Ende Ausgangsposition®® / Steckverbinder Kommunikation (M12)*7 (83,5) 70
4)[2]+4 Ende A fton] (beri Ende]" 4
()L» - e hsgrgosionf - [Gegenibeigendes Ence — 2] Steckverbinder Spannungsversorgung (M12) 48
— o
-t ¥ f |H i S, - = ]
S| = : N
3V ~
\ | < N \@ 3
Signalgebemut o3 bY 2| s
(1 Reihe pro Seite)*5 N 286
Tischdistanzstiick*® M4 x 0,7 Gewindetiefe 8 7.5
05 H (*3°%) Tigfe 17 (F.G.- Klemme)
(Senkungstiefe 12) ) §
Erforderlcher Abstand: J+8 315 @) Einbaulage des Motors: Motoreinbaulage:
Wi Woorremse 176 Links, parallel Rechts, parallel
Bezugsebene fiir Gehéuse- 4 X M6 x 1,0 > = 156,8 156.8
montage (Abmessungsbe-  Gewindetiefe 24 (Sen- \\ :
reich B)*1 kungstiefe 12) N Y ——1 PE— _
\ CK)_ (@ @) (@ o)
% ﬁ . N J lo J
£
fe] .
) 6
0| 5 Ho (+39%0) Tife 17 Erforderlicher Abstand [mm]
(Senkungstiefe 12) Kabelsteckerausfiihrung J
Gerade 115

#1

(Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstiicken, der Ausrlistung usw. zu vermeiden.

*2

Der Abstand, den der Tisch gemé&B den Bewegungsanweisungen zurticklegt.

+ Der Winkelstecker kann nicht

verwendet werden.

Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

*3
4
#5
*6

Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

[ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

Der entsprechende Signalgeber (D-M9L]) muss separat bestellt werden.
Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.

Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fiir das Kabelhandling.

*7
%8
*9

Eine staubdichte Kappe (Buchse) fir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.
Wenn Sie die Positionierungslocher auf der Unterseite verwenden, benutzen Sie entweder die Gehauseseite oder die Seite des Schlittens.
Das Tischdistanzstiick wird mit dem Produkt geliefert, ist aber nicht montiert.

* Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstlick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.

27

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm sein.

Abmessungen [mm]
Hub [mm] L A B n D E G
50, 100, 150 4 — - 130
200, 250, 300 6 2 300 | 280
350, 400, 450 8 3 450 | 430
500, 550, 600 195,6 6 130 10 4 600 | 580
650, 700, 750 12 5 750 | 730
800, 850, 900 14 6 900 | 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030

O

SVC



@-AntriebEinfache Bedienung ]

Integrierter Controller/Schlittenausfiinrung Serie E QF S DH

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links

EQFS40RH
B + Hub
D x 150 (=E) 60 15
150 6 HO (+g,030)
nxQ6,6 Tiefe 68
© Einbaulage des Motors: Motoreinbaulage:
~ - ) ) ) : N Links, parallel Rechts, parallel
~ 6 Ho (2%) Tiefe 6% 184,5 184,5
5| @ 6 HO (*3°%°) Tigfe 68 5 = > 0
| S AN
N~| © ©f N~
©| © ©| ©
G 70 ° e e ®
L + Hub
13 (86) A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 86 Paralleler 1/0-Anschluss (M12)
(90)[88]* Hub 90[(88)]*
Gegeniberlegendes Ende  Ende Ausgangspostion®® Steckverbinder Kommunikation (M12)*6 90
(4)[2)4 [Ende Ausgengsposiion]**  [Gegeniberliegendes Ende]’ 2[(4)]*4 (89,8) 61
i i T [ I 8| = \
i} | ﬁ: [=e "“’?.
) | ~ 0 (o2}
7 ©| ~ —b©
/ Yy 8 ? 0@ # Dy v
ol gl = g |zl \ ot N
Signalgebernut 8 o] 289 8 M4 x 0,7
(1 Reihe pro Seite)*7 Tischdistanzstiick*® Gewindetiefe 8
Steckverbinder Spannungsversorgung (M12) (F.G.- Klemme)

@ 6 H9 (*39%) Tiefe 8,5

(Senkungstiefe 1,5) Erforderlcher Abstand: J*5

(16)

139,5
< (Mit Motorbremse 184,5)

]

Bezugsebene fiir Gehau-
semontage (Abmessungs-4 X M6 x1.0
. 1 £l
bereich B)* Gewindetiefe 24 (Senkungstiefe 1,5)
n
- - — <
b ?2
(@} @
- . - - - [s]
n
H .
[ =] (<) T
, N ~ +00) Tiefe 8,5
Erforderlicher Abstand*s  [mm) " o fslli}(&n g)sti o 1 ;3)
Kabelsteckerausfiihrung J BT
Gerade 115 106
= Der Winkelstecker kann nicht (170)

verwendet werden.

=1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm sein.
(Empfohlene Hohe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene Uberste-
hen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstiicken, der Ausristung usw. zu vermeiden.
x2 Der Abstand, den der Tisch gemé&B den Bewegungsanweisungen zuriicklegt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
*3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
#4 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
x5 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.
Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fiir das Kabelhandling.
+6 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fur den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.
«7 Der entsprechende Signalgeber (D-M9LJ) muss separat bestellt werden.
%8 Wenn Sie die Positionierungslécher auf der Unterseite verwenden, benutzen Sie entweder die Geh&duseseite oder die Seite des Schlittens.
x9 Das Tischdistanzstiick wird mit dem Produkt geliefert, ist aber nicht montiert.
# Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstlick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
Abmessungen [mm]
Hub [mm] L A B n D E G
150 4 — - 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 10 4 600 580
650, 700, 750 256,8 6 178 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
1100, 1200 18 8 1200 | 1180

2 SNC
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Schlittenausfithrung/Serie EQFSLU1H
Signalgebermontage

Korrekte Signalgebermontage-Position
Verwendbarer Signalgeber: D-M9L], D-M9LIE(V), D-M9[1W

A
Betriebsbereich
= I = ]
B
Betriebsbereich
= [} =i I

[mm]
GroBe A B Betriebsbereich
25 17,5 23,5 3,0
32 26,3 32,3 3,4
40 32,2 38,2 3,6

+ Beim Betriebsbereich handelt es sich um einen Richtwert einschlieBlich Hysterese. fir den keine Gewahrleistung ibernommen wird. Je nach Einsatzum-
gebung kénnen groBe Schwankungen auftreten.
+ Vor der endgultigen Einstellung des Signalgebers zunachst die Betriebsbedingungen prifen.

Signalgebermontage
EQFS16/25H

EQFS32/40H

Signalgeber-Montagewinkel
Bestell-Nr.: BMY3-016

Signalgebermontage

Signalgebermontage

Anzugsdrehmoment filr Signalgeber-Befestigungsschraube  [Nm]

Signalgebermodell Anzugsdrehmoment
D-M9CI
D-MOLCIE(V) 0,1 bis 0,15
D-M9CIW

= Vlerwenden Sie zum Festziehen der Signalgeber-Befestigungsschrau-
be (im Lieferumfang des Signalgebers enthalten) einen Feinschrau-
bendreher mit einem Griffdurchmesser von ca. 5 bis 6 mm.

= Bereiten Sie ein einen Signalgeber-Montagewinkel (BMY3-016)
vor, wenn Sie den Signalgeber an den EQFS32/40H montieren.

O
2



Elektronischer Signalgeber
Direktmontageausfuhrung

D-M9N/D-M9P/D-M9B

Technische Daten Signalgeber finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit
reduziertem max. Strom
(2,5 bis 40 mA).

@ StandardméBig werden
flexible Kabel verwendet.

i

- /

/

AAchtung
Sicherheitshinweise

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird
eine andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschéadigt
werden.

(

UK
CA

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

D-M9L], D-M9L1V (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell D-M9N | D-M9P D-M9B

Abgang elektrischer Anschluss Axial

Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —

Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger |

24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom max. 40 mA

2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige EIN: rote

LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen dlbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-M9N | D-M9P ‘ D-M9B
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
. Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) 2-Draht (braun/blau)
Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
) Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter =
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

= Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

finden Sie im WEB-Katalog.

# Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht [q]
Signalgebermodell D-MON | D-M9P D-M9B
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1. m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9L]
(o} ~
Q N
o —
5 . = — —— = iq%}
L/F
6 |Empfindlichste Position
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)
© Betriebsanzeige
| ©
O )
MH%"TZ
22,8
30

O
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Elektronischer Signalgeber (Offner)
Direktmontageausfuhrung

D-M9NE(V)/D-M9PE(V)/D-M9BE(V)

Technische Daten Signalgeber

Eingegossenes Kabel

@ Das Ausgangssignal ist
eingeschaltet, wenn der
Signalgeber nicht betatigt ist.

@ Einsetzbar in allen Serie, in
denen auch der D-M9
verwendbar ist.

- - ///
AAchtung
| Sicherheitshinweise |

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am

UK

C€ca

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9CIE, D-M9CIEV (mit Betriebsanzeige

Signalgebermodell | D-MONE |D-M9NEV| D-M9PE | D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Abgang elektrischer Anschluss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) -
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall | 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

EIN: rote LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen dlbestidndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-M9NE(V) | D-M9PE(V) | D-M9BE(V)

Mantel AuBen-@ [mm] 2,6

. Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2-Draht (braun/blau)

Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter :

Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

+ Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers
finden Sie im WEB-Katalog.
+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabellédnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gehause angebrachten Schraube. Wird H
eine andere gzills die mitgelieferte Schraube Gewicht E
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden. Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0,5m(—) 8 7
Anschluss- 1 m (M)*! 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z)*! 68 63
#1 Die Optionen 1 m und 5 m werden bei Eingang der Bestellung produziert.
Abmessungen (mm]
D-M9JE D-M9LIEV
©
N n
T -
6

Empfindlichste Position

Befestigungsschraube M2,5 x 4 L

©
[aV)
P — = S S &}
6

Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)

Betriebsanzeige

3,95
2,8

22,8

31

Empfindlichste Position

Befestigungsschraube M2,5 x 4 L Gewindestift mit Schlitz

Betriebsanzeige

2 7,5 03

2,6

1@<

500 (1000) (3000) (5000)

15,9

2,8

©
<

il 19,5

9,5
2,6




Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontageausfuhrung

D-MO9NW/D-M9PW/D-M9BW -

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2,5 bis 40 mA).

@ StandardmaBig werden flexible
Kabel verwendet.

@ Die optimale Schaltposition kann
anhand der Farbe der leuchtenden
LED bestimmt werden.

(Rot — Griin < Rot)
- oV T T
= = /

AAchtung

\ Sicherheitshinweise

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

Technische

Daten Sig_;nalg_;eber

(

UK

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9[JW, D-M9CIWV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell D-MONW | D-M9PW | D-M9BW

Abgang elektrischer Anschluss Axial

Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN ‘ PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger ‘ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

Betriebsbereich
Geeigneter Betriebsbereich

Rote LED leuchtet.
Grine LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen élbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONW | D-MOPW | D-M9BW
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
) Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2-Draht (braun/blau)
Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter -
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

+ Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers
finden Sie im WEB-Katalog.

+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-MO9NW | D-M9PW D-M9BW
0,5m (—) 8 7
Anschluss- (M) 14 13
kabellange m (L) 41 38
m (Z) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9L1W
QQ
N
Empfindlichste Position
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)
ey Betriebsanzeige
3| ©
I
,Af,
22,8
32

O
2
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e-Antrieb

|Einfache Bedienung | Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung

Serie EQYLU1H
.

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

34
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@-Antrieb (Eintache Bedienung ) Integrierter Controller
g
serie EQYLIH

Typenauswahl

Auswahlverfahren

Positionieranwendung

Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. - Uberpriifen Sie die
(vertikale Beférderung) Zykluszeit.

Auswahlbeispiel

Betriebs- 1
bedinQUn- o \Werkstiickgewicht: 10 [kg] © Geschwindigkeit: 100 [mm/s] 25 | |
gen e Beschleunigung/Verzégerung: 5000 [mm/s?] Beschleunigung; 3000 mmy/s?
20
eHub: 200 [mm] i
. i . . .. = = 15 0>
o \Werkstiickmontage: vertikale Beférderung aufwarts abwérts % _\< Beschleunigung: 5000 mms?
L ) 8 N
N 10 <
.. 2 NS
m Uberpriifen Sie das Verhiéltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. s NN
<Diagramm Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast> \
Wahlen Sie den Antrieb entsprechend dem Werkstlickgewicht und Geschwindigkeit 0 ™N
unter Berticksichtigung des Diagramms fiir Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast. 0 100 200 300 400 500
Auswahlbeispiel: Der Antrieb EQY25DHB-200 kann voriibergehend als méglichen Geschwindigkeit: V [mm/s]
Antrieb anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewéhlt werden. <Diagramm Geschwindigkeit/
+ Bei horizontaler Beférderung ist es notwendig, eine Filhrung auBerhalb des Antriebs vertikale Nutzlast>
zu montieren Beziehen Sie sich bei der Auswahl des Zielmodells auf die horizontale (EQY25HB/Schrittmotor)
Last in den technischen Daten auf Seite 42 und die Sicherheitshinweise.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Berechnen Sie die Zykluszeit mit der folgenden Berechnungsmethode.

2 L
£
Zykluszeit: £ —
T wird aus folgender Gleichung berechnet. > | a1 / 2
5|7/ \
T=T1+T2+T3+T4[s]| Z
©
®T1: Beschleunigungszeit und T3: Verzogerungs- é N Zeit [s]
zeit kénnen durch die folgende Gleichung 2
berechnet werden. & 1 o 13 |
T1=Val[s] | [T3=V/a2]s] | L :Hub [mm] - (Betriebsbedingung)

V: Geschwindigkeit [mm/s] -+ (Betriebsbedingung)
al: Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)
a2: Verzégerung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)

®T2: Die Zeit mit konstanter Geschwindigkeit kann
anhand der folgenden Gleichung berechnet werden.

To o L-05-V-(T1+T3) [s]
\Y TH1: Beschleunigungszeit [s] - Zeit bis zum Erreichen der eingestellten Geschwindigkeit
T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s] - Zeit, wahrend
®T4: Die Einschwingzeit ist abhéngig von Bedingungen wie der Antrieb mit konstanter Geschwindigkeit arbeitet
Motortyp, Last und der Positionierung. T3: Verzdgerungszeit [s] - Zeit vom Beginn des Betriebs
Referenzwert fir die Einschwingzeit: max. 0,15 s mit konstanter Geschwindigkeit bis zum Stopp
Der folgende Wert wird fir diese Berechnung verwendet. T4: Ausregelzeit [s] -+ Zeit bis zum Abschluss der

T4 =0,15[s] Positionierung

Berechnungsbeispiel)
T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden.

T1 = V/al = 100/5000 = 0,02 [s], T3 = V/a2 = 100/5000 = 0,02 [s]

L-05-V-(T1+T3) 200-05-100 (0,02 +0,02)
\Y; - 100

T2 =

=1,98 [s]
T4=0,15[s]

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet werden.
T=T1+T2+T3+T4=0,02+1,98+0,02 +0,15 =2,17 [s]
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte der Antrieb EQY25HB-200 gewéhlt werden.

% ZSNC



Auswahlverfahren

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie EQ YI:'H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Positionieranwendung

Uberpriifen Sie die
Einschaltdauer.

e

= Die Einschaltdauer bezeichnet den Verhéltniswert der Betriebsdauer in einem Zyklus.

= ez

Uberpriifen Sie die
Schubkraft.

= ez

Zuldssige Seitenlast am

Kolbenstangenende priifen.

Auswahlbeispiel

Betriebs- . .
bedingun- *Montagebedingung: horizontal (Schubanwendung)
gen ®Gewicht des Anbauteils: 0,2 [kg]

eEinschaltdauer: 15 [%]

®Geschwindigkeit: 100 [mm/s]

eSchubkraft: 100 [N] eHub: 200 [mm] N P
.. Schubbetrieb
m Uberpriifen Sie die Einschaltdauer.
<Umrechnungstabelle fiir Schubkraft-Einschaltdauer>
Wahlen Sie die [Schubkraft] aus der Einschaltdauer aus und beziehen Sie sich dabei R
auf die Umrechnungstabelle fir das Verhéltnis von Schubkraft und Einschaltdauer. s f \
Auswahlbeispiel) g /
Auf der Grundlage der nachfolgenden Tabelle ergibt sich Folgendes: o Zeit
XEinschaltdauer: 15 [%] A
Der Sollwert fur die Schubkraft betragt 50 [%)].
<Umrechnungstabelle fiir Schubkraft-Einschaltdauer> B
(EQY25/Batterieloser Absolut-Encoder)
Umgebungs- | Einstellwert der | Einschaltdauer Kontinuierliche Einschaltdauer = A/B x 100 [%] ‘
temperatur | Schubkraft (%) [%] Schubzeit [min]
Max. 40 °C Max. 50 100 —
= [Schubkraft-Sollwert] ist eine Schrittdaten-Eingabe des Controllers.
* [Kor_1tin_ui(_er|iche_ Schubzeit] ist die Zeit, wahrend der Antrieb 500 | i |
kontinuierlich schieben kann. // Steigung 3:
) 400 V4 ElQY25|C -
m Uberpriifen Sie die Schubkraft. / Steigung 6:
<Diagramm der Kraftumwandlung> = 300 7 '=|°Y25|B .
Wabhlen Sie einen Antrieb auf der Grundlage des Sollwerts flir die Schubkraft und E ./ / Steigung 12:
der Kraft, und beziehen Sie sich dabei auf das Kraftumwandlungsdiagramm. % 200 : A EQY25A
Auswabhlbeispiel) o0 A J :tg\l{g;sr:-lg 20:
Anhand des Diagramms auf der rechten Seite, Max L~ 4 o
*Schubkraft: 100 [N] RIE: %h—/
® Schubkraft-Sollwert: 40 [%] 10 20 30 40 50 60 70 80 90
Der Antrieb EQY25DHB kann voriibergehend als mdglicher Antrieb gewahlit werden. Einstellwert der Schubkraft (%)

. . <Diagramm der Kraftumwandlung>
Zulassige Seitenlast am Kolbenstangenende priifen. (EQY250JH/Schrittmotor)
<Diagramm der zuldssigen Seitenlast am Kolbenstangenende>
Zulassige Seitenlast am Kolbenstangenende des Antriebs bestéatigen:

Die Serie EQY25, das voriibergehend unter Bezugnahme auf das 100

Diagramm der zul&ssigen Seitenlast am Kolbenstangenende

ausgewahlt wurde.

Auswahlbeispiel) =

Anhand des Diagramms auf der rechten Seite, o EQY32

eGewicht des Anbauteils: 0,2 [kg] = 2 [N] 5 10

e Produkthub: 200 [mm] S

Die Seitenlast am Kolbenstangenende liegt im zuldssigen Bereich. EQY25 —
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte der
Antrieb EQY25DHB-200 gewahlt werden. 1 !

0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]

O
2

<Diagramm der zuldssigen Seitenlast am
Kolbenstangenende>
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@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

EQY16[HA
Horizontal/Spindelsteigung 10 Vertikal/Spindelsteigung 10
20 T T 3,5 I I
L s S e E—— E— 3000 mm/s? 3000 /s2
16 N 7 = 3 < \( mm/s
S 14 S X 25
z 12 K = 2 5000 mm/s2
= 10 DTS D 45 \
7] 8 < s N
s 2 10000 mm/s2 ] N
s . 2z
pz4
5 0,5
0
% 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

EQY16[ IHB

Horizontal/Spindelsteigung 5

Vertikal/Spindelsteigung 5

28

3000 mm/s?|

T i rrra I o~

NN

NN
ONADORONAOOONROD

=

10000 mm/s2“——~

aaaaa

Nutzlast: W [kg]

0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s]

7

5000 mm/s2 2| 3000 mmys2_|

Nutzlast: W [kg]

o = N W~ OO

0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s]

EQY16[ IHC

Horizontal/Spindelsteigung 2,5

Vertikal/Spindelsteigung 2,5

45 ‘

40 i

gg 3000 mm/s?

25

20 10000 mm/s?

15

10
5
0

Nutzlast: W [kg]

0 25 50 75 100 125 150 175 200
Geschwindigkeit: V [mm/s]

11

\
10 AN i

3000 mm/s?

AN
N\
Pa

Nutzlast: W [kg]

5000 mm/s?

0 50 100 150 200 250
Geschwindigkeit: V [mm/s]

O=MNWAhUION®WO
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie EQ YI:'H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

Horizontal/Spindelsteigung 20 Vertikal/Spindelsteigung 20
9 T 2,5 T
8 ~ 3000 mm/s? 3000 mm/s?
~ = 2
— 7 s.‘ o ‘\
2 s Sao = o
= 5 T~ Sais = 15 & ~
i Ss i ~
g g 10000 mm/s?7] ! 8 5000 mm/s? =~
N ) 1 5
2 2 2 0,5
1
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 12 Vertikal/Spindelsteigung 12
35 9 ‘ ‘
30 _ 8 S<o \ \
D ospm==m===f===a_ 3000 mm/s2 g’ NS 3000 mm/s?
= ~d / = 6 N~
= 20 S ~. 5 e
] Ss k7] 0/ NI
@ 15 Mo s 4 5000 mm/s: =
® ~ N S~
5 10 <3~ 5 3 S~o
> ~ z 2
5 ‘|0000 n‘1m/s" SIS 1
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 6 Vertikal/Spindelsteigung 6
70 ‘ 25
60 ‘ S 20
2 s0 13000 mm/s2 -';
= > 15— —S< 3000 mm/s?
7 i v
© NS E 10 \ =
§ 20 \~\~‘~ 2 /a2 ~==s =
10 10000 mm/s? NI S S000mm/s
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 3 Vertikal/Spindelsteigung 3
120 40
35
100 =
2 4 £ =
= ~
= T e L L 3000 mm/s2 ; 25 ‘,~/3000mm/°2
= 60 < % 20 ~
2] ~ (] ~
5 40 Sso N 15 5000 mm/s2 o~
- ~
2 T~~~ 2 10 Isee
20 10000 mm/;” ‘\‘.i 5 :s -
0 ‘ 0 \l
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

Horizontal/Spindelsteigung 24 Vertikal/Spindelsteigung 24
40 4 \
35 _ 35 3000 mm/s"x
S 30 2 3
= N = \ \
25 ~ 3000 mm/s2 z 25 v
= ~~./ o \
= 20 % k7] 2 Y
1%} ~ ®©
g 15 S<g N 15 A
3 10 Sl Z 1 5000 mm/s? ¥
5 10000 mm/s? S~s 0,5 |
0 | b 0 ‘
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 16 Vertikal/Spindelsteigung 16
60 16 |
5 0 "~ 3000 mm/s? E; 13""""\ e
=, S /s = ~< 3000 mm/s?
= 40 ~Z; z 10 = <
g 30 = b g 8 S
< 20 sy N 6 \\\ nl
N 5 B
2 10 10000 mm/s2”/ | RN Z 4 S~ Ss L
I 2 5000 mm/s? ~Ja
0 | | ~ 0 | \
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 8 Vertikal/Spindelsteigung 8
100 | | 30 ;
28 N — T — opEmm==h_ 3000 mm/s?
El o N 3000 mm/s 2 S
= ™ 20
Z 60 S o S \\
% 50 g g 15 N
S 40 S~ N 5000 mm/s?
N N 5 10
5 30 10000 mm/s? NS Z
Z 20 ~ e
S 5
10 2
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 4 Vertikal/Spindelsteigung 4
180 50
160 _ Adpm====ac—
S 140 2 4 <
= 120 3000 mm/s? z 3 g
z 2 3 ~q 3000 mm/s2
%, 100 <~ % oe ~ .
@ 80 S oo s 5 ~o
N 60 — ~~~~ % 15 5000 ) -
2 40 — ~~‘~~ < 10 mmrs IO
20 10000 mm/s? — 5 ﬁﬁv
0 0
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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Querlast am Kolbenstang_]enende (Richtwert)

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie EQ YI:'H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

100
[Hub] = [Produkthub] + [Abstand zwischen Kolbenstangenende
und Lastschwerpunkt des Werkstiicks]
= EQY320] F
= Werkstlick
w10 —
5 = _l/
- -
I~ EQY25[] I
D Lastschwerpunkt
; EQY16[] T~
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]
Kolbenstangenabweichung: 6 (mmj
- —
Hub 2
. 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 +
GroBe

16 +0,4 | 0,5 | =0,9 +0,8 | =1,1 +1,3 5 — — — — )

25 +0,3 +0,4 +0,7 +0,7 +0,9 +1,1 +1,3 1,5 7 — — Q@

32 +0,3 +0,4 +0,7 +0,6 +0,8 +1,0 +1,1 +1,3 +1,5 +1,7 +1,8

+ Angezeigt werden die Werte ohne Last.

Verdrehgenauigkeit der Kolbenstange

+6

GroBe | Verdrehgenauigkeit
16 +1,1°
25 £0,8°
32 +0,7°

Diagramm der Kraftumwandlung (Flihrung)

# Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn ein Drehmoment auf die
Kolbenstange wirkt.
Andernfalls kann die verdrehgesicherte Flihrung verformt werden, was ein fehlerhaftes
Ansprechen des Signalgebers, Spiel in der internen Fiihrung bzw. einen erhéhten
Gleitwiderstand verursachen kann.

EQY16[ H EQY32[H
200 T T 1000 -
Steigung 2,5: EQV16HC | Steigung 4: EQY32HC
150 Steigung 5: EQY16HB R 800 s ” EZEYI%[;:%& EQY32HB
: . teigung 16: .
z Steigung 10: EQmHA)/)( = 600 |Steigung 24: EQY32HH
£ 100 = ){
< __A,/ S 400
AN SESC
N I, 200 .
T 9 o e
0 Max. 25 % Max. 45 % o Max. 30 /°>/ <Max. 70 0/4
20 25 30 35 40 45 50 20 30 40 50 60 70 80
Einstellwert der Schubkraft (%) Einstellwert der Schubkraft (%)
Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkratt (%) | Einschaltdauer [%] |Kontinuierliche Schubzeit [min] Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkratt (%) | Einschaltdauer [%] |Kontinuierliche Schubzeit [min]
Max. 40 °C Max. 45 100 — Max. 40 °C Max. 70 100 —
EQY25[ H
600 - -
| Steigung 3: EQY25HC
500 Steigung 6: EQY25HB
_ 400 .Steigung 12: EQY25HA ;)
Z Steigung 20: EQY25HH
5 300 . . . .
< 200 A’/ <Grenzwerte fiir vertikal aufwérts gerichtete Schubanwendungen>
/)f’: ] Fir vertikale Lasten (aufwarts) stellen Sie die Schubkraft auf den unten
100 — angegebenen Maximalwert ein und Uberschreiten wéhrend des Betriebs
0 ax. 26 %> <M3X4 50°% nicht die Nutzlast.
20 25 30 35 40 45 50 55
Serie EQY16 EQY25 EQY32
H o,
Einstellwert der Schubkraft (%) Steigung AlB|c|H|A|B|Cc|/H|A|[B]|C
Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft (%) | Einschaltdauer [%] |Kontinuierliche Schubzeit [min] Nutzlast [kg] 1 (15 3| 1|25 5|10 2 [45]| 9 |18
Max. 40 °C Max. 50 100 — Schubkraft 45 % 50 % 70 %
40

O

SVC



Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

€-Antrieb (Einfache Bedienung |
Integrieter Controller/Kolbenstangenausfiihrung

Serie EQY
2 s

+ AuBer GroBe 16

C

H

EQY16, 25, 32

Bestellschliissel

EQY

H

-B

25D
° o

9 Motoreinbaulage/Ausrichtung des Motorgehduses

B|-50
00 60006

9 Motorausfiihrung

00

0 Spindelsteigung [mm]

GroBe Motoreinbaulage: Axial H |Batterieloser Absolut-Encoder Symbol | EQY16 | EQY25 | EQY32
16 Symbol | Ausrichtung des Motorgehduses*! |  GroBe (Schrittmotor 24 VDC) H — 20 24
25 D — 25/32 A 10 12 16
32 D1 Links B 5 6 8

D2 Rechts 16 o] 25 3 4
D3 Unten
D4 Oben

#1 Die Ausrichtung von der Steckerseite aus gesehen.

Motoreinbaulage: Parallel EQY16 Ausrichtung des Motorgehiduses Motoreinbaulage: Parallel

Symbol Richtung GroBe D1 (Links) | D2 (Rechts) | D3 (Unten) | D4 (Oben) — (Unten) | R (Rechts) | L (Links)
- Oben, parallel
R Rechts, parallel 16/25/32 ﬁ } ﬁ % W
L Links, parallel

© Hub [mm] © Montage™
3_0 30 Motoreinbaulage
bis bis ) -

Symbol Tipo Parallel Axial
500 500
16 25 32 16 25 32
# Einzelheiten entnehmen Sie aus der nach- . I
) . _ Gewindebohrungen beidseitig*3
folgenden Tabelle der kompatiblen Hibe. Gehauseunterssite mit Gewindebohrung [ J [ [ J [ J [ J [ J
6 Motoroption L FuBbefestigung ® () (] - - —
- F Flansch vorne*3 #6 [ [ ] [ [ ([ [
— Ohne Option
B Mit Motorbremse o) Kopfflansch*® hd hd — - - -
D Gabelbefestigung*4 o [} [ J — - —
0 Kolbenstangengewinde #1 Motoreinbaulage: Bei der parallelen Ausfiihrung stehen die Module mit den folgenden GréBen und

Kolbenstangen-Innengewinde

M

Kolbenstangen-AuBengewinde
(1 Kolbenstangenmutter ist im

Lieferumfang enthalten)

9 Controller-Position

‘ Integrierter Controller

#2
#3

Hiiben aus dem Gehause Uber. Uberpriifen Sie vor der Modellauswahl, ob es mit Werkstiicken in
Bertihrung kommt.

-EQY16 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, Mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm

-EQY25 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, Mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm

-EQY32 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, Mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm

Das Befestigungselement wird im nicht montierten Zustand mit dem Produkt geliefert.

Bei horizontal freitragender Montage der Ausfiihrungen mit Flansch hinten oder Gewindebohrungen
beidseitig ist der Antrieb innerhalb der folgenden Hubbereiche zu verwenden.

-EQY25: max. 200 -EQY32: max. 100

=4 \lerwenden Sie fiir die Montage der Ausfiihrung mit Gabelbefestigung den Antrieb innerhalb des folgenden Hubbereichs.
-EQY16: max. 100 -EQY25: max. 200 -EQY32: max. 200
. +5 Der Kopfflansch ist nicht fir EQY32 erhaltlich.
@ Paralleleingang %6 Die Ausfiihrung mit vorderem Flansch ist nicht fiir die folgenden GréBen und Hiibe geeignet.
5 NPN -EQY16 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, Mit Motorbremse: Hiibe 30, 50, 100 mm
-EQY25 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, Mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm
6 PNP - EQY32 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, Mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm
Anwendbare Hiibe
GriBe Hub [mm]
30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | Hubbereichs que se pueden fabricar
16 [ J ([ [ J [ J [ J [ J [ J — — — — 10 bis 300
- Das netzanschlusskabel und das
25 d o d d d d d d d - - 15 bis 400 parallele E/A-Kabel miissen separat
32 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [} [ J [} o 20 bis 500 bestellt werden (siehe Seite 80).
Die Signalgeber miissen separat bestellt werden. Siehe Seiten 51 bis 54 fiir Details.
41
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ]

Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Technische Daten

Serie EQY16[H EQY25[H EQY32[H
Hub [mm] 30 bis 300 30 bis 400 30 bis 500
Nutzlast [kg]*" Horizv:'mtal 17 25 40 8 26 40 70 30 50 90 100
Vertikal 3 6 10 2 8 16 30 3 13 26 46
Schubkraft [N]*2 *3 *4 23 bis 41 | 44 bis 80 |86 bis 154 | 41 bis 81 |67 bis 135 132 bis 265255 bis 51160 bis 140 |90 bis 209 176 bis 4111341 bis 796
g o Max. 300 15 bis 7008 bis 350 |4 bis 175|30 bis 900|18 bis 700|9 bis 450 |5 bis 225 |30 bis 900 |24 bis 800|12 bis 400|6 bis 200
z fn?;‘;:]‘" indigkeit | . ibbereich| 350 bis 400 | — — — |30 bis 900| 18 bis 600|9 bis 3005 bis 150 |30 bis 900| 24 bis 64012 bis 320|6 bis 160
E 450 bis 500 — — - — — — - 30 bis 900|24 bis 64012 bis 320|6 bis 160
@ | Max. Beschleunigung/ Horizontal 10000+
'g Verzégerung [mm/s2] Vertikal 5000+
£ | Schubgeschwindigkeit [mm/s?]** 25 [ 35 [ 30
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
5 | Umkehrspiel [mm]*¢ Max. 0,1
2 | steigung [mm] 10 | 5 [ 25 [ 20 | 12 [ & | 3 | 24 [ 16 [ 8 | 4
‘S | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*7 50/20
P Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen + Riemen (EQYKH), Kugelumlaufspindel (EQYXDH)
Fuhrungsart Gleitlager (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart IP40
_| MotorgréBe 28 042 [ 56,4
2 §| Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC
é—;‘_‘; Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
3?.’_ Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
Leistungsaufnahme [W]*8 *9 Max. Leistung 82 [ Max. Leistung 86 [ Max. Leistung 109
§ ,| Ausfiihrung*'° Spannungsfreie Funktionsweise
S 5| Haltekraft [N] 29 [ 59 | o8 20 [ 78 [ 157 [ 294 [ 20 | 127 [ 255 [ 451
gé Leistungsaufnahme [W]*9 2,9 5 5
2=| Versorgungsspannung [V] 24 VDC +10 %

#1

#2

Horizontal: Bitte verwenden Sie eine externe Flihrung (Reibungskoeffizient: max. 0,1). Der Maximalwert der Nutzlast. Die tatséchliche Nutzlast und die
Verfahrgeschwindigkeit &ndern sich je nach dem Zustand der externen Flhrung.

Vertikal: Wenn die Kolbenstange vertikal ausgerichtet ist oder eine radiale Last auf die Kolbenstange ausgelbt wird, verwenden Sie bitte eine externe
Fuhrung (Reibungskoeffizient: max. 0,1).
Der Maximalwert der Nutzlast. Die tatséchliche Nutzlast und die Verfahrgeschwindigkeit &ndern sich je nach dem Zustand der externen
Fuhrung.

Setzen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungsgeschwindigkeit auf max. 10000 [mm/s2] fiir die horizontale Richtung und max. 5000 [mm/s?] fir die

vertikale Richtung.

Die Genauigkeit der Schubkraft betragt £20 % (F.S.).

+3 Die Sollwerte der Schubkraft fliir EQY16XH betragen 25 % bis 50 %, EQY25KH betragen 25 % bis 50 % und fir EQY32XH 30 % bis 70 %.

#4

*5

*6
*7

+8
*9

Details finden Sie im ,Kraft-Umrechnungsdiagramm* auf Seite 42.
Geschwindigkeit und Schubkraft kdnnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet,
nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab.

Die Schubgeschwindigkeit ist fest. Wird eine Last im Schubbetrieb bewegt, darf zudem die Kraft den Wert der max. vertikalen Nutzlast nicht
Uberschreiten.
Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbet rieb

StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion
aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur
Gewindespindel durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Dieser Wert kann fur die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
Fir einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse hinzugerechnet werden.

*10 Nur mit Motorbremse

SVC 42
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ]

Serie EQYLIH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Gewicht
Oberer Parallelschaltmotor Linke/rechte Seite
Serie EQY16
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Gewicht [kg] 0,750,791 0,90 | 1,04 | 1,15 | 1,26 | 1,37
Serie EQY25 EQY32
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Gewicht [kg] 1,74 | 1,81 | 1,98 | 2,24 | 2,42 | 2,59 | 2,77 | 2,94 | 3,12 | 2,74 | 2,85 | 3,14 | 3,42 | 3,82 | 4,11 | 4,39 | 4,68 | 4,97 | 5,25 | 5,54
Axialer Motor
Serie EQY16D
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Gewicht [kg] 0,72 0,76 | 0,87 | 1,01 | 1,12 | 1,23 | 1,34
Serie EQY25D EQY32D
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Gewicht [kg] 1,60 1,67 | 1,84 |2,10| 228 | 2,45| 2,63 |2,80|298 255|266 |295]|323|363]|392]|4,20|4,49 | 4,78 | 5,06 | 535
Zusatzliches Gewicht kgl
GroBe 16 25 32
Motorbremse/-abdeckung 0,19 | 0,33 | 0,65
Kolbenstangen- AuBengewinde 0,01 | 0,08 | 0,03
AuBengewinde Mutter 0,01 | 0,02 | 0,02
FuBbefestigung (2 Sets inkl. Befestigungsschraube) | 0,06 | 0,08 | 0,14
Fl inkl. i
ansch v?rne (|.nk| Befestlgungsschrauben) 043 | 047 | 0.20
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben)
Gabelt?efestigung (inkl. Pin, Sicherungsring und 0,08 | 0,16 | 022
Befestigungsschraube)
43 Y
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Konstruktion

@-Antrieb (Einfache Bedienung ]
Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Parallele Motorausfiihrung fir Montage rechts/links

N W
ﬁ\ H

1

e

<

p

\

10

Axialer Motor

B-B
3
Stiickliste
Nr. Beschreibung Werkstoff Anm.
1 | Gehduse Aluminiumlegierung Eloxiert
2 | Kugelumlaufspindel —
3 |Kolben Aluminiumlegierung
4 | Kolbenstange Rostfreier Stahl Hartverchromung
5 |Faltenbalg Aluminiumlegierung
6 |Lagerhalter Aluminiumlegierung
7 | Verdrehsicherung Kunstharz
8 |Buchse (Innengewinde) Automatenstahl Vernickelt
9 |Gleitlager Lagerlegierung
10 |Lager —
11 | Magnet —
12 | Kolbenfilhrungshandhalterung | Rostfreier Stahl |101 mm Hub oder mehr
13 | Kolbenfiihrungsband Kunstharz 101 mm Hub oder mehr
14 | Schrauben-Riemenscheibe/Nabe | Aluminiumlegierung
15 | Motor-Riemenscheibe/Nabe | Aluminiumlegierung
16 | Dichtung NBR
17 |Sicherungsring Stahl fur Feder
18 | Motoradapter Aluminiumlegierung Eloxiert
19 | Motor —
20 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
21 |Anschluss -
22 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
23 Buchse Automatenstahl Vernickelt/Kolbenstan-
(AuBengewinde) gen-AuBengewinde
24 | Sechskantmutter — Kolbenstangen-AuBengewinde

Stiickliste (nur parallele Motorausfiihrung fiir
Montage oben/rechts/links)

Nr. Beschreibung Werkstoff | Anm.

25 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss|  Beschichtung
26 | Riickfiihrblech Aluminium-Druckguss|  Beschichtung
27 |Riemen —

Ersatzteile (nur parallele Motorausfiihrung fiir
Montage oben/rechts/links)/Riemen

Nr. GroBe Bestell-Nr.
16 LE-D-2-7
27 25 LE-D-19-3
32 LE-D-19-4
Ersatzteile/Schmierfett
Bereich Bestell-Nr.

Kolbenstange

GR-S-010 (10 G)
GR-S-020 (20 G)

2 SNC
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ]

Serie EQYLIH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessung_;en: Parallele Motorausfﬁhrung_j far Montag_]e an der Oberseite

Kolbenstangen-
EQY16H 6xM4x07 AuBengewinde
Gewindetiefe 5,5 @ 3 H9 (+9.025) Tiefe 3 &
O x Schliisselweite 14*4
Q «©
) N - N N N - % =
N —
-
MD X Schlisselweite 13 %
chiiisselweite
15 MC — 13
ML + Hub 14
24,5
<
|3 3 H9 (*39%)
XX (2:1)
. s 35,6
Erforderl|cherAbstand. J 1115 246 |
(Mit Motorbremse: 172,5) 2
G 5 Steckverbinder Kommunikation (M12)*6
° Kolbenst -Be-
tri‘;bsgzg’c%ﬂ‘ € Paralleler /0-Anschluss (M12) |3 N
N
Gegenioeregendes Ence [~ ™| Ende Ausgangsposiion” Steckverbinder Spannungsversorgung (M12) | o
o [EndeAusngsostor]? [Gegenibeiegendes Ende] — b o
& 2N Hub }2
0 Schlusselweite 14*4 0
N~
" H 2 — = = = = - 8 o
i Q S &
T 26,5 4xM4x0,7 M5 x 0,8
10,5 B + Hub Gewindetiefe 7 253/ \ Gewindetiefe 10
A + Hub _ 34 "
Gewindetiefe 7 35

[ Position der Ventilationsoffnung |

Entliiftungs- Riemengehause

Versorgungsanschluss fir Schmierfett
88 (fir mindestens 200 mm Hub)

anschluss (20) Ruckfuhrblech

x =

o

== E=
=

Motoreinbaulage: R |

[te} ] o
)
@ ¢ d
0 77,5
o
136,8
Motoreinbaulage: L
Q) © 'y
0
0
o ™
o © Y

77,5 0
)

136,8

Erforderlicher Abstand*5 [mm]

Kabelsteckerausfiihrung J

Gerade

115

=1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange gemaB den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke
die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.

x2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

%3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

x4 Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes ist je nach Produkt unterschiedlich.

x5 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.
Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fiir das Kabelhandling.

+6 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fuir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

45

Abmessungen [mm]
Hubbereich [mm] A B MC MD ML
10 bis 39 17 23,5
40 bis 100 105 94,5 32 31 40
101 bis 300 125 114,5 62 46 60

O
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@-Antrieb (Eintache Bedienung |

Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Abmessung_;en: Parallele Motorausﬁihrung_j far Montag_]e an der Oberseite

6 x MO
EQY25 H Gewindetiefe MR @ XA H9 Tiefe XA
32 Al
I | — = - - c.
EI [ ﬁ
MD | hxx ¢
MC
MA ML + Hub
Gegeniberliegendes Ende
[Erde Ausgenggposton] s~ Kolbenstangen-Be- Erforderlicher Abstand: J*5
———\ lriebsbereich*! X2
Ende Ausgangspasiion’? (e),_.
[Gegeniberlgendes Ende]® \ —r
2 2\ Hub A2 \ f
Schliisselweite K*4 SRR
'—
° \
;!0 I = S = = =
= A ) :
M = Y
S 4x01 L B + Hub
Gewindetiefe 7 A + Hub

[ Position der Ventilationsoffnung |

Schmierfett-Versorgungsanschluss
GroBe 25: fir mindestens 30 mm Hub

\'J
27,8

]

Steckverbinder Kommunikation (V12)6

Steckverbinder
Spannungsver-
sorgung (M12)

cv

T

EV

o

Paralleler I/O-Anschluss (M12)

Ventitionsafinung (30) Riemengeh&use RA GroBe 32: fir mindestens 50 mm Hub
Ruckfihrblech
- - - _ | ®
Jljan
Motoreinbaulage XX (2:1)
Links, parallel Rechts, parallel
CPORE) - °u
3 g =
O Ty © ©
\n T2
XA

[T
HINY

| XA Ho

g 4x01
Gewindetiefe MR

H Gewindetiefe C

Erforderlicher Abstand*s

[mm]

Kabelsteckerausfiihrung J

Gerade 115

+ Der Winkelstecker kann nicht
verwendet werden.

=1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange geméB den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke
die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.

x2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

#3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

x4 Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes ist je nach Produkt unterschiedlich.

x5 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.

Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fuir das Kabelhandling.

%6 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

Abmessungen [mm]
.| Hubbereich X2
GroBe . A | B|CICVIDEHEV| H |J|/K|L M O1 |R(RAIS|S2| T T2 |U|V ot Y
15 bis 29 —
25 [30DIS39 1136, 1217 45166 31 00| 44 [45,5|Mex125| 24 | 17 |14.5| 34 |M5x08| 8 L2246 |58,1| 115 |113,6| 1 |57,8| 144 184 (32,2
40 bis 100 79,5
101 bis 400, 161,2[146,7 104,5
20649 145561135 1 =
32 [50bis 100 | > "' 113(83,5| 25| 51 [56,5|M8x 1,25/ 31 |22 |18,5| 40 [M6 x 1| 10| 86 |60 |70,8|142 |140,3| 2 (69,8 144 189 (39,1
101 bis 500] 183,6 [ 165,1 116
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
Groge H“t[’r?]fﬁ'cr‘ MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | XxB
15 bis 39 24 32 50
40 bis 100 4 "
25 [101 bis 124] 20 29 M5x0,8| 6,5 4 5
125 bis 200 59 49,5 75
201 bis 400 76 58
20 bis 39 22 36 -
40 bis 100 - P
32 (101 bis 124 25 30 M6x1 | 85 5 6
125 bis 200 53 |51,5 80
201 bis 500 70 60
46
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ]

Serie EQY[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

EQY16DH

XX (2:1)

ﬁﬁs %3 Ho (3

Kolbenstangen-
AuBengewinde

6 x M4 x0,7
Gewindetiefe 5,5

Erforderlicher Abstand: K

n E

Kabel/Montageansicht des

Q @ 3 HY (*9:92°) Tiefe 3
< 3 Schliisselweite 14*4
Qs Q
XX
Schliisselweite 13 5 MD
13 15| MC
14 ML + Hub
245

Gegeniberiegendes Ende
[Ende Ausgangspostion]2

Winkelsteckers+5

35,6)

Kolbenstangen- , Ende Ausgangspositon*2
Betriebsbereich*! (Gageniverliegendes Ende]

Erforderlicher Abstand: J*5

p

Steckverbinder Kom-

munikation (M12)*6 | 23, Hub y2 !g /',/ 4xM4x07 M5 x 0,8
Paralleler 1/O- : E,’: /SCthsseIwe|te14*4 //y._/// Gewindetiefe 7 Gewindetiefe 10
Anschluss (M12) Ny = © /i s oF s _
Steckverbinder Span- Sy | g# Z — . . 8l &5 &
nungsversorgung (M12) N‘T N"T %5

e 10,5 B + Hub 104 ol %
A + Hub 35|

88

Versorgungsanschluss fur Schmierfett
(far mindestens 200 mm Hub)

29 Entluftungsanschluss

.—‘:E [

S —

Erforderlicher Abstand*s

[mm]
Kabelsteckerausfiihrung J K
Motoreinbaulage: Ausrichtung des Motorgehéuses (Rechtwinkliges Kabel) Gerade 115 -
Winkel 50%7 30
D1 D2 D3 D4 «7 Achten Sie auf einen Freiraum von 100 mm oder mehr fiir den
Anschluss des Kommunikationskabels fiir die Reglerkonfiguration.
17,8 78 ]
Kolbenstange Mitte Kolbenstange Mite S ﬂ Kolbenstange Mitte
0 ©
- }_‘ — ! Montagefliche S
— . \ D
= sy B Kolbenstange Mitte L -G
(Gehduseunterseite ® ' © =
47 " Gehauseunterseite / T / ﬂ a5 R
78 17,8 @ 4 S

+1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange gemaB den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke
die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.

%2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
%3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes ist je nach Produkt unterschiedlich.

#4

x5 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.

Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fiir das Kabelhandling.
Eine staubdichte Kappe (Buchse) fir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

#6

47

Abmessungen

[mm]
Hubbereich [mm] A B MC MD ML
(Ohne Motorbremse| Mit Motorbremse
10 bis 39 17 23,5
40 bis 100 190 251 765 32 31 40
101 bis 300 215 276 [100,6 62 46 60

O
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@-Antrieb (Eintache Bedienung |

Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Abmessungen: axialer Motor

25
EQY32DH

6 x MO
Gewindetiefe MR

@ XA H9 Tiefe XA

= ——— [ bs
EI @=ﬁ7' = \ — —_— Ih
77
mD \XX
Gegeniberiegendes Ende MC
L
[Ende Ausgangspostion] ML + Hub
Kolbenstangen-
Befrichshereich!  Ende Ausgangsposiion’2 o
Steckverbinder Kommunikation (M12)+6 [Gegendberligendes Ence] H Gewindetiefe C
o\ Hub W2 , g 4xot
; Schliisselweite Erforderlicher Abstand: J*  Gewindetiefe R
Steckverbinder [ Q/_‘ K4
Spannungsver- : > i
sorgung (M12) /? ‘ ?’j © //
! 5 = = -y o ==
Bl — w5 ;
L B + Hub X2 { (16) St |[LLm
27,8 A + Hub EH
v Versorgungsanschluss fir Schmierfett S
GroBe 25: fur mindestens 30 mm Hub

_Erforderlicher Abstand: K

Kabel/Montageansicht
des Winkelsteckers+s

*1

Paralleler 1/0-Anschluss (M12)

Gr6Be 32: fir mindestens 50 mm Hub

(30) Ventilations6ffnung
RA
7
— - — A\ N . -
: \ S
] ]
/_
g E (&
—1 Erforderlicher Abstand*s [mm]

XA XA H9 Kabelsteckerausfiihrung J K
XX (2:1) Gerade 115 —
Winkel 50%7 25

die anderen Werkstlcke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.

*2
*3
#4
x5

Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

[ 1 bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes ist je nach Produkt unterschiedlich.

Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und den Zusammenbau des Produkts.

Beriicksichtigen Sie diesen Platzbedarf fir das Kabelhandling.

«7 Achten Sie auf einen Freiraum von 100 mm oder mehr fiir den
Anschluss des Kommunikationskabels fiir die Reglerkonfiguration.

Der Bewegungsbereich der Kolbenstange gemaB den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke

«6 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fur den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.
Abmessungen [mm]
.| Hubbereich A X2
H [mm] | Ohne Motorbremse] M Motorbremse B |C|CV|D EH EV H J|K|L M| O1 R BRAISIT|U YV (0hng Motorbremse) Mit Motorbremse
15 bis 29 —
25 30 b!s 39 243,4 283,4 11029 13166,3| 20 | 44 |45,5|M8x1,25|24 |17 |14,5| 34 |M5x0,8| 8 74,5 45|46,5|1,5|57,8 126 166
40 bis 100 79,5
101 bis 400| 268,4 | 308,4 [127,9 104,5
200549 | 5578 | 302,8 |116,3 —
32 | 50 bis 100 ’ ’ "~|13|83,5| 25 | 51 |56,5|M8x1,25/31|22(18,5| 40 IM6x 1| 10| 86 |60| 61 1 169,8| 123 168
101 bis 500 287,8 | 332,8 |146,3 116
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
Groe H“?ﬁﬁ]?'ch MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | XB
15 bis 39 24 32 50
40 bis 100 42 41
25 | 101 bis 124 20 29 M5x0,8| 6,5 4 5
125 bis 200 59 49,5 75
201 bis 400 76 58
20 bis 39 22 36 50
40 bis 100 36 43
32 | 101 bis 124 25 30 M6x1 | 8,5 5 6
125 bis 200 53 5149 80
201 bis 500 70 60
48
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ]

Serie EQY[H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen
H
16 A
End-AuBengewinde: EQY25[1H B -0CM
32
C
= S
= j
3 =
Q  —
:chli]sselweite —
1
Schlisselweite K
H1
C1
L2
L1
End-AuBengewinde [mm]
# Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und Befestigungselement
GroBe | B1 | C1 |@D| Hi K L1 | L2 MM entnehmen Sie dem Web-Katalog.
+ Beachten Sie den Abschnitt ,Produktspezifische Sicherheitshinweise”
16 13 | 12 | 16 5 14 [245| 14 | M8x 1,25 (,Handhabung") im Web-Katalog, wenn Sie

Endbefestigungselemente wie z. B. Kniehebel oder Werkstiicke

25 | 22 [205] 20 | 8 [ 17 | 38 |235] M14x 15 montieren.

32 22 |120,5| 25 8 22 | 42 |23,5| M14x 1,5

# Die Abmessung L1 entspricht der Referenzposition. An dieser
Position, 2 mm am Ende.

H
16
FuBbefestigung: EQY%g Hé -0O0L
Cc

i a
LT uf

LL
. = LG
|| E—— .
=i : | I _I
s ] ——Ea% T
x| |y - Y [:x LX
LS + Hub LZ 4x@ LD
A + Hub
Montage nach auBen
i i
I u
Beiliegende Teile
- FuBbefestigung =]
- Gehauseschraube x| v
. LS + Hub LS1
FuBbefestigung [mm]
GroBe H“?:ﬁ:]”c" A | LS |[LSt|LL|WD|LG|LH|LT|X|LY|LZ| X | Y
30 bis 100 | 106,5 771
16 16,1| 54 | 66 | 28 | 24 | 23 | 48 (40,3| 62 | 9,2 | 5,8

101 bis 300 | 126,5 | 97,1

30 bis 100 | 142,3 | 104,5
25 - 19884 | 66 |35 | 30 | 26 | 57 |515| 71 [11,2| 58
101 bis 400 | 167,3 | 129,5

30 bis 100 | 160,8 | 119,1
32 - 192111,3| 66 | 4 36 |32 ]| 76 |[615] 90 [11,2| 7
101 bis 500 | 190,8 | 149,1

Werkstoff: Kohlenstoffstahl (chromatiert)
* Die Abmessung A entspricht der Referenzposition. An dieser Position, 2 mm am Ende.
* Wenn der Motor in paralleler Bauart rechts oder links montiert ist, muss das kopfseitige Befestigungselement nach auen montiert werden.
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@-Antrieb (Eintache Bedienung |

Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Abmessungen
H H
16_ A : 16 ,A
Flansch vorn: EQY25 [JH g -LILICF Flansch hinten: EQY 55 H g -LILI0IG
C
LL
= sz sz - g
| © [ © i
FT FX il
4xVFD - 4x@FD
+ Flr die EQY32 gibt es keinen Flansch hinten. ?T:I:fr?;nhde Teile
- Gehé&useschraube
Flansch vorn/hinten [mm]
GroBe | FD | FT |FV |[FX |FZ |LL | M
16 |66 | 8 |39 | 48 |60 | 25| —
25 | 55| 8 | 48 | 56 | 65 | 65| 34
32 | 55| 8 | 54|62 | 72 |10,5]| 40
Werkstoff: Stahl (Vernickelt)
16 H
Gabelbefestigung: EQY25H g -000ID
2
2 ¢
y -
; @ CD Bohrung
‘,’ :’ = :] H10 Achse d9
I | ol
=] ; 5
; ml
(o]V)
L CW| | RR
CL + Hub
Beiliegende Teile
A+ Hub - Gabelbefestigung
- Gehéuseschraube
- Bolzen fir Gabelbefestigung
- Sicherungsringe
= Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und Befestigungselement entnehmen Sie dem Web-Katalog.
Die Modelle und Abmessungen des Gabelbefestigung [mm]
Montagebligels und des Eingelenkbiigels q ich
entnehmen Sie bitte dem Webkatalog der aroge | Tubberelc A CL |(CB|CD|CT|CU|CW|CX|CZ| L |RR
Serie LEY. [mm]
16 |30bis100| 1284 | 1194 | 20 | 8 5 |12 |18 | 8 | 16 |105] 9

30 bis 100 | 166,2 | 156,2
25 101 bis 200] 191.2 | 1812 | — 10 | 56 | 14 | 20 | 18 | 36 [14,5]| 10
30 bis 100 | 185,6 | 175,6
32 101 bis 200] 215.6 | 2056 | 10| 6 | 14 | 22 | 18 | 36 [18,5]| 10

Werkstoff: Gusseisen (Beschichtung)
« Die MaBe A und CL beziehen sich auf das Gerat in der urspriinglichen Position. In dieser Position, 2 mm am Ende.
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Kolbenstangenausfiihrung/sSerie EQY[1H
Signalgebermontage

Korrekte Position des Signalgebers
Verwendbarer Signalgeber: D-M9L1(V), D-M9LIE(V), D-M9[IW(V), D-M9A(V)

Kolbenstangen-Betriebsbereich

(E) Hub (E)

q tﬁ

e ‘
A ‘ Schalter: nach links iB EQY25, 32

—— et —te
c Schalter: nach rechts D ’ = Signalgeberbefestigungsnut
Signalgeber-Position Abstand zur - ’
GroBe Hubbereich Montage nach links Montage nach rechts Ausgangsposition | Betriebsbereich

A B (& D E —
30 bis 100 21,5 33,5

16 105 bis 300 415 46,5 535 34,5 @ 2,9
30 bis 100 27 39

2 105 bis 400 52 225 64 50,5 @) 4.2
30 bis 100 30,5 42,5

32 105 bis 500 60,5 65,5 725 53,5 @) 49

+ Die in obiger Tabelle genannten Werte sind Richtwerte bei der Montage der Signalgeber flr die Hubenderfassung.
Uberpriifen Sie vor der endgiiltigen Einstellung des Signalgebers zunachst die Betriebsbedingungen.

+ Signalgeber und Motor kénnen nicht auf derselben Seite montiert werden.
Die Angaben zum Betriebsbereich sind Richtwerte einschlieBlich Hysterese, fur die keine Gewahrleistung tbernommen wird (Streuung etwa+30 %). Der

Wert kann je nach Umgebungsbedingungen erheblich abweichen.
* Beim Antrieb mit Flihrungsstange (EQYGLIH), kénnen die Signalgebers nicht hinter der Flihrungsbefestigung (in der unteren Nut der vorstehenden

Stangenseite) angebracht werden.

i;nalg_]ebermontage

Anzugsdrehmoment
fiir Signalgeber-Befestigungsschraube [nm)
Signalgebermodell Anzugsdrehmoment
D-M9LI(V)
D-M9LIE(V) 0,05 bis 0,15
D-M9[IW(V)
D-M9LIA(V) 0,05 bis 0,10

= Verwenden Sie zum Festziehen der Signalgeber-

Feinschraubendreher Befestigungsschraube (im Lieferumfang des Signal-
(Nicht als Zubehor enthalten) gebers enthalten) einen Feinschraubendreher mit
einem Griffdurchmesser von ca. 5 bis 6 mm.
©
q>‘°‘\%®
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Elektronischer Signalgeber
Direktmontageausfuhrung

D-M9N(V)/D-MOP(V)/D-M9B(V)

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit
reduziertem max. Strom
(2,5 bis 40 mA).

@ StandardméBig werden
flexible Kabel verwendet.

oW /
-

/

AAchtung

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird
eine andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschéadigt

Technische Daten Signalgeber

UK
CA

Weitere Details zu Produkten, die

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9L], D-M9LIV (mit Betriebsanzeige)

Signalgeber D-MON | D-M9NV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Abgang elektrischer Anschluss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom

max. 40 mA

2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

EIN: rote LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen dlbesténdigen Anschlusskabels

Signalgeber D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
Mantel AuBen-@ [mm] 02,6
. Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2-Draht (braun/blau)
Einzelader

AuBen-@ [mm|] 0,88

. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15

Leiter :

Litzen-Durchmesser [mm] @ 0,05

Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

+ Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

finden Sie im WEB-Katalog.

= Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabellédnge finden Sie im WEB-Katalog.

werden. Gewicht lql
]
Signalgeber D-MON(V) | D-M9P(V) D-M9B(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Abmessungen [mm]
D-Mo] D-MoL1V
©
[ © ‘
Q o . BN
= S 6 | Empfindlichste Position
™ 3 .
6_| Empfindlichste Position g Befestigungsschraube M2,5 x 4 L Gewindestift mit Schlitz
. S Betriebsanzeige
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L @ 5 75 03
Gewindestift mit Schiitz (Kegelkuppe) g / =
o
Betriebsanzeige ©26 sl SR
3| o / S o 15,9 ©
RN - o) o 195 <
1@=——<——¢— ‘
22,8
Ej‘ :
w0 oi
[«
4
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Elektronischer Signalgeber (Offner)
Direktmontageausfuhrung

D-M9NE(V)/D-M9PE(V)/D-M9BE(V)

Eingegossenes Kabel

@ Das Ausgangssignal ist
eingeschaltet, wenn der
Signalgeber nicht betatigt ist.

@ Einsetzbar in allen Serie, in
denen auch der D-M9
verwendbar ist.

D'kq'ﬁv ‘
ot p-WEE!
- - ///
AAchtung
| Sicherheitshinweise |

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am

Technische Daten Signalgeber

UK

Weitere Details zu Produkten, die

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9CIE, D-M9CIEV (mit Betriebsanzeige

Signalgeber D-MONE |D-MONEV| D-M9PE |D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Abgang elektrischer Anschluss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) -
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

EIN: rote LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen dlbestidndigen Anschlusskabels

Signalgeber D-MINE(V) | D-M9PE(V) [ D-M9BE(V)
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
. Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2-Draht (braun/blau)
Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter :

Litzen-Durchmesser [mm] 0,05

Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

+ Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers
finden Sie im WEB-Katalog.
+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabellédnge finden Sie im WEB-Katalog.

théuse angebrgchtgn S.chraube. Wird Gewicht (dl
eine andere als die mitgelieferte Schraube —
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden. Signalgeber D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M)*! 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z)*! 68 63
+1 Die Optionen 1 m und 5 m werden bei Eingang der Bestellung produziert.
Abmessungen (mm]
D-M9XE D-M9LIEV
©
o © :
Q o PN
+— S -~ .
| B B e = SN 8 6_| Empfindlichste Position
i 3
6 | Empfindlichste Position = Befestigungsschraube M2,5 x 4 L Gewindestift mit Schiitz
8 ] ’
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L 8 Betr|ebsanze|g2e 75 03
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe) 'g ’ ’
o
o Betriebsanzeige 026 z SERmON
1= © ©
ol % ‘ NG ~ 1?55 M
@=t—— 17— ‘
22,8
‘Ei :
0 o
(]
4
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige,
Direktmontageausfuhrung C ER

CA

D-MONW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V)V

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2,5 bis 40 mA).

@ StandardméaBig werden flexible
Kabel verwendet.

@ Die optimale Schaltposition kann
anhand der Farbe der leuchtenden
LED bestimmt werden.

(Rot — Griin < Rot)

AAchtung

\ Sicherheitshinweise

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird
eine andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschéadigt
werden.

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Technische Daten Signalgeber finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9[JW, D-M9LIWV (mit Betriebsanzeige)

Signalgeber D-M9NW |D-M9NWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
Abgang elekrischer Anschluss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN ‘ PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger ‘ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall | 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger
Kriechstrom 100 uA oder weniger bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger
Betriebsanzeige Betri‘ebsbereich_ ---------- R_ote LED Ieucr\tet.

Geeigneter Betriebsbereich -------- Grlne LED leuchtet.
Standard CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen lbesténdigen Anschlusskabels

Signalgeber D-MONW(V) | D-MOPW(V) | D-MIBW(V)
Mantel AuBen-@ [mm] 02,6
) Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2—Draht (braun/blau)
Einzelader

AuBen-0 [mm] @ 0,88

. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15

Leiter -

Litzen-Durchmesser [mm] @ 0,05

Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

= Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

finden Sie im WEB-Katalog.

+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht

]
Signalgeber D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9l W D-M9L WV %
©
o © I .
[aV]
— g 6 | Empfindlichste Position
R 3 | I
Empfindiichste Position 5 Befestlgungslschraub? M2,5x4 L Gewindestift mit Schlitz
S Betriebsanzeige
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L € 2 / 7,503
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe) 8
, . 026 < 1@<
Betriebsanzeige py
3| w S 1] @ 15,9 ©
A )| - 0 [aV] <t
™! i ) 19,5
1oty ——=— ¢ —}

22,8

9,5
2,6

IN
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e-Antrieb

Einfache Bedienung JIntegrierter Controller/Ausfilhrung mit Filhrungsstange

Serie EQYGLIH S.57

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

56
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder mit Flihrungsstange

Serie EQYG

Modellauswahl

Momentlast-Diagramm

Auswahlbedingungen
Vertikal Horizontal
L L L
m m
Einbauposition [ ] [ ]
[ " L

| |

) )
Max. 200 Uber 200

Max. Geschwindigkeit [mm/s]

»~@Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm®“

Gleitfihrung

Diagramme (D, @

Diagramme (5), ®*"

Diagramme @), ®*'

Lager

Kugelfiihrung

Diagramme @), @

Diagramme (9,

Diagramme @D, @

Vertikale Montage, Gleitlager

+1 Bei der Ausfihrung mit Gleitlager wird die Geschwindigkeit mit einer horizontalen/Momentlast begrenzt.

+ Die Grenze der vertikalen Belastung variiert je nach Steigung und
Verfahrgeschwindigkeit. Priifen Sie das , Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm®.

® 70 mm Hub oder weniger

@ Uber 75 mm Hub

100 100 SES r
Y’T% r
_ _ EQYG32ML]
5 X~ EQYG32M] ; =
g 10 E 10 —
1] 1] F
i EotCioNE 5 3 FEQYG16ML] ==
o & EQYG25ML] o EQYG25ML]
g 1 g
= 2
[0 [0}
m m
0.1 0,1
10 100 1000 10 100 1000
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm]
* Die Grenze der vertikalen Belastung variiert je nach ,,Steigung” und ,,Geschwindigkeit“.
Beachten Sie das ,,Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm* auf den Seiten 59 bis 64.
Vertikale Montage, Kugelfiihrung
(® 35 mm Hub oder weniger @ Uber 40 mm Hub
100 100
2 2
= 10 I~ = ~~._| EQYG32L[]
E EQYG32L0] e 10
17 : A FEQYG16L[]
g EQYG16LL] = — ~ c
© S ° EQYG25L0] i
= 1 EQYG25L[] g 1
3 3
m m
0.1 0,1
10 100 1000 10 100 1000
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm]

« Die Grenze der vertikalen Belastung variiert je nach ,,Steigung® und ,,Geschwindigkeit*.
Beachten Sie das ,,Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm* auf den Seiten 59 bis 64.
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Momentlast-Diagramm

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie E Q YGD H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Horizontale Montage, Gleitlager

® L =50mm max. Geschwindigkeit = max. 200 mm/s

® L =100 mm max. Geschwindigkeit = max. 200 mm/s

10 T T 10 - - —
5 f oM 1H ._QYGs2MDI- 5 — EQYG3oMLH
? -EQYG32MDL e ? e QY(I?.32|MDI-
— T~ {] = RN — L | |1
4 —— | EQYG25M M 2 IREEs/ EQYG25MLH
= 1EEQYG25MLUH= EQYG16MCH S = = —avoTenTH
& i f &  FEQYG25MIIH
—EQYG16MIH gy
3 QYG16MLH i [—EeavGiemL
o [ [ ] o L0
10 70 75100 1000 10 70 75 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]
@O L=50mm max. Geschwindigkeit = liber 200 mm/s L =100 mm max. Geschwindigkeit = Giber 200 mm/s
_ 10 _ 10 —
2 ] 2 —
T [EQYG32M[H e [EQYG32MOUH i
2 ——{ EQYG32MOH- o R EQYG32MOH-|
Ny L LL| T |l
8 EQYG25ME]I- ] R % EQvG2sMOHT— = EQYG25MLIH-+
= f T = T 1
3 EQYG16MUH{ [ -EQYG16MLIH 3 EQYG16MLIH- H-EQYG16MLIH
0,1 I S B [ 0,1 I [
10 7075 100 1000 10 7075 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]

Horizontale Montage, Kugelfiihrung

®L=50mm max. Geschwindigkeit = max. 200 mm/s

L =100 mm max. Geschwindigkeit = max. 200 mm/s

10 : : —F—F— 10 : T ——
T [EQYGI2LOH=— EQYG32LUH E; — = ——EQYG32L0]l
= — < [EQYG32LOH = EQYG?Z'TD."'
: = ~Eavazst T 3 ~ T L
» » | ~ 1
g 1 |EQYG25LOH] —~F I e — EQYG25LCIH ||
= o] QyaieL DHe = ' EQvG2LOHEE EQYG16LOHES
g —EQYG16LH] °  eav el

| |

8 f20][125 § 11 12012

10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000

Hub [mm] Hub [mm]
@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = iiber 200 mm/s @ L =100 mm max. Geschwindigkeit = iiber 200 mm/s

5 : ===== 5 0 FEQVG3aLOHE ===
= [EQYG32LOHI— i i = EQYG25LH —EQYG32L[H
E QvGs EQYG32LH| E Q\ — °\| |
2 7 - EQYG25LCH 2 ] ~ EQYG25LLH
S = QYG16LIH S Il
> [EQYG25L0H; S EQYGI6LIHE EQYG16LH
o) ] I =)
$ [ —EQYG16LHA g
© | ] 120[[125 ® o 120|125

T 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000

Hub [mm] Hub [mm]

Betriebsbereich bei Verwendung als Stopper

EQYGLCIM (Gleitlager)

/A\Achtung
g N Sicherheitshinweise :
o - = Bei Verwendung als Stopper ist ein Antrieb !
u“’ mit einem Hub von max. 30 mm zu wéhlen. :
- m # Die Serie EQYGLIL (Kugelfiihrung) kann
nicht als Anschlag eingesetzt werden.

*

Werkstiickkollisionen sind bei der Serie mit
der Fihrungsstange nicht zulassig (Abb. a). :
Das Gehause darf nicht auf das Ende

ogooo

%

Nutzlast m [kg]

. x f i Abb. b ' ar
|'I montiert werden. Es muss oben oder unten i . H H
montiert werden (Abb. b). ' ' HE I S H
: ; 5 10 20 30

40 50

Verfahrgeschwindigkeit w [m/min]
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@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYGLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

EQYG16LHA
Horizontal/Spindelsteigung 10 Vertikal/Spindelsteigung 10
20 T T 4,0
i ey ey ey ey p—— {3000 mm/s? 3,5
16 ~ —
T 14 A 2 30
> 12 *y = 2° 5000 mm/s?
10 S~ z 20 ®
;g. 8 2 : 3 1,5 AN
z 6 10000 mm/s g 10 3000 . ~\
5 4 2 s mm/s O N
b4 H 05 | | SN
(2) 1 O:O | | e
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 5 Vertikal/Spindelsteigung 5
30 : 7
25 = 3000 mm/s2__| 6
3 20 T~~o T 5 n
= N = 4 > 2—|
= 15 SN ; 5000 mm/s2 TSOOO mm/s
3 10 10000 mm/s2” | S g 3 O
° N 2 N
5 5 2
b4 1
0 0
0 50 100 200 250 300 350 400 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQYG16LHC
Horizontal/Spindelsteigung 2,5 Vertikal/Spindelsteigung 2,5
45 12
40 | 3000 mm/s?
a5 | 10 =
S 30 3000 mm/s2 T 3 AN
= = 5000 mm/s2 N,
z = 6
5 20 10000 mm/s? 7
50 y ¢
- >
2 z 2
0 0
0 25 50 75 100 125 150 175 200 0 50 100 150 200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie E Q YGD H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

EQYG16MHA
Horizontal/Spindelsteigung 10 Vertikal/Spindelsteigung 10
20 T T 4,0
12________________ _____ ——3000 mm/s? 3,5
gn ‘4\ g :23’2 3000 mm/s?.
— 12 ’
= 10 3 = 20 N
B 8 815 \
g 6 10000 mm/s? 8 1o 5000 mm/s2 S
z 3 Z 05 N
0 0,0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 5 Vertikal/Spindelsteigung 5
30 | 7
25 - 3000 mm/s2__| 6
L —_ Ty
§ 20 ~ Sso g 5 A
= 15 — 3 4 5000 mm/32><3°°0 mm/s2— |
B 1 10000 mm/sz | g 3 K
B g ? N
=}
z 9 Z 1
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQYG16MHC
Horizontal/Spindelsteigung 2,5 Vertikal/Spindelsteigung 2,5
45 I 12 ‘
40 10 3000 mm/s?__|
35 ' V4
5 30 3000 mm/s? T g X
X —
= 2 2 o N
g s 10000 mm/s? § . 5000 mm/s2
L N
3 12 2 o
0 0
0 25 50 75 100 125 150 175 200 0 50 100 150 200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYGLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

Horizontal/Spindelsteigung 20 Vertikal/Spindelsteigung 20
9 ; 25
8 ~< 3000 mm/s2
7 = << _. 20
9 6 = ~<2 2 15 5000 mm/s?
= 5 Y s
=, —~ S~ % 3000 mm/s?
7 4 10000 mm/s2”| T~ | 8 1.0 3
N 2 3 5 s
2 1 : =z 05
0 1 0,0
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 12 Vertikal/Spindelsteigung 12
35 9
30 ‘ 8
‘ 7
— L L L L L L ELLS 2 = ~
5 25 ~ < 3000 mm/s g 6 K _ 3000 mm/s?
= 20 - = 5 J
; ~~ .. N& ~
5 15 ~ - g 4 000 = \“.
© S & 3 mm/s
N 10 SR .~
E) 5 2 z
z ‘|0000 n‘1m/s 1
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 6 Vertikal/Spindelsteigung 6
45 | 16 | |
40 14" P
35 N /3000 mm/s? 1 S~d ! !
S 30 V4 5] . 3000 mm/s2
= N : S
z 2 N\ = 8 ~I~
Z 20 > % .
g 15 10000 mm/s2 ke s 6 G
TS 10 X 5 4 5000 mm/s2 Rae
2 5 N Z 2 \7»
0 I 0
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 3 Vertikal/Spindelsteigung 3
80 35
70 << K
= 60 ‘~ @ 25 Ss
2 5 N 3000 mm/s? -;- N /3000 mm/s?
20 <
E 40 R ~C % 15 5000 mm/s? NS
I 30 10000 mm/s? NS = NOS.
5 20 \\ S g 0 \\-\
p=4 10 SN~ 5 \; ~
0 1 0 N
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie E Q YGD H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

Horizontal/Spindelsteigung 20 Vertikal/Spindelsteigung 20
9 : 1,5
8 ~< [ 3000 mm/s? ‘
— s S 3000 mm/s?
2 6 S~ Z 1
=, N \
= ~ : \
7 2 k7
2 3 10000 mm/s % 05 \
5 2 E; 5000 mm/s?
z 4
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 12 Vertikal/Spindelsteigung 12
35 9,0 |
30 80 3000 mm/s?
Pl oo > 7’0 NS
E; N 3000 mm/s? x 6,0 X,
E 20 “,,\ 2 50 S
~ “—
g 0 s £ 5o
N 10 3 .g 2’0 S
> 5 2 SR z 7 D
Z 10000 mm/s 1,0 5000 mm/s2~ -~
0 ‘ ‘ 0,0 1 Se
0 100 200 300 400 500 600 700 800 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 6 Vertikal/Spindelsteigung 6
70 16
60 1 — N
‘ — 12 ~~s 3000 mm/s2
= 50 /3000 mm/s2 2 A
X — ~
z ¥ e = s I
= 30 z 3
g S - © 6 ~ .
N 20 N ¥y 5000 mm/s? X&e
2 10 10000 mm‘/o’ h Z 2 Ray
0 0
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 3 Vertikal/Spindelsteigung 3
80 | 35 | |
70 30
~ I
~ —, T Fm==pE===r===%_" 3000 mm/s?
= 60 S /3000 mm/s2—— B 25 “<
'; 50 S = 20 S
z 40 g % s 5000 mm/s?” T8N
g %0 a ~ % '\\\
N 20 10000 mm/s2 T~ s ¥ 10 N~
Z 10 \\: z 5 \\‘ \\
0 ‘I 0 ‘\ \
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYGLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

Horizontal/Spindelsteigung 24 Vertikal/Spindelsteigung 24
35 1,2
30 ‘ ‘ 1 3000 mm/s?
\\\ [ [ L . \ '} /
x'a 25 ~~/3000 mm/s g 0,8 \‘
= 20 < z \ \
= s . 5 \[V
T ~ 3
é 10 \ ~~ % 0w4 A )
N ~ 5 1
ER 10000 mm/s? ~ Sod 2 o2 5000 mm/s? v
h \ \
0 0 x
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 16 Vertikal/Spindelsteigung 16
60 12
50 ‘ ‘ 210) S — T |
< — S 3000 mm/s?
— ~ 2 o ~
T 4 \w 3000 mm/s 2 4 3 ,(
= 30 e s 6 B
I ~ E ~
7] ~ % ~
8 20 s N N 4 \\ Sa
Z 40 10000 mm/s2” | S0 z 5000 mm/s? oo
—~—~. \.\
0 ‘ ‘ 0 ~a, |
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 8 Vertikal/Spindelsteigung 8
100 | | 30 ; ‘
90 S } ; o5 3000 mm/s?
—, 80 S 3000 mm/s2 = PFe=rC
2 0 7 < 20 —=
= 60 &
; 50 AN L i 15 .
k7 ~
g 40 95 N 10 5000 mm/s? 7\ S
N 30 10000 mm/s? s E] N
2 20 ~ z 5 \
N3 ~
10 2
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 4 Vertikal/Spindelsteigung 4
120 50
100 ‘ ‘ jg EFe=e==g
T o S 3000 mm/s? B 35 RN
= = ~
> ~.< z 0 \\~ ~ 3000 mm/s?
Z 60 - % £ 25 ~{ et
£ 40 ~L I 5z 2 ~3-
g /\\‘“\ § 15 5000 mm/s \§~
z 20 s mn"l/=" >~ " S
0 0 ‘ —
0 25 5 75 100 125 150 175 200 225 0 20 40 60 80 100 120 140 160 180
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
63

O




Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie E Q YGD H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

+ Die folgenden Diagramme zeigen Werte, in Verbindung mit einer externen Fiihrung.

Horizontal/Spindelsteigung 24 Vertikal/Spindelsteigung 24
35 1,5
50 | |
R S 5 3000 mm/s?
= ~ 3000 mm/s? = 1 |
2 20 o = X
Z 15 h2 3 N
¥ 10 S~ S N C
= =2
4 2 S \
5 10000 mm/s’ P~ ~ 5000 mm/s2 \
0 hJ 0 | | (N
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 16 Vertikal/Spindelsteigung 16
60 12
50 ‘ 5 10— 1" """Ts ‘
El Se_ |,3000 mm/s? 2 N 3000 mm/s?
S 0 = 8
~ ..
% 30 S 2 6 o S
g 20 T~ *\\\ g 4 ~ ~~‘
= 10000 mm/s? Mo z S
10 ‘ ‘ \‘Q 2 5000 mm/s? 7\\\ S~s
0 \ 0 ‘ ‘ -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 8 Vertikal/Spindelsteigung 8
100 ‘ | 30 ; ;
90 S 3000 mm/s2
—= 80 N 3000 mm/s? S 25----../
2 70 AN < ~o
= N = 20
2 60 So >
% 50 & @ 15 ~
1%} g ©
8 4 ~ «
5w 10000 mm/s? N ERRL EROCI e 7\\\
=2 N
G : ~
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 4 Vertikal/Spindelsteigung 4
120 50
100 ‘ 5 soF=====
—_ o ~
2 5 Sso 3000 mm/s? = gg e S
z Y = 3 S 2
% 60 ~ Sl g 25 {‘ 3000 mm/s
© = -
g 40 \\~~~\ % ?g NS
p=4 ~
zZ 10000 mm/s? \‘\\ 1g 500‘0 mm/s? SNa.
0 0 ‘ ~~
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
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@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYGLH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Zulassiges Drehmoment der Platte: T

Drehmoment: T [N-m] TIN'm
‘ Serie Hub [mm]

30 50 100 200 300

| i B | EQYG16M 0,70 0,57 1,05 0,56 -

EQYG16L 0,82 1,48 0,97 0,57 -

‘ EQYG25M 1,56 1,29 3,50 2,18 1,36

EQYG25L 1,52 3,57 2,47 2,05 1,44

EQYG32M 2,55 2,09 5,39 3,26 1,88

EQYG32L 2,80 5,76 4,05 3,23 2,32

Verdrehgenauigkeit der Platte: 6
. Verdrehgenauigkeit 6
GroB
| e EQYGCIM EQYGLIL
] ) _ +0 16 0.06° 0,05°
- 2 0,04°
| 32 0,05° ’
Abweichung der Platte: 6
[mm
. Hub [mm]

) Serie 30 50 100 200 300

Jﬁ EQYG16M +0,20 40,25 +0,24 +0,27 -

i - = EQYG16L +0,13 +0,12 +0,17 +0,19 —
+5JT EQYG25M | 0,26 +0,31 40,25 40,38 40,36
EQYG25L 40,13 +0,13 +0,17 40,20 40,23
EQYG32M | 0,23 +0,29 +0,23 40,36 +0,34
EQYG32L 40,11 +0,11 +0,15 40,19 +0,22
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Diagramm der Kraftumwandlung (Flihrung)

e Antrleb [ Einfache Bedlenung

Modellauswahl Serie E Q YGD H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

EQYG16[H
200 , .
St+igung 2,5: EQYGIGHC
150 Steigung 5: EQYG16HB

Steigung 10: EQYG16HA

100

Kraft [N]

50

Max.25% |

]

0
20 25

L HE

3 5

40 45 50
Einstellwert der Schubkraft (%)

Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkratt (%)

Einschaltdauer [%] |Kontinuierliche Schubzeit [min]

Max. 40 °C Max. 45 100 Uneingeschrénkt
EQYG25[ H
600 . ; .
| Steigung 3: EQYG25HC
500 Steigung 6: EQYG25HB
400 Steigung 12; EQYG25HA 5/
= Steigung 20: EQYG25HH
= 300
E )/
e i
/
100 - — |
Max. 25 % Max. 50 %
. e 0%
20 25 30 35 40 45 50 55

Einstellwert der Schubkraft (%)

Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkratt (%)

Einschaltdauer [%] (Kontinuierliche Schubzeit [min]

Max. 40 °C Max. 50 100 Uneingeschrankt
EQYG32[ H
1000 | Steigung 4: EQYG32HC
800 Steigung 8: EQYG32HB

Ste‘

gung 16: EQYG32HA |
600 {Steigung 24: EQYG32HH

R

z
5 A\
S 400
—
< AA/
200
N—
Max. 30 % >;ﬁ—’——/< Max 70%
0
20 30 40 50 60 70 80

Einstellwert der Schubkraft (%)

Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft (%)

Einschaltdauer [%] [Kontinuierliche Schubzeit [min]

Max. 40 °C

Max. 70 100

Uneingeschrankt

O

<Grenzwerte fiir vertikal aufwérts gerichtete Schubanwendungen>
Fir vertikale Lasten (aufwarts) stellen Sie die Schubkraft auf den unten
angegebenen Maximalwert ein und Uberschreiten wéhrend des Betriebs
nicht die Nutzlast.

Serie eEQyGi6)' 0| EQYyG2s)'O) EQYG32Y'[]

Steigung A/ B CIHIA(IB|C/ H|/A|B|C
Nutzlast[kg] |05| 1 |25|05(15| 4 | 9 |05[25| 7 | 16
Schubkraft 45 % 50 % 70 %

svC %
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

e-Antrieb [Einfache Bedienung]|

Integrierter Controller/Ausfiihrung mit Filhrungsstange

Serie EQYG

C€ 2§ G

Bestellschliissel

EQYG|25

H Eeavais, 25, 32

L

-B|6

M
6

®— 0O

B
06

50
60 60

ﬂ GroBe Q Lagerausfiihrung 9 Motoreinbaulage/Ausrichtung des Motorgehauses™' *2
16 M Gleitfihrung Symbol Einbaulage des Motors Ausrichtung des Motorgehduses| ~ GréBe
25 L Kugelfiihrung — | Parallele Ausfiihrung filr Montage oben - 16/25/32
32 D — 25/32

D1 Linke Seite
D2 Gerade Rechte Seite 16
D3 Oberseite
D4 Unterseite
9 Motorausfiihrung 6 Steigung [mm)] e Hub [mm]
H Batterieloser Absolut-Encoder Symbol| EQYG16 | EQYG25 | EQYG32 30 30
(Schrittmotor 24 VDC) H — 20 24 bis bis
A 10 12 16 300 300
B 5 6 8
c 25 3 2 % Einzelheiten entnehmen Sie aus der nach-

0 Motoroption

6 Controller-Position

Q Paralleleingang

folgenden Tabelle der verfligbaren Hiibe.

montierten Motors bei Hiben bis 100 mm.

- Ohne Option ‘ B ‘ Integrierter Controller | 5 NPN
B Mit Motorbremse 6 PNP
Verfiigbare Hiibe
. Hub [mm] 1 Motoreinbaulage: Bei der parallelen Ausfiihrung stehen c_l_ie Module mit den
GroBe 30 | 50 1100 | 150 | 200 | 250 | 300 |Herstelloarer Hubbereich folgenden GréBen und Hilben aus dem Gehéuse lber. Uberpriifen Sie vor
- der Modellauswahl, ob es mit Werkstticken in Beriihrung kommt.
16 hd hd hod hd d — — 10 bis 200 -EQYG16 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm
25 ® e o o o o o 15 bis 300 -EQYG25 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm
32 [ [ ) @ [ ) ) [ [ ) 20 bis 300 -EQYG32 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm, mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm

«2 Es gibt Einschrénkungen fiir die BaugréBe 2 5/3 2 des oben seitlich parallel

Fiir Details zu elektronischen Signalgebern siehe Seiten 51 bis 54.

Verwendung von Signalgebern fiir die Ausfiihrung mit Fiihrungsstange/EQYG
-Signalgeber miissen von der Vorderseite aus eingesetzt werden, wobei die Stange (Platte) herausragen muss.
-Die Signalgeber kénnen nicht hinter dem Anbauteil der Fiihrung (in der unteren Nut an der Seite der hervorste-
henden Stange) montiert werden.
-Wenden Sie sich an SMC, wenn ein Signalgeber in der unteren Nut an der Seite der hervorstehenden Stange
montiert werden muss, da dies nur als Sonderanfertigung erhéltlich ist.

SVC

O
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@-Antrieb (Eintache Bedienung )

S

erie EQYGLIH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Serie EQYG16Y'(H EQYG25Y'[H EQYG32Y'H
Hub [mm] 30 bis 200 30 bis 300 30 bis 300
N 1 Horizontal 17 25 40 8 26 40 70 30 50 90 100
utzlast [kg] -
Vertikal 2,5 5,5 10 1 7 15 29 1 11 24 44
3 Schubkraft [N]*2 *3 *4 23 bis 41 | 44 bis 80 |86 bis 154| 41 bis 81 |67 bis 135(132 bis 265(255 bis 51160 bis 140|90 bis 209(176 bis 411341 bis 796
-g Geschwindigkeit [mm/s] 15 bis 700| 8 bis 350 | 4 bis 175 |30 bis 900{18 bis 700| 9 bis 450 | 5 bis 225 |30 bis 850(24 bis 800(12 bis 400| 6 bis 200
5 Max. Beschleunigung/ Horizontal 10000
4 Verzégerung [mm/s?] Vertikal 5000
2 [ Schubgeschwindigkeit [mm/s2]*S 25 \ 35 \ 30
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
0 | Umkehrspiel [mm]*® Max. 0,1
£ | steigung [mm] 10 [ 5 [ 25 [ 20 [ 12 ] 6 | 3 [ 24 ] 16 [ 8 | 4
-2 | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]*7 50/20
‘S | Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (EQYGLIH), Kugelumlaufspindel (EQYGLICIDH)
= | Fiihrung Gleitlager (EQYGLIM), Kugelfihrung (EQYGLIL)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
Schutzart IP40
. MotorgroBe 028 42 [ 56,4
2 §| Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC,
ég Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
ﬁg Versorgungsspannung [V] 24\VDC £10 %
Leistungsaufnahme [W]*8 *9 Max. Leistung 82 [ Max. Leistung 86 [ Max. Leistung 109
g g| Ausfiihrung*'° Spannungsfreie Funktionsweise
5| Haltekraft [N] 25 | 54 | o8 10 [ 69 [ 147 [ 284 10 [ 108 [ 235 | 431
EE Leistungsaufnahme [W]*° 2,9 5 5
22| Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

i1

#2
*3

w4
#5

*6
w7

#8

#9
%10

69

Horizontal: Bitte verwenden Sie eine externe Fuhrung (Reibungskoeffizient: max. 0,1). Der Maximalwert der Nutzlast. Die tatsdchliche Nutzlast und die
Verfahrgeschwindigkeit &ndern sich je nach dem Zustand der externen Fuhrung.
Die Geschwindigkeit, die Beschleunigung und die Einschaltdauer in Abhangigkeit von der Nutzlast entnehmen Sie bitte dem
,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm* im Katalog.

Vertikal: Wenn die Kolbenstange vertikal ausgerichtet ist oder eine radiale Last auf die Kolbenstange ausgetbt wird, verwenden Sie bitte eine externe
Fuhrung (Reibungskoeffizient: max. 0,1). Der Maximalwert der Nutzlast. Die tatsachliche Nutzlast und die Verfahrgeschwindigkeit &ndern sich
je nach dem Zustand der externen Fiihrung.

Die Geschwindigkeit, die Beschleunigung und die Einschaltdauer in Abhangigkeit von der Nutzlast entnehmen Sie bitte dem
»,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm* im Katalog.

Die Werte in () geben die max. Beschleunigung/Verzégerung an.

Setzen Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungsgeschwindigkeit auf max. 10000 [mm/s?] fir die horizontale Richtung und max. 5000 [mm/s?] fiir die vertikale Richtung.

Die Genauigkeit der Schubkraft betragt £20 % (F.S.).

Die Sollwerte der Schubkraft von EQYG16[JH betragen 25 % bis 45 %, bei EQYG25[H 25 % bis 50 % und bei EQYG32[JH 30 % bis 70 %.

Die Schubkraftwerte sind von der Einschaltdauer und der Vorschubgeschwindigkeit abhéngig. Beachten Sie das , Kraftumwandlungsdiagramm® auf Seite 66.

Geschwindigkeit und Schubkraft kdnnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet,

nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)

Die zulassige Geschwindigkeit fiir den Schubbetrieb. Wird eine Last im Schubbetrieb bewegt, darf die Kraft den Wert der max. vertikalen Nutzlast

nicht Uberschreiten.

Ein Referenzwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb

StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion

aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur

Gewindespindel durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Die max. Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung

verwendet werden.

Fur einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse hinzugerechnet werden.
Nur mit Motorbremse

O
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Gewicht

e-Antrieb[ Einfache Bedienung |

Integrierter Controller/Ausfiihrung mit Fiihrungsstange Serie E Q YGDH

Oberer Parallelschaltmotor

Serie EQYG16MCH EQYG25MCH EQYG32M[H
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Gewicht [kg] 1,10 | 1,23 | 1,48 | 1,79 | 2,02 | 2,23 | 2,42 | 2,74 | 3,16 | 3,50 | 3,84 | 4,10 | 3,56 | 3,82 | 4,37 | 4,93 | 5,60 | 6,09 | 6,53
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,19 0,31 0,58

Serie EQYG16L[H EQYG25LH EQYG32L[H
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Gewicht [kg] 1,111,231 1,42 1,73 |1,94 (2,24 |2,45|2,69 |3,12|3,38| 3,70 | 3,94 | 3,56 | 3,83 | 4,22 | 4,77 | 5,31 | 5,82 | 6,21
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,19 0,31 0,58
Axialer Motor

Serie EQYG16M[H EQYG25M[H EQYG32M[H
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Gewicht [kg] 1,09 1,21 | 1,46 | 1,77 | 2,01 | 2,09 | 2,28 | 2,60 | 3,02 | 3,36 | 3,70 | 3,96 | 3,37 | 3,63 | 4,18 | 4,74 | 5,41 | 5,90 | 6,34
Zusatzgewicht mit Vertiegelung [kg] 0,19 0,31 0,58

Serie EQYG16LCH EQYG25LCH EQYG32L[H
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Gewicht [kg] 1,10 | 1,21 | 1,40 | 1,71 | 1,93 | 2,10 | 2,31 | 2,565 | 2,98 | 3,24 | 3,56 | 3,80 | 3,37 | 3,64 | 4,03 | 4,58 | 5,12 | 5,63 | 6,02
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,19 0,31 0,58
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@-Antrieb (Eintache Bedienung )

Serie EQYGLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion

S E

Axialer Motor

71
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e-Antrieb[ Einfache Bedienung |

Integrierter Controller/Ausfiihrung mit Fiihrungsstange Serie E Q YGDH

Konstruktion
EQYGLIM EQYGLIM: max. 50 Hub
rj?z% lgi—?
b+ P
O
\ of
I - 746« B - O
O
EQYGLIL EQYG16L: max. 30 Hub
o @ EQYG ZL: max. 100 Hub
e —
]
] o0l
B
s EQYG16L: iiber 30 Hub, max. 100 Hub
—r - %%? - © F ]
[0
D @
EQYGLIL: iiber 100 Hub
)
Stiickliste
Nr. Beschreibung Werkstoff Anm. Nr. Beschreibung Werkstoff Anm.
1 | Gehduse Aluminiumlegierung Eloxiert 29 | Zylinderschraube fiir Plattenbefestigung Kohlenstoffstahl Vernickelt
2 | Kugelumlaufspindel — 30 | Fiihrung Zylinderschraube Kohlenstoffstahl Vernickelt
3 | Kolben Aluminiumlegierung 31 | Gleitfithrung Lagerlegierung
4 | Kolbenstange Rostfreier Stahl Hartverchromt 32 | Weicher Abstreifer Filz
5 | Faltenbalg Aluminiumlegierung 33 | Halter Kunstharz
6 | Lagerhalter Aluminiumlegierung 34 | Sicherungsring Federstahl Phosphatiert
7 | Verdrehsicherung Kunstharz 35 | Kugelbuchse —
8 | Buchse (Innengewinde) Automatenstahl Vernickelt 36 | Distanzstiick Aluminiumlegierung Chromatiert
9 | Gleitlager Lagerlegierung
:(1) :/Iaagger:et - Ersatzteile (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben)/Riemen
12 | Kolbenfiihrungshandhalterung Rostfreier Stahl Min. 101 mm Hub N Clisli) Bestell-Nr.
m - 16 LE-D-2-7
13 | Kolbenfiihrungsband Kunstharz Min. 101 mm Hub
- - — - 25 25 LE-D-19-3
14 | Schrauben-Riemenscheibe/Nabe | Aluminiumlegierung 32 LE-D-194
15 | Motor-Riemenscheibe/Nabe | Aluminiumlegierung
16 | Dichtung NBR
17 | Sicherungsring Stahl fiir Feder Ersatzteile/Schmierfett
18 | Motoradapter Aluminiumlegierung Eloxiert Bereich Bestell-Nr.
19 | Motor - Kolb GR-S-010 (10 g)
20 | Motorgehiuse Aluminiumlegierung Eloxiert olbenstange GR-S-020 (20 g)
21 | Anschluss —
22 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
23 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss Beschichtung
24 | Riickfiihrblech Aluminium-Druckguss Beschichtung
25 | Riemen —
26 | Fiihrungsbefestigung | Aluminiumlegierung Eloxiert
27 | Fihrungsstange Kohlenstoffstahl
28 | Platte Aluminiumlegierung Eloxiert

O
2
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@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYGLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fir Montage oben

EQYG16H L + Hub
o 4 x M5 x 0,8 Gewindetiefe 10 2xM4x0,7
© g @3Ho (9%Tiefe3 4 x @ 4,3 durchgehend Gewindetiefe 5,5
& 1
< o : _ i
8|3 T e
e &
1 . _ _ !
09 xx
N wB
ol
€ 6,5 WA
|3 | T@3H (0%*) (0.5, | (C) WC + Hub
Platzbedarf: J*4
115 35,6
XX (2:1) Y (2:1) Ende Ausgangs- (6) (Mit Motorbremse: © 246
position ~ 176) o :
. S Gegeniberliegendes Ende  [gegentiberlie- l Setup-Kommunikationsstecker (M12)6
° it An1#3 %2
axMaxoy | [EndeAusoangspositon}® - gendes Ende]™ - Paralleler l/0-Anschluss (M12)
Gewindetiefe 7, [2]y_ Hub 2 Kolbenstangen- ol & ﬂ
Betriebsbereich*! 7 ol Q B Spannungsversorgungsstecker (M12)
e %ZU: i} durch-
el ol T 6.5 XX 4 x M5 x 0,8 gehend
P ? & u': —\ -
™~ . \ T T
o = i e e
) g ’ T )
T T 25'5 44 0,025\ Tj;
35 79 Q@3H9 (g )T|efe 3
69 83
B + Hub
A + Hub
| Position der Ventilationséffnung | a8 Schmierfett-Versorgungsanschluss
Ventilations (Fur Hub 200 mm oder mehr)
o6ffnung (20) Riemengehaduse
| Riickfiihrblech . n )
— "i==l|| -
o o a)|
L ] [ ]
Platzbedarf** [mm]
Anschlusskabel J
Gerade 115

« Der rechtwinklige Stecker kann nicht verwendet werden.

#1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange geméaB den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke
die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.

x2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

%3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

x4 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und die Montage des Produkts
Sehen Sie diesen Platz flr die Kabelfliihrung vor. Bestellen Sie das Kabel separat.

x5 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

EQYG16M, EQYG16L gemeinsam [mm]
Hubbereich [mm] A B C WA WB wC
30 bis 35 37 25 19
40 bis 100 13,5 9 52 40 26,5 %5
105 bis 200 133,5 115 82 70 | 415 75
EQYG16M (Gleitlager) mm] EQYG16L (Kugelfiihrung [mm]
Hubbereich [mm] L DB Hubbereich [mm] L DB
30 bis 60 51,5 30 bis 100 75 8
65 bis 100 74,5 10 105 bis 200 105
105 bis 200 105
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e-AntriEb[ Einfache Bedienung |

Integrierter Controller/Ausfiihrung mit Fiihrungsstange Serie E Q YGDH

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fir Montage oben

25 L + Hub
EQYG 32 m 4 x OA Gewindetiefe OB 2 x NA
O [ @XAH9(5™)TeleXA 4x@Gdurchgehend  Gewindetiefe NC )
S [ \ 2
EQYGLM (Gleitlager) ) — : : — XA Ho (465
| — XA ‘ (9")
GroBe|Hubbereich| L |DB < © é‘ ‘
ol o) - 1 - - - 2 x XX (2:1)
30 bis 55 | 67,5 O | : ===
2 o0 i 300 138 | o - - ; : Platzbedarf"* [mm]
30bis50 | 72 (0.5) xx Anschlusskabel J2
32 [55bis 180 | 107 | 16 , WBWA Gerade 115
TR LT WC + Hub Spannungsversorgungsstecker (M12)
Gegenliberliegendes Ende Ende Ausgangsposition
[Ende Ausgangsposition]*3 [gegeniiberliegendes Ende]2 ‘ Platzbedarf: J*4 X2 v
\ (16) 27,8
2 Hub 2 Kolbenst b Setup-Kommunikationsstecker (M12)">
olbenstangen- —r
% o . Betriebsbereich*! R\ q 5 N Xl(\ o Paralleler I/0-Anschluss (M12)
i 4x _
F T N
1 | Gewindetiefe NB == ‘ (FC) %HI}-, 4 uv 4 x OA durchgehend
A "Lox B
- > i-{-= : - - - - - - > 7
g @ = \L.?"f LY w4 O—F—¢ L4
a U=},
@ XA H9 ('3
N %] [\ =) X Tiefe XA
- © ; FA| | | FB =
0,5 C YA
EB . (BLEa ¥ EH
0,5) L@ B + Hub
Y (2:1) A + Hub
" Schmierfett-Versorgungsanschluss
EQYGLLL (Kugeffiihrung) o] RA g[éﬁBeszzs :fl_‘_ﬁrHHLi)bseE)o mm c(zjder mehh; [ Position der Ventilationsbffnung |
robe Tur AU mm odaer menr,
GroBe|Hubbereich| L |DB .
\ 1 Ventilationsoffnung ~ (30) Riemengehduse
30 bis 110 | 91 o ol e
Rickfuhrblech
25 (115 bis 190| 115 | 10 = = - ‘ R
195 bis 300| 133 %ﬂﬂ | i
30bis 110 | 97,5 o o] e
32 |115 bis 190| 116,5 | 13 | ]
195 bis 300| 134 #1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange gemaB den Sehen Sie diesen Platz fir die Kabelfthrung vor.

Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange
angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstticke oder Anlagenteile im
Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.
%2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
*3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
4 Der Platzbedarf fiir den Anschluss der verschiedenen Kabel und die

5 Eine staubdichte Kappe (Buchse) flir den Setup-

Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.
# Bei den GroBen 25 und 32 kénnen unter den folgenden Bedingungen
keine Durchgangsbohrungen verwendet werden. Ohne Motorbremse:
max. 50 mm Hub, mit Motorbremse: max. 100 mm Hub

Montage des Produkts
EQYGLIM, EQYGLIL gemeinsam [mm]
GroBe| Hubbereich| A B (] CV (DA EA|EB|EH| EV |FA| FB FC | G | GA H J K| M NA
S0bis35 | 4475 | 4oo [ 90
40 bis 100 675
25 [105 bis 120 "~ | 66,3 |20 | 46 | 85 |103| 52,3 | 11 | 14,5 | 12,5 | 54 | 40,3 | 121,4 | 30,8 | 29 | 34 | M5x 0,8
125 bis 200| 172,5 | 147 [ 845
205 bis 300 102
30 bis 35 55
40bis49 | 166 | 1355
32 150%%1110200 68 | 835 | 25|60 |101|123| 638 | 12 | 185 | 16,5 | 54 | 50,3 | 1496 | 38,3 | 30 | 40 | M6 x 1,0
125 bis 200| 196 | 165,5 | 85
205 bis 300 102
. . X2
GroBe| Hubbereich| NB | NC OA OB/P| Q| RA |S|T|U V |WA| WB |WC| X e Nobenss Vo XA (XB| YA | Z
30 bis 35 74,5 3 | 26 | ,
40 bis 100 79,5 50 | 335
25 [105bis120| 7 | 6,5|M6x1,0| 12 | 80 | 18 30 | 95 | 6,8 57,8 ’ 54 | 144 184 | 4 | 5 | 32,285
125 bis 200 104,5 70 | 435 | 95
205 bis 300 85 | 51
30 bis 35 _ 40 | 28,5
40 bis 49 75
32 150%%35110200 10 | 85 |Mex1,0| 12 | 95 | 28 |88 1 40 |117| 7,3 | 69,8 | 50 | 33:° 64 | 144 189 | 5 | 6 | 39,1 |85
125 bis 200 116 70 | 435 | 105
205 bis 300 85 | 51
74



@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYGLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

L + Hub
EQYG16DLIH m 4XM6 % 08 Gewindefiefe 10 < )
[=] 0029 Ty 4x0 4,3 durchgehend =
s 03H9 4% Tiete 3 g 2 x M4 x 0.7
h Gewindetiefe 5,5
; = ewindetiefe 3 3He (4% i 05 ] ©
r—— _
——— - i XX (2:1) Y (2:1)
05) \X\X ! " Platzbedarf*“ [mm]
WB Anschlusskabel J K
5 WA Gerade 115 -
N WC + Hub Rechter Winkel 50%6 25
%6 Sehen Sie min. 100 mm Platz fiir den Anschluss des
358 Kommunikationskabels fiir die Einstellung des Controllers vor.
! Gegeniiberliegendes Ende  Ende Ausgangsposition Platzbedarf: J*4
Setup-Kommunikations- o  [EndeAusgangsposition]®  [gegenuberliegendes Ende]* (16)
stecker (M12) ‘cgl 2l Hub 5 e 4 x M5 x 0,8 durchgehend
Paralleler 1/0-An- Kolbenstangen-Betriebsbereich*! ' o
schluss (M12) N
Spannungsversorgungsstecker (M12) 2 89 s XX
e | ot | o y o 20 N XX o
B gme : | p— HEs—" | \ o
B‘ 6 —_ LF‘;E” g — «
69 \Y wf © 44
8 10,5 N 79
0,5 C
Platzbedarf: K ’ 83
B + Hub 104
A+ Hub (Mit Motorbremse: 165) @ 3 HO (*39%)Tigfe 3

Schmierfett-Versorgungsanschluss
(Fir Hub 200 mm oder mehr)

8 / (20} Ventilationssffnung
==
Kabel/rechtwinkliger Stecker X FJ
Montageansicht-4 o ol

Ausrichtung des Motorgehéduses

Linke Seite Rechte Seite Oberseite Unterseite
Kolbenstangenmitte 17,8 l 78 R Kolbenstangenmitte
e ¢ § g > . }’c? Montagefiache ? 5
78 17,8 Kolbenstangenmitte Kolbenstangenmitte 5| i
x1  Der Bewegungsbereich der Kolbenstange entsprechend den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange

angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.
#2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
#3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
x4 Der Platzbedarf fir den Anschluss der verschiedenen Kabel und die Montage des Produkts
Sehen Sie diesen Platz fiir die Kabelflihrung vor. Bestellen Sie das Kabel separat.
x5 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

EQYG16M, EQYG16L gemeinsam [mm]
) A
AL EtE ] Ohne Motorbremse | Mit Motorbremse B © WA we e
30 bis 50 37 25 19
40 bis 100 2035 2645 81 52 40 26,5 %5
105 bis 200 223,5 |284,5 101 82 70 41,5 75
EQYG16M (Gleitlager) mm]  EQYG16L (Kugelfiihrung) [mm]
Hubbereich [mm] L DB Hubbereich [mm] L DB
30 bis 60 51,5 30 bis 100 75 8
65 bis 100 74,5 10 105 bis 200 105
105 bis 200 105
75

O
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Abmessungen: axialer Motor

e-AntriEb[ Einfache Bedienung |

Integrierter Controller/Ausfiihrung mit Fiihrungsstange Serie E Q YGDH

XA %ﬁ ¥ XA HO (3)

L + Hub
EQYG 25 DH o 4 OA Gewindetiefe OB 6 x NA
32 O [0XAH () TeleXA  4x @ G durchgehend Gewindetiefe NC
e /
EQYGLIM (Gleitlager i lo I — O
(Gleitlager) o AR = ‘ ; % _
GroBe|Hubbereich| L |DB e o | é, ‘
30 bis 55 | 67,5 T | Y __
25 | 60 bis 185 | 100,5 | 12 ! I
190 bis 300 138 05) xx o
30bis50 | 74 wB x%
32 | 55 bis 180 | 107 | 16 Y4 WA
185 bis 300| 144 WC + Hub XX (2:1)

Gegentlberliegendes Ende
[Ende Ausgangsposition]*3

Ende Ausgangsposition
[gegeniiberliegendes Ende]*2

Platzbedarf: J24

Setup-K ikationsstecker (M12)*5 ] b g2 4 x OA durchgehend
elupKommurikationsstecker (M12) Kolbenstangen-Betriebsbereich*1 19 X
== (FC) & XX
. o ) r ., Jj.
T|0 o e O — ) ) % ¢ ‘ I
gl © O ik e = & T (=938 civ
(==} C\ =} [I==Y [ N
278 \Y =) X OXAHI(F)
Y FA FB T Tiefe XA
05 C
EB B + Hub X2 EH
Spannungsversorgungsstecker (M12) A + Hub

EQYGLIL (Kugelfiihrung)

[

Paralleler 1/0-Anschluss (M12)

GroBe

Hubbereich| L

DB

30 bis 110

91

25

115 bis 190

115 | 10

195 bis 300

133

30 bis 110

97,5

32

115 bis 190

116,5 | 13

195 bis 300

134

«1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange geméB den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange
angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.

Schmierfett-Versorgungsanschluss
(Fir Hub 30 mm oder mehr)

="

%2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

#3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

#4 Der Platzbedarf fiir den Anschluss der verschiedenen Kabel und die Montage des Produkts
Sehen Sie diesen Platz fiir die Kabelfiihrung vor. Bestellen Sie das Kabel separat.

#5 Eine staubdichte Kappe (Buchse) fiir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

RA (30)
P . Ventilations6ffnung
\ K i ]
( S ol // i
L S o] t
]

Platzbedarf**

_Platzbedarf: K2

Kabel/rechtwinkliger Stecker

Montageansicht:4

[mm]
Anschlusskabel J2 K2
Gerade 115 -
Rechter Winkel 50%6 25

#6 Sehen Sie min. 100 mm Platz fir den Anschluss des
Kommunikationskabels fur die Einstellung des

Controllers vor.

EQYGLIM, EQYGLIL gemeinsam [mm]
- ) A
GroBe| Hubbereich [ TE——TTT— B C CV DA |EB EH| EV |FA| FB FC G GA H J K NA
S0bis35 | 545 | 0945 | 103 |20
40 bis 100 -
25 [105 bis 120 S 1663 |20 |85 103|523 |11 | 145 | 125 | 54 | 403 | 73,4 | 30,8 | 29 | M5x0,8
125 bis 200 279,5 | 3195 | 128 [ 845
205 bis 300 102
30 bis 35 55
40bis49 | 270 | 315 | 1165
50 bis 100 68
32 [ LS 835 | 25 |101|123 | 63,8 | 12 | 185 | 16,5 | 5.4 | 50,3 | 91,1 | 38,3 | 30 | M6 x 1,0
125 bis 200] 300 | 345 | 1465 | 85
205 bis 300 102
) ) X2
GroBe| Hubbereich| NC OA OoB| P | Q RA | S T U V (WA|WB | WC| X T ey sm— XA | XB Y V4
30 bis 35 74,5 35 | 2% |
40 bis 100 79.5 50 | 235
25 [105 bis 120] 6,5 | M6x1,0| 12 | 80 | 18 30 | 95 | 68 | 57,8 : 54| 126 | 166 | 4 | 5 | 322 |85
125 bis 200 104,5 70 [ 435 95
205 bis 300 85 | 51
30 bis 35 . 40 [ 285
40 bis 49 75
32 1%05%?51102% 85 |M6x1,0| 12 | 95 | 28 =88 [ 40 | 117 | 7.3 | 69,8 | 20 | 335 64 | 123 | 168 | 5 | 6 | 391 |85
125 bis 200 116 70 [ 435105
205 bis 300 85 | 51
76



@-Antrieb (Einfache Bedienung )

Serie EQYGLIH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Stitzblock

@ Fiihrung fiir Stiitzblock-Anwendung
Wenn der Hub mehr als 100 mm betrdgt und die Einbaulage
horizontal ist, wird das Geh&use gebogen. Es wird empfohlen,
den Stitzblock zu montieren. (Bitte bestellen Sie ihn separat
zu den unten gezeigten Modellen.)

Antriebe mit Stiitzblock

LEYG-S|016

1Gr68e

016 | Fir GroBe 16
025 | Fir GroBe 25
032 | Fir GroBe 32

Stutzblock

Stitzblock
- , - Gehause-Befestigungs-
[ } schraube
i
; 1 o e e[| o
o . | o3
w J @ i i ) <
. \ (©)=
6] ) ol /) @
N
(- / 2 x OA Gewindetiefe OB
2 x @ G durchgehend
109 ST
AAchtung

Installieren Sie das Gehause nicht nur mit einem Stitzblock.
Der Stiitzblock sollte nur zur Abstiitzung verwendet werden.

[mm]
GroBe Serie Hubbereich EB G GA OA OB ST wC X
Bi 1
16 LEYG-S016 10I2 kz)lle 2%00 69 4,3 31,8 M5 x 0,8 10 16 ?2 44
25 | LEYG-S025 1Boiz ;?313%% 85 | 54 | 403 | M6x1,0 12 | 20 ;2 54
Bi 1 7
32 | LEYG-S032 10': :S 3%00 101 | 654) | 503)| Mex1,0 12 | 2 102 64

* Zwei Schrauben zur Befestigung des Gehauses sind im Lieferumfang des Stitzblocks enthalten.
* Die Durchgangsbohrungen der Serie LEYG-S025 und LEYG-S032 kénnen nicht fir die parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben verwendet werden.
Benutzen Sie die Passstifte an der Unterseite.
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Schlittenausfiihrung

serie EQFSCH/EQYUIH/EQYGLIH
€-Actuator Elektrische Spezifikationen

Kolbenstangenausfilhrung  Ausfiihrung mit Fiihrungsstange

Kompatibler Motor

Schrittmotor 24 VDC

Spannungsversorgung

24 VDC £10 %

Kompatibler Encoder

Batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten
paralleler Eingang

Anzahl der Eingédnge

3 Eingénge (nicht isoliert)

Eingangsspannung

24 VDC £10 %

Eingangsstrom

5 mA/Schaltkreis

Technische Daten
paralleler Ausgang

Anzahl der Ausgénge

4 Ausgange (nicht isoliert)

Lastspannung

24 VDC £10 %

Max. Laststrom

40 mA/Punkt

LED

PWR (grtin), ALM (rot), OVL (orange)

Die Grundeinstellung des e-Antriebs zum Zeitpunkt der Auslieferung ab Werk ist der Modus ,,Mittelstellung geschlossen®.
Um die Einstellung auf monostabilen oder bistabilen Magnetventil-Modus umzuschalten, schalten Sie den Modus mit Hilfe der Einstellungssoftware des e-Antriebs um.
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Schlittenausfiihrung

Kolbenstangenausfiihrung  Ausfiihrung mit Fiihrungsstange

Serie EQFSTIH/EQY[H/EQYGLIH
Verdrahtungsbeispiele

Die Verdrahtungsbeispiele werden unten dargestellt. Siehe die Betriebsanleitungen der Serie EQFS/EQY/EQYG flir Details.
Verwenden Sie das I/0O-Kabel (JX-CICI-E-[J-S) fiir den Anschluss einer SPS an den parallelen 1/0O-Anschluss.

Die Verdrahtung hangt vom parallelen Eingangs-/Ausgangstyp (NPN oder PNP) ab.

Die parallelen 1/0 sind nicht isoliert.

Der Erdungsanschluss der angeschlossenen SPS und anderer Ausriistungen verwendet einen gemeinsamen GND mit dem GND des
Spannungsversorgungsanschlusses.

Elektrisches Schaltschema

(NPN)

Spannungsversorgung 24 VDC

—
INO 1
IN1 2
RESET 3
(nicht verwendef) nicht angeschlossen |~ 4
0ouUTOo 5 {Last}
OUT1 6 {Last}
ouT2 7 {Last}
ALARM 8 {Last}
]
C24V 1
M24V 2
GND 3
LKRLS 4]1

Eingangssignal

Elektrisches Schaltschema

(PNP)

Spannungsversorgung 24 VDC

i
INO 1
IN1 2
RESET 3
(niht verwendet] nicht angeschlossen | 4
ouTo 5 {Last}
OUT1 6 {Last}
OouT2 7 {Last}
ALARM 8 {Last}
|
C24Vv 1
M24V 2
GND 3
LKRLS t]l

Ausgangssignal

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
INO*1 Bewegungssignal fiir Ursprungsende OouTo Abfrage der Position am Ursprungsende
N1 Bewegungssignal fiir das entgegengesetzte Ende OUT1 Abfrage der Position am entgegengesetzten Ende
RESET Alarme zuriicksetzen ouT2 Abfrage der Zwischenposition
#1 Im monostabilen Modus wird durch das Einschalten des Eingangs IN1 *ALARM*1 Keine Ausgabe bei Alarm

ein Befehl fir das entgegengesetzte Ende gegeben, durch das
Ausschalten des Eingangs IN 1 wird ein Befehl fur das Ursprungsende
gegeben, und INO wird nicht verwendet.
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x1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises

= Uberpriifen Sie den Katalog und die Betriebsanleitung jedes
Antriebsmodells, das flr den Schubbetrieb geeignet ist.
Die Tabelle ,, Technische Daten“ fir Modelle, die fir den Schubbetrieb
geeignet sind, enthalt einen Parameter fur die Schubkraft.




Schlittenausfilhrung  Kolbenstangenausfiihrung Ausfiihrung mit Fiihrungsstange

serie EQFSLIH/EQYLIH/EQYGLIH

Optionen

B Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung

JX—C—E
p

Anschlussty USB-Kable
Symbol|  Technische Daten Symbol

Steckverbinder M12 mit C
T .
Schraubverrieglung -

Q  |Push-Pull-M12-Steckverbinder

Technische Daten
Ohne USB-Kable
Mit USB-Kable (LEC-W2-U)

Kommunikationskabel JX-CTC-E (Steckverbinder M12 mit Schraubverrieglung)

51 Etikett
N
o | [ ==
3000

Kommunikationskabel JX-CQC-E (Push-Pull-M12-Steckverbinder)

51 Etikett

32

[JX-COC-E T f} ": E*’:

USB-Kabel LEC-W2-U

B8 °
L=

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software

- USB-Treiber (fur JX-CCIC-E) Im Lieferumfang der Aktuator-Konfigurati-
onssoftware enthalten

Von der SMC-Webseite herunterladen: https://www.smc.eu

Systemvoraussetzungen Hardware

M Paralleles I/0-Kabel

JX-CI @— E-1]-S
Anschlusstyp

Kabelldnge
Symbol|Technische Daten 1 1,5m
S Gerade 3 3m
A | Rechter Winkel 5 5m
10 10 m
@Anschlusstyp: gerade
(45,6) ) L
5 -PIN2 3545
PIN
PIN1 PIN34
PINg PING
PIN7 PING
B-Ende
@Anschlusstyp: rechter Winkel
36,6) L
35 5
'::.? B-Ende
D
# Anschlusstyp: die
rechtwinklige Ausfih-
rung kann nicht fur die
s TN s parallele Ausfiihrung
PIN2 = PING verwendet werden.
XFS—PINT
PIN1 PIN8
Pin-Nr. |Kabelfarbe| Signal Bestell-Nr. Gewicht [g]
1 weif INO JX-CIS-E-1-S 88
2 braun IN1 JX-CIS-E-3-S 164
3 grin RESET JX-CIS-E-5-S 265
4 gelb — JX-CIS-E-10-S| 517
5 grau OuTOo JX-CIA-E-1-S 88
6 rosa OUTH JX-CIA-E-3-S 164
7 blau ouT2 JX-CIA-E-5-S 265
8 rot ALARM JX-CIA-E-10-S| 517

oS Windows®10 (64 Bit), Windows®11 (64 Bit)

Kommunikationsschnittstelle [USB 2,0 Port

Anzeige 1366 x 768 oder héher

* Windows®10 und Windows®11 sind registrierte Handelsmarken der Mi-
crosoft Corporation in den USA.

B Anschlusskabel
Anschlusstypi Kabelldnge
Symbol| Technische Daten 1 1,5m
S Gerade 3 3m
A | Rechter Winkel 5 5m
10 10m
Bestell-Nr. Gewicht [g] Bestell-Nr. Gewicht [g]

JX-CDS-E-1-S 68 JX-CDA-E-1-S 68

JX-CDS-E-3-S 125 JX-CDA-E-3-S 125

JX-CDS-E-5-S 200 JX-CDA-E-5-S 200

JX-CDS-E-10-S| 387 JX-CDA-E-10-S| 387

B Anschlusstyp: gerade

(45,8) L
45
PIN 1\<@N 2
PIN 4 PIN3

B Anschlusstyp: rechter Winkel

3545

B-Ende

@5 L + Anschlusstyp: die
3515 rechtwinklige Ausflh-
rung kann nicht fir die
I parallele Ausflhrung
B-Ende verwendet werden.

Pin-Nr. [Kabelfarbe Signal
1 braun C24V
2 weiB M24V
3 blau oV
4 schwarz LK RLS
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CE/UKCA/UL-Konformitatsliste

* CE-, UKCA- und UL-konforme Produkte finden Sie in den folgenden Tabellen. Stand: September 2024

BListe der Konformitat “o’: konform “x”: Nicht anwendbar “—”: Keine Anpassung

o |CE s
UK
CA | Konformitat | Zertifikat-Nr. (Datei-Nr)
EQFS @) o+ E339743
EQY O o* E339743
EQYG O X -

1 GroBe 16 ist nicht anwendbar.
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/\ Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schitzen. In diesen Hinweisen wird die potenzielle Gefahrenstufe mit den

Kennzeichnungen ,,Achtung”, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise missen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/
IEC) " und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Gefahr verweist auf eine Gefahrdung mit hohem
/\ Gefahr: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung verweist auf eine Gefahrdung mit mittlerem
A Warnung: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Achtung verweist auf eine Gefahrdung mit geringem
A Achtung: Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist die
Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen
eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen Eignung flr einen
bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen,
mit denen die Erflllung der spezifischen Anforderungen tberpruft wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat
festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten tberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Geréteausfalls ausreichend
bertcksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem Personal
betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung gefahrlich
sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen,
einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von entsprechend geschultem
und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner
Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit
gewahrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst dann
ausgefluhrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpruft wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts
verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts missen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefuhrt und die Stromversorgung abgetrennt werden.
AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fir alle entsprechenden
Teile sorgféaltig gelesen und verstanden worden sein.

Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen,
um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu
verhindern.

. Unsere Produkte kénnen nicht auBerhalb ihrer technischen Daten verwendet
werden.

Unsere Produkte sind nicht fiir die Verwendung unter den folgenden
Bedingungen oder Umgebungen entwickelt, konzipiert bzw. hergestellt
worden.

Bei Verwendung unter solchen Bedingungen oder in solchen Umgebungen
erlischt die Gewébhrleistung.

. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen auBerhalb der angegebenen
technischen Daten oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

2. Verwendung fur Kernkraftwerke, Eisenbahnen, Luftfahrt, Raumfahrtausristung,
Schiffe, Fahrzeuge, militarische Anwendungen, Ausristungen, die das Leben,
die korperliche Unversehrtheit und das Eigentum von Menschen betreffen,
Treibstoffausrtstungen, Unterhaltungsausristungen, Notabschaltkreise,
Presskupplungen, Bremskreise, Sicherheitsausristungen usw. sowie fir
Anwendungen, die nicht den technischen Daten von Katalogen und
Betriebsanleitungen entsprechen.

3. Verwendung fur Verriegelungsschaltungen, auBer fur die Verwendung mit
doppelter Verriegelung, wie z. B. die Installation einer mechanischen
Schutzfunktion im Falle eines Ausfalls. Bitte Uberprifen Sie das Produkt
regelmaBig, um sicherzustellen, dass es ordnungsgemas funktioniert.

—

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und
sicherheitstechnische Anforderungen an Pneumatikanlagen
und deren Bauteile

ISO 4413: Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische

Anforderungen an Hydraulikanlagen und deren Bauteile

|IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtstung von
Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1: Roboter und Robotereinrichtungen —
Sicherheitsanforderungen fur Industrieroboter — Teil 1:
Roboter.

usw.

/A Achtung

Wir entwickeln, konstruieren und fertigen unsere
Produkte fiir den Einsatz in automatischen
Steuerungssystemen fiir den friedlichen Einsatz in der
Fertigungsindustrie.

Die Verwendung in nicht-verarbeitenden Industrien ist
nicht abgedeckt.

Die von uns hergestellten und verkauften Produkte kénnen
nicht fur die in den Messvorschriften genannten
Transaktionen oder Zertifizierungen verwendet werden.
Nach den neuen Messvorschriften durfen in Japan
ausschlieBlich SI-Einheiten verwendet werden.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur
,Einhaltung von Vorschriften®.

Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie lhr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem
Land in ein anderes hat nach den geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen der an der Transaktion
beteiligten Lander zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produkts ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export
bekannt sind und befolgt werden.



Anderungsiibersicht

Ausgabe B - EQFS16H und EQY16H wurden hinzugeftigt. CT

- Textliche Fehler wurden korrigiert.

- Die Anzahl der Seiten wurde von 59 auf 66 erhoht.

Ausgabe C - Ausflhrung mit Fiihrungsstange hinzugefligt (Serie cz

EQYGOH).

- Die Anzahl der Seiten wurde von 66 auf 84 erhdht.

SMC Corporation (Europe)

Austria +43 (0)2262622800 www.smc.at
Belgium +32(0)33551464
Bulgaria +359 (0)2807670
Croatia +385 (0)13707288
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