prdzis bewegen, auf engstem Raum

NEU LINAX®:

Zwei neue Baurei-
hen erganzen den
LINAX® Baukasten

Modular:
Fahrweg im 40mm
Raster

Steckergehduse im 90°
Raster drehbar

WEEEE Fraunhofer

LINAX®
Reinraumausfiihrung
ISO Klassen 3-5

LINAX® Lxs

S = Shuttle: Wie es der Name schon sagt sind diese Lxs Shuttle
Modelle fiir lange Fahrwege bis 1200mm als Basisachse ausge-
legt. Speziell ist die breite Bauweise mit ,versenktem” Linear-
motor, dadurch reduziert sich die Hohe auf nur 38mm. Die breit
auseinander liegenden Fiihrungen kénnen hohe Kraftmomente
von Auslegerachsen aufnehmen.

Vorzugs Hub Kraft  hxb Gewicht
Modelle [mm]  Fn/Fp[N][mm] [kg]

Lxs 160F60 160 60/180  38x152 2.6

Lxs 200F60 400 60/180  38x152 2.8

Lxs 400F60 400 60/180 38x152 3.9

Lxs 600F60 600 60/180  38x152 5.0

Lxs 800F60 800 60/180  38x152 6.1

Lxs 1000F60 1000 60/180  38x152 7.2

Lxs 1200F60 1200 60/180  38x152 8.4

LINAX® Lxu

U = Universal: Diese Achsen sind echte ,Alleskdnner”. Es gibt
2.B. 3 Anbaumdglichkeiten: Am Schlitten, an der Grundplatte
und an der Stirnseite. Interessant sind auch die 4 Langbohrun-
gen durch den Schlitten hindurch. So kdnnen z.B. zwei Lxu
Schlitten direkt, Riicken an Riicken miteinander verschraubt
werden, ideal fiir X-Z Handling. Bei vertikaler Anordnung ist eine
integrierbare Gewichtskompensation verfiigbar. Der Druckluft-
anschluss befindet sich im drehbaren Steckergehause.

Vorzugs Hub Kraft  hxb Gewicht
Modelle [mm]  En/Fp[N][mm] [kg]
Lxu*) 40F60 40 60/180  46x116 1.7

Lxu*) 80F60 80 60/180  46x116 1.9

Lxu*) 160F60 160 60/180  46x116 2.2

Lxu 240F60 240 60/180  46x116 2.6

Lxu 320F60 320 60/180  46x116 2.9

*) mit Gewichtskompensation

LINAX® Lxs 400F60

Fahrweg

Minimale Einbaulénge, Lxs, Lxu
Einbauldnge = Fahrweg + 130mm

LINAX® Lxu 80F60 mit Gewichtskompensation

3 Prézisionsklassen beim Messsystem

Mit diesen Linearmotor-Achsen lassen sich hochprazise
Systeme aufbauen. Es gibt kein Umkehrspiel und prak-
tisch kein Verschleiss. Die Genauigkeit bleibt tiber die
ganze Lebensdauer konstant. Bei den neuen Linax® Lxs
und Lxu Linearmotor-Achsen kdnnen Sie zwischen 3
Prazisionsklassen auswahlen von +/- 8um magnetisch,
+/- 2um optisch und +/- 0.5um ebenfalls optisch.



Handling
Das schone dabei:

Sie haben die Wahl
und miissen keine

Kompromisse einge-
hen.

X-Z Linienportal
Z Achse horizontal
mithewegt

X-Z Linienportal
X Achse vertikal
mitbewegt

X-Z Linienausleger
X Achse seitlich befestigt,
im 90° Raster drehbar

Passend dazu: Der
brandneue XENAX® Xvi
75V8 Servocontroller
mit direktem Master-
Slavebetrieb.

Flichenausleger:
Die Kéngisdisziplin fiir LINAX® Lxs / Lxu

LINAX® Lxs / Lxu platzsparende Ausleger

Ein typischer Aufbau fiir 3D Bewegungen besteht aus einer
LINAX® Lxs (Shuttle) Basisachse fiir den grossen Weg und Auf-
nahme der Kraftmomente vom Ausleger. Dariiber wird die Lxu
(Universal) Y-Achse als Ausleger direkt mit dem Schlitten Riicken
gegen Riicken aufeinander geschraubt. Am Ende der Ausleger-
Achse wird stirnseitig der ,Lxu Stirnflansch” montiert. An die-
sem Stirnflansch wird nun der Schlitten der vertikalen Lxu
(Universal) Z-Achse mit Gewichtskompensation angeschraubt.

Hochste Prazision bei kompakten Abmessungen mit
LINAX® Lxs

Hier zeigt sich ein weiterer Vorteil der breiten Fiihrungsabstt-
zung. Je breiter die Fiihrungsschienen auseinander liegen desto
stabiler und praziser ist die Konstruktion. Dabei ist der Linear-
motor zwischen den Fiihrungsschienen versenkt eingebaut.
Daraus resultiert die niedrige Bauhdhe. Auch die Lxs Modelle
werden direktverschraubt mit Zentrierstiften fiir eine niedrige
Gesamtbauhche von nur 76mm. Die Arbeitsflache hat ebenfalls
minimalen Platzbedarf. Ein X-Y Kreuztisch mit Verfahrwegen von
2.B. 400 x 400mm hat auf einer Einbauflache von nur 530mm x
560mm Platz (inkl. Steckergehause seitlich).

Fiihrungen mit integrierter Selbstschmierung
Gute, langlebige Fiihrungen sind
armotor-Achsen. Die Kugeln :

werden beim freien Riicklauf e

durch eine pordse, oelgetrankte "

immer Oel an die Innenflache der Hiilse nachfliesst. Damit wird

eine Wartungsfreiheit von 20'000 km oder 5 Jahren gewahrleis-
tet. Nebst der hohen Wartungsfreiheit resultieren noch 2 weite-

die Basis fir hochwertige Line-
Kunstharzhiilse gefiihrt. Die Kapillarwirkung sorgt dafiir, dass
re Vorteile: Namlich ruhiger Lauf und minimale Reibkrafte.

Verschleissfeste Kunststoff-Abstreifer serienmassig
Bei den neuen LINAX® Lxs
und Lxu Linearmotorachsen : '
ist der Motorinnenraum
durch Kunststoff-Abstreifer
vor Kleinteilen und Ver-
schmutzung geschiitzt. Die
Kunststoff-Abstreifer sind
an beiden Enden des Schlittens befestigt und laufen direkt Giber
die flache Chromstahl-Blechabdeckung der Magnete. Zusammen
mit dem magnetischen Messsystem wird eine hohe Schmutzre-
sistenz von IP 50 erreicht.

Flachenausleger mit Armierung fiir hdchste Steifigkeit

2 LINAX® Lxs 160F60, hochpraziser Kreuztisch

Erfassen der Weg-Kraft Charakeristik mit Masterfahrt
Mit einer speziellen s F
Masterfahrt in
beide Richtungen
werden die
magnetischen
Rastkrafte,
Reibkréfte und
sonstigen =
Krafteinfliisse minutids erfasst. Diese Daten werden in der
Elektronik des Linearmotors gespeichert. Nun ist der neue
XENAX® Xvi Servocontroller in der Lage diese Daten auszulesen,
und die Kompensationskraft an der aktuellen Position aufzu-
schalten. Mit dieser Technologie kann eine Kraftauflésung bis zu
+/- 0.2N erreicht werden.




Neuer Servocontroller XENAX® Xvi 75V8

Zustandsregler mit Achsbeobachter und Motor-
kommunikation

Der Zustandsregler mit Achsbeobachter im neuen XENAX® Xvi
Servocontroller garantiert fir hohe Steifigkeit, ruhigen Lauf und
maximale Prazision. Der XENAX® Xvi Servocontroller kommuni-
ziert via I°C Bus mit der angeschlossenen LINAX® Linearmotor-
Achse. Die Daten werden direkt aus dem Speicher des Linearmo-
tors gelesen. Damit kennt der Regler die Motorparameter wie
Kraftkonstante, Induktivitat, Polpaarzahl usw. Mit diesen Para-
metern wird der Zustandsregler automatisch aufgesetzt.

Noch nie war der Set-up eines Servoreglers so einfach. Sie
miissen nur noch das Gewicht der Last eingeben.

Web Browser Setup: Ethernet TCP/IP und Web-
server

Erstmals ist in der Servo Kompaktklasse die TCP/IP Ether-
net Schnittstelle standardmassig verfiigbar.

Web Browser starten, IP-Adresse
eingeben und schon sind Sie am
Puls der Bewegung. Der integrierte
Webserver im XENAX® Servo-
controller enthalt die Java Bedie-
nersoftware WebMotion®. Mit
dem Web Browser (z.B. Firefox®,
Internet Explorer®) navigiert der
Anwender durch die Parametrier
Menus.

) XENAX - Mozilla Firefox

Set-Up mit Webbrowser

Mit einem Ethernet Switch kdnnen Sie sofort mehrere
Achsen zum Multiachsbetrieb zusammenfassen.

Bus module fiir realtime Ethernet und Feldbusse

Das Busmodul ist direkt iber einen schnellen parallelen Daten-
und Adressbus mit dem Controller des XENAX® Xvi verbunden.
Derzeit werden folgende Busprotokolle unterstiitzt:

ETHERNET lSl 0 w1}

EtherCAT. CANopen

POWERLINK

Eigenentwicklung: FPGA Busmodul

Sicherheit: Skalierbar mit der neuen

Safety Motion Unit SMU

Grundsatzlich sind getrennte Spannungsanschliisse fiir Motor-
leistung und Controllerlogik vorhanden. Die Safety Motion Unit
enthalt ein unabhéngiges Prozessorsystem mit eigener Firmwa-
re, welche die sicherheitsrelevanten Parameter erfasst und
{iberwacht. Durch Programmierung der SMU I3sst sich der
Sicherheits-level skalieren von Safe Torque Off (STO) Giber Safe
Operating Stop (SOS) bis Safely-Limited Speed (SLS).

Master-Slave Betrieb mit bis zu 4 Achsen

Ein starkes Stiick ist dieser softwaremassige Master-Slave Be-
trieb via 12C Bus. Typische Anwendungen sind Handlingsmodule.
Mit insgesamt 4 Achsen kénnen z.B. X,Y,Z und eine Drehachse
von einem Master aus angesteuert werden. Der Master mit
seinen Slaves arbeitet autonom im Stand-alone Betrieb und
kann direkt ,von oben” iiber einfache I/0 Signale angesteuert
werden.

1/0 Interface mit Sink/Source Output driver
Damit wird eine direkte Anbindung ohne Pull-Up Widerstande
an die SPS maglich. Dazu ist beim Xvi 75V8 Servo Controller ein
vollgeschirmter D-Sub I/0 Stecker vorhanden.

Roal-time under Windows*

Kithara »RealTime Suit

Win 7 EtherCAT Master
fiir C/C++ or Delphi

Mobile Phone steuert
LINAX® Linearmotor-
Achse via WiFi

Bax
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S-Kurven Geschwindig-
keitsprofil

Webserver, real-time
Ethernet, Master Slave,
Safety

Ruckfreie Bewegung mit S-Profil

XENAX®Xvi intern wird das Fahrprofil mit linear zunehmender
Beschleunigung resp. Verzogerung berechnet. Daraus resultiert
die vorteilhafte S-Kurve als Geschwindigkeitsprofil. Im Vergleich
zum Trapezprofil existieren keine Stromspitzen. Die Achsen
laufen ruckfrei iiber die Wendepunkte. Die gekoppelte Mecha-
nik wird entlastet, lauft ruhiger und dies erhoht die Lebensdau-

er. Dank ,verrundeten” Einlauf in die Zielposition wird das
,potentielle Uberschwingen” praventiv ,behandelt*.
Ergebnis: Bessere Positioniergenauigkeit.

Komplexe Fahrprofile mit verlinken von Grundprofilen
Eine Herausforderung bei komplexen Fahrprofilen ist die Einga-
be der gewiinschten Profilgeometrie. Uns schwebte eine modu-
lare Losung mit ,verlinken” von wenigen Grundprofilen vor.

Ihr Nutzen: Komplexe Profile einfach programmierbar.

\%

AN

XENAX® Xvi 75V8
Motortypen
Zwischenkreis-Spannung

iR

Daten
Rotat. AC,DC,EC,Linear
15-75V

Strom Nominal-/Peak 8/18A
Logikspannung 24V

Webbrowser programmierbar TCP/IP Webserver
RS232 bis 115200 Baud
Ethernet TCP/IP 10/100 BASE-T
Busmodul (optional) EtherCat, P-Link, CAN
Master-Slave Betrieb 4 Achsen total
Binar codierbare Programmvorwahl 15 Programme
Fahrprofile 50

Digitale Eingange 12

Digitale Ausgéange 8 Sink / Source
Safety Motion Unit (optional) SMU

Start-up Key (optional) Inkl. Adresscodierer
Abmessungen LxBx H 182 x 109 x 30 mm

Interpolation mehrerer Achsen

UNAX® kompakter Achsinterpolator
Es kdnnen bis zu 4 Achsen direkt
interpoliert verfahren werden.

Die Programmierung erfolgt mit
MOTION PERFECT einer einfachen
und Leistungsfahigen Program-
miersprache mit BASIC dhnlicher
Syntax. Eine Kreishewegung auf der X-Y Ebene wird z.B. mit
einem einzigen Befehl MOVE CIRCLE und den Parmetern, Zent-
rumskoordinaten und Radius ausgefihrt.

Interessante EtherCAT Master Losungen

EtherCAT ist der aktuell Gibertragungsstarkste Ethernet Bus und
deshalb pradestiniert fiir Mehrachsinterpolation. Damit kdnnen
Trajektorien als Lagesollwerte im Zeittakt von wenigen 100us
direkt gefahren werden. Typischerweise wird dazu der CANopen
over EtherCAT Protokollstandard mit den PDQ’s, SDO’s und XML
Definitionsfiles verwendet. Es gibt zwischenzeitlich auch preis-
werte EtherCAT Master Lésungen.

2.B. den MC464 von TRIO (www.triomotion.com)
welche Gber das EtherCAT Interface bis zu 64
Achsen interpolieren kann.

Der PC als EtherCAT Master
Kithara Software (www.kithara.de) bietet einen Multitask
EtherCAT Master unter Windows an.
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