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Der optimale Antrieb individuell fur Ihre Anforderung
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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 i i ei
urc| c::t?c?r;rten Anschluss - Pro g ammierfr

- Einrichtung in nur
drei Schritten

Jahrliche CO2-Emissionen:
Bis zu 59 % reduziert

. ‘Monostabiler Modus (SMC-Vergleich)
2-POSItI0nen-St0pp -Bistabiler Modus 5,8 kg-COze/Jahr (14,1)

# Die numerischen Werte variieren je nach den
Betriebsbedingungen.
Modus-Schaltung
. - Modus Mittelstellung
3-Positionen-Stopp [svnives

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

Kolbenstangen- =9 = @I
ausfliihrung

GroBe: 16, 25, 32 Ausflihrung mit
serie EQY[IH

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.
(=]
( o )

Option setup

C_= )

A Achtung

Die Stopp-Position kann geandert
werden. Fur die Verwendung in
anderen Positionen als der
werkseitigen Einstellung lesen Sie bitte
die Betriebsanleitung.




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

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_ = )



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

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 Y
eingestellt werden. d = ———.

Vorwirts- und Riickwartsgeschwindigkeit, temporére Einstellung der Beschleunigung/Verzégerung

Betriebsbedingungen
: . # In diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.
4 = Die Betriebsbedingungen bis zu einem Zwischenpunkt
Paosition Position

entsprechen nicht der Einstellung der Zykluszeit.
# Die Zykluszeit kann flr den Schubbetrieb nicht
eingestellt werden.

® Numeric settings

® Numeric settings

30

peedimm/s§ ~ Decellmm/s?
03 30005 |

300002 |

EST. cvcle time EST. cycle time
_ 14318 ‘ _ 14312
S £
E_ 300 g 300
2 (D 2 ™
& 150 2 1504 =
0¢ Tim.e[sj 0 ‘im.e[sj

Flihren Sie einen Zyklus durch und liberpriifen Sie das Diagramm

Drive test o
Semvo | ON J
Lock force off | ON ]
<« | ED
Taste fur ; ( r
einen Zyklus —\ 35 H ('3 H u ]
Diagrammanzeige ( [ )

Grin: 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 9 9
Position Position
Numeric senmgs [ ] Cycre time setﬂng

Numeric settings @ Cycle time setting

peedim ._--"'.7"'
?Dm 300015

30002 |

EST. cvcle time EST. cvde time
_ 1438 ‘ _ 143}
t £
£ 300 \ £ 300
3 Qa 2 } H @ 2 !
z ] z ( 1
£ 10)[@ _ £ 150y @ /A Achtung
o+ Time[s] 0 Timel[s]

Die Stopp-Position kann geéndert werden.

Fur die Verwendung in anderen Positionen

als der werkseitigen Einstellung lesen Sie
bitte die Betriebsanleitung.

3




@-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 %
reduziert

® Schlittenausflihrung, GroBe 32 ® Geschwindigkeit: 50 mm/s
® Beschleunigung/Verzégerung: 3000 mm/s2 - @ Einschaltdauer: 20 %

Werkstiick 45 Kg 600 mm

CO,-Emissionen [kg-CO2/Jahr]
fee]

2 Motor
\
O LEFS32EA  'Ne e-Antrieb M \_ Antrieb
EQFS32HA + Die numerischen Werte variieren je nach den Betriebsbedingungen.
Verwendung von Steckverbindern aus Metall Robuste Anschllisse
PwRIETTH

Leuchtet im Normalbetrieb
nach dem Einschalten auf

Anschluss

ALM rot Kommunikation

Leuchtet bei

Alarmerzeugung Paralleler I/
O-Anschluss

OovL m Spannungsver-

Leuchtet bei einem sorgungs

Uberlastzustand

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

Ein Neustart kann von der letzten Stopp-Position aus erfolgen

Einfacher Neustart nach Wiederherstellung
der Spannungsversorgung

Die Position des Antriebs wird vom Encoder gespeichert, auch wenn die
Spannungsversorgung abgeschaltet wird. Eine Referenzierung des Antriebs
ist nach der Wiederherstellung der Spannungsversorgung nicht erforderlich.~
Bei Wiederherstellung der Spannungsversorgung ist keine <
Referenzpunktfahrt erforderlich.

e X7

Erfordert keine Batterien.
Reduzierter Wartungsaufwand

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



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

Wahlbar zwischen 4 Richtungen (Ausflihrung mit axialer Motor)

# Variiert je nach AntriebsgréBe

Signalgeber optional montierbar

Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige (kompatibel mit der Serie D-M9LJ)
Die Einbaulage kann prézise und ohne Fehler
eingestellt werden. Betricbsboreich ON
o Betriebsbereich [ I M orr
Eine @ Anzeige leuchtet, e P P

. . ‘g,sriv@‘ '/’, ‘rot griin irot
sobald der Betriebsbereich - o O « Die Signalgeber mussen separat bestellt
erreicht wird. / Optimaler Betriebsbereich werden. Siehe Web-Katalog fiir Detalils.
Fir die Schlittenausfiihrung Fir die Kolbenstangenausfiihrung
Ermaoglicht die Positionsabfrage des Zur Uberpriifung von bestimmten Antriebspositionen (Endlage,
Schlittens Uber den gesamten Hubweg Zwischenposition )

System-Aufbau

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

24VDC Spannungsversorgung fiir den Antrieb |

SPS

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

Kommunikationskabel*1
JX-CTC-E

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

Vom Kunden bereitzustellen

=
[ezex]1203mn @wre
(o] z00mn/s Q7374
N —




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

Varianten

Ausflihrung m Kolbenstange Mit Fihrungsstange
EQFSCH PR 7

EQY[H
Serie
. . Axial: Kugelumlaufspindel Axial: Kugelumlaufspindel Axial: Kugelumlaufspindel
Funktionsweise 9 9 9
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 26 V0C) ([ ] [ [
Spannungsversorgung | 24 VDC £10 %
L& Paralleler Eingang: 3 Eingange
HOEiEEd Paralleler Ausgang: 4 Ausgange
EEiilsiealE Positionierbetrieb Positionierbetrieb Positionierbetrieb
Schubbetrieb (ohne Zwischenpunkte) | Schubbetrieb (ohne Zwischenpunkte)
16 [ J [ J [ J
25 [ [ J [ J
GrofB
¢ 32 ° ° °
40 [ J - -
16 18 (12) 40 (10) 40 (10)
Dot | Grofie |25 019 030 7029
[ i
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 | (] | [ J | [ J

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

.




@-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?] BeLchIeu nigung; 3000 mm/s2
20
eHub: 200 [mm] i
. i . . .. = = 15 2>
o \Werkstiickmontage: vertikale Beférderung aufwarts abwérts % _\< Beschleunigung: 5000 mms?
L ) 8 N
N 10 <
.. 2 NS
m Uberpriifen Sie das Verhiéltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. 5 NN
<Diagramm Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast> \
Wahlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit 0 ™N
unter Berticksichtigung des Diagramms fiir Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast. 0 100 200 300 400 500
Auswahlbeispiel: Das Modell EQY25DHB-200 kann voriibergehend als mégliches Geschwindigkeit: V [mm/s]
Modell anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt 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.

g L
£
Zykluszeit: £ —
T wird aus folgender Gleichung berechnet. > | a1 / 2
5|7/ \
T=T1+T2+T3+T4[s]| Z
©
®T1: Beschleunigungszeit und T3: Verzbdgerungs- 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.

Too L-05-V-(T1+T3) [s]
\Y T 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 fiir 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) 200-0,5-100 (0,02 +0,02)
\Y; - 100

T2 =

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

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 das Modell EQY25HB-200 gewéhlt werden.
35



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) eEinschaltdauer: 15 [%]
gen ®Gewicht des Anbauteils: 0,2 [kg] ® Geschwindigkeit: 100 [mm/s]

e Schubkraft: 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.
#* [Koptiqui(_erliche_ 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 T
Wabhlen Sie ein Modell auf der Grundlage des Sollwerts fiir die Schubkraft und der E ./ / Steigung 12:
Kraft, und beziehen Sie sich dabei auf das Kraftumwandlungsdiagramm. x 200 : A EQ¥25R—
ﬁuEwaglgeisgiel) y s o0 A J :‘g\l{gg:_lg 20:
nhand des Diagramms auf der rechten Seite, :
* Schubkraft: 100 [N] . 2”5aizb;/J
® Schubkraft-Sollwert: 40 [%] 10 20 30 40 50 60 70 80 90
Das Modell EQY25DHB kann voriibergehend als mégliches Modell gewahit werden. Einstellwert der Schubkraft (%)
<Diagramm der Kraftumwandlung>
Zuléssige Seitenlast am Kolbenstangenende priifen. (EQY250IH/Schrittmotor)
<Diagramm der zuldssigen Seitenlast am Kolbenstangenende>
Zulassige Seitenlast am Kolbenstangenende des Antriebs bestéatigen:
Die Serie EQY25, das vorlUbergehend unter Bezugnahme auf das 100
Diagramm der zuldssigen Seitenlast am Kolbenstangenende
ausgewahlt wurde.
Auswabhlbeispiel) =
Anhand des Diagramms auf der rechten Seite, o EQY32
Gewicht des Anbauteils: 0,2 [kg] = 2 [N] 5 10
e Produkthub: 200 [mm] S
Die Seitenlast am Kolbenstangenende liegt im zulassigen Bereich. EQY25 —
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das
Modell EQY25DHB-200 gewéahlt werden. 1 '
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]

<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.

EQY16L1HA
Horizontal/Spindelsteigung 10 Vertikal/Spindelsteigung 10
20 T T 3,5 I I
S E==—F==eFemmf=m==s N 3000 mm/s? 3 ‘\(3000mm/52
S 14 < 225
z 12 K = 2 5000 mm/s2
= 10 DTS D 45 \
|72] 8 < s N
s 2 10000 mm/s? N N
s . z !
=z
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
ONLADOORONADNOONIROD

=

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[ HC

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?
S = 2
— 7 s.‘ ()] ‘\
g 6 Sao =3 o
2z 5 T~ S = 15 & ~
= S b ~
z g 10000 mm/s?7] ~~_ : 8 1 5000 mm/s? “~
N T 1 5
2 2 2 0,5
;
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 spmmmmmmmmmm=n 3000 mm/s? g ! ~I-s. 3000 mm/s?
= ~d / = 6 N~
= 20 ~ ~. 5 SO
] 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
6 ‘ o 20
2 s0 13000 mm/s2 -';
= > 15— —S< 3000 mm/s?
o i
© NS E 10 \ ~
g 20 \~\~‘~ 2 /2 == ~
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 £ =
= ~
= e T L L L 3000 mm/s2 ; 25 ‘,~/3000mm/°2
= 60 < % 20 ~o
12} ~ © ~
5 40 Sso N 15 5000 mm/s2 o~
-— ~
2 T~~~ 2 10 Isee
20 10000 mm/;” ‘\‘.i 5 :s -
0 | 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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@-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 5
2 ~~./ o \
= 20 % k7] 2 Y
1%} ~ 4]
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 % "~ 3000 mm/s? E; 13""""\ e
=, S /s = ~< 3000 mm/s?
= “ = 10 Tz
g 30 = b g 8 S
< 20 sy N 6 \\\ nl
N 5 B
Z 10 10000 mm/s2” | RN z 4 Tk
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 — opEm==h_ 3000 mm/s?
El o N 3000 mm/s 2 S
= ™ 20
z 60 S o 3 \\
% 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 E—
5 = _l/
- -
I~ EQY25[] I
D Lastschwerpunkt
; EQY16[] T~
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]
Kolbenstangenabweichung: 6 jmmj
- —
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 %
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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 Batterieloser Absolut-Encoder Symbol | EQY16 | EQY25 | EQY32
16 Symbol | Ausrichtung des Motorgehauses*' |  GroBe H (Schrittmotor 24 VDC) H — 20 24
25 D — 25/32 A 10 12 16
32 D1 Links B 5 6 8

D2 Rechts 16 © 2,5 3 4
D3 Unten
D4 Oben

Motoreinbaulage: Parallel

#1 Die Ausrichtung von der Steckerseite aus gesehen.

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 3,0 Motoreinbaulage
bis bis Symbol Tipo Parallel Axial
500 500 16 | 25 | 32 | 16 | 25 | 32
# Einzelheiten entnehmen Sie aus der nach- . et 43
folgenden Tabelle der kompatiblen Hibe. = Gehg:s\g::; t:s;::nrgﬁnG?/Iv?rfggt;gohrung [ J [ [ J [ J [ J [ J
6 Motoroption L FuBbefestigung ® ® ] - - —
- F Flansch vorne*3 #6 [ J [ ] [ [ ([ [
— Ohne Option
B Mit Motorbremse o) Kopfflansch> s b — - - -
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 lber. 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 x6 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
GroBe 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).
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Die Signalgeber miissen separat bestellt werden. Siehe Seiten 51 bis 54 fiir Details.




@-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]*" Horiz?ntal 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 | |1 bbereich| 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 100001
'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 Fihrung.

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?] fiir die

vertikale Richtung.

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

+3 Die Sollwerte der Schubkraft flir 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 durchgefiihrt. (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
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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 | 263|280 |298 255|266 |295]|323|363]|392]|4,20|4,49|4,78|5,06 | 535
Zusétzliches 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)
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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 | Gehéuse 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-5-010 (10 G)
GR-S-020 (20 G)
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@-Antrieb (Einfache Bedienung ]

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

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

Kolbenstangen-
EQY16H 6xM4x0,7 AuBengewinde
Gewindetiefe 5,5 @ 3 H9 (+9.025) Tiefe 3 &
© x Schliisselweite 174
o 2
? 1} -
MD X Schlisselweite 32 =5
chlisselweite
15 MC e — 13
ML + Hub 14
24,5
<
|13 3 Ho (*59%9)
XX (2:1)
, s 35,6
Erforderl|cherAbstand. J 1115 246 ||
(Mit Motorbremse: 172,5) 2
6 e Steckverbinder Kommunikation (M12)*6
Kolbenstangen-Be-
triebsbereic%“ Paralleler I/0-Anschluss (M12) A ~
N
Gegenioeregendes Ence [~ ™| Ende Ausgangsposiion” Steckverbinder Spannungsversorgung (M12) | Y b
o [EndeAusangsostor]? [Gegeniberliegendes Ende]"* - Ny
5 2N Hub }2
0 Schlisselweite 14*4 il
N~
~ @[ sg ! = = = = = = g— ol
! © sl &
T 26,5 4 xM4x0,7 M5 x 0,8
10,5 B + Hub Gewindetiefe 7 253 Gewindetiefe 10
35 4xM4x0,7 A + Hub I — 34 —
Gewindetiefe 7 a5

) Versorgungsanschluss fir Schmierfett
Entldftungs- 88 (fir mindestens 200 mm Hub)

anschluss  (20)

= i— N

—

il | ———& 1]

\ Motoreinbaulage: R |

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

77,5 )
(=)

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.

Abmessungen [mm]
Hub [mm] A B MC MD ML
30 17 23,5
50, 100 105 94,5 32 31 40
150, 200, 250, 300 125 114,5 62 46 60
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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

25 Motoroption: mit Motorbremse
EQY55H
32 6 x MO X2
Gewindetiefe MR @ XA H9 Tiefe XA
I g - - - — g
= [ ﬁ
MD | hxx ¢ ‘
MC ;
MA ML + Hub I Eﬂ
Gegeniberliegendes Ende
[Ende Ausgangsposion] <~ Kolbenstangen-Be- Erforderlicher Abstand: J*5 v
—————\ triebshereich*! X2 27.8
Ende Angangostion” (e, = ﬁ Steckverbinder Kommunikation (M12)+6
[Gegenberligendes Ende]® 1 — ;
\ b 4 Paralleler I/0-Anschluss (M12)
© o 2 Hub  |#2 I Steckverbinder
. I RS . 5 Spannungsver- m;
Schliisselweite K* S ER sorgung (M12) w
| [ ol —
o o o f
9l | g ||
%% T i - - - - - > — )
= KL Q I w -
! L F 4x01
M Y Gewindetiefe MR
S 4x 01 L B + Hub EH o
Gewindetiefe 7 A+ Hub H Gewindetiefe C
Motoreinbaulage
Links, parallel Rechts, parallel Erforderlicher Abstand*s  mm)
1{3; Kabelsteckerausfiihrung J
Gerade 115
gt # Der Winkelstecker kann nicht
XA XA H9 verwendet werden.

XX (2:1)

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.

*2 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.

+5 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) fir den Setup-Kommunikationsanschluss (M12) wird mitgeliefert.

Abmessungen [mm]
aage | FUoLerech | A | B | c |D|EH|EV| H |J |K|L|M| 01 |R|s|s2| T |[T2|ulcv|V = Y
[mm] (0hne Motorbremse] Mit Motorbremse
15 bis 100 136,2 | 121,7
25 - ois 400 612 1467] 13 | 20 | 44 |455|Mex125| 24 | 17 |145] 34 M5x08| 8 | 46 |58,1| 115 |1136| 1 663|578 144 184 (32,2
20 bis 100| 153,6 | 135,1
32 ois 500 183.6 165.1] 13 | 25 | 57 |56:5|Mex125| 31 | 22 18,5] 40 | M6 x 1| 10| 60 | 70,8 142 |1403| 2 835|698 144 189 [39,1
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
GioBe H“T:;i:‘]mh MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | xB
15 bis 39 24 32 50
40 bis 100 1 "
25 (101 bis 124| 20 29 M5x08| 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 a6 2
32 [101bis124| 25 30 M6x1 | 85 5 6
125 bis 200 53 51,5 80
201 bis 500 70 60
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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

D@

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

Erforderlicher Abstand: J*5

35,6)

Steckverbinder Kom-

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

p

munikation (M12)*6

Paralleler 1/O-

Anschluss (M12)

Steckverbinder Span-

nungsversorgung (M12)

(96)

32 |23| 27

02 [T

M5 x 0,8
Gewindetiefe 10

I
Hub /2 !g 1 4xMax07
/Schl[]sselweite 14*4 2/ Gewindetiefe 7
)i iz oF s
e f— Ee
N"T 255
o
10,5 B + Hub 104 34
A + Hub 35
-
Versorgungsanschluss fur Schmierfett
(far mindestens 200 mm Hub)
88 29 Entluftungsanschluss
::Z: —————® -—':E — —-4‘F:'
1

Erforderlicher Abstand*s

ozl
rel
N

[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 Koloenstenge Mite S ﬂ Kolbenstange Mite
0 ©
- }_‘ — ! Montagefliche S
— . D
= = Kolbenstange Mitte /A
(Gehduseunterseite ® ' © Z=
47 " Gehauseunterseite / - 4 ﬂ SIS
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
*3
#4
x5

Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

[] 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 fiir das Kabelhandling.

#6

47

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

Abmessungen

[mm]
Hub [mm] A B MC MD ML
(Ohne Motorbremse| Mit Motorbremse
30 17 23,5
50, 100 190 251 76,5 3 31 40
150, 200, 250, 300 215 276 |100,6 62 46 60




@-Antrieb (Eintache Bedienung |

Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Abmessungen: axialer Motor

EQYggDH 6x MO

. . Gewindetiefe MR @ XA H9 Tiefe XA
Motoroption: mit Motorbremse

go MD T INXX o ‘P

Gegeniberiegendes Ende
[Ende Ausgangsposto[® — Kolbenstangen-
Betriebsbereich*!

Ende Ausgangsposiion®? ’ .
[Gegeniberliegendes Ende}®  Versorgungsanschluss fiir Schmierfett H Gewindetiefe C

Steckverbinder Kommunikation (M12)*6

5 5 GroBe 25: fur mindestens 30 mm Hub Erforderlicher Abstand: % 4 x O1
) Hub Schliisselweite GroBe 32: fir mindestens 50 mm Hub Gewindetiefe R
Steckverbinder |* # K#4 _ ‘
Spannungsver- ; E 5 ] //
sorgung (M12) T I
‘ — : : : = o . W E— | >
"1l
-
il o=
L B + Hub X2 |.(16) o M
278 A+ Hub EH
v s
Paralleler 1/0-Anschluss (M12)
‘ Erforderlicher Abstand: K
/_
@ {} Erforderlicher Abstand*s [mm]
= _ ] Kabelsteckerausfiihrung J K
~—1 Gerade 115 —
XA T XA Ho Winkel 50°7 25
Kabel/ I\_Ilontageanswht +7 Achten Sie auf einen Freiraum von 100 mm oder mehr fir den
des Winkelsteckers*5 XX (2:1) Anschluss des Kommunikationskabels fiir die Reglerkonfiguration.

=1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange gemaB den Bewegungsanweisungen. Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstilicke
die anderen Werkstlcke 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.

#4 Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes ist je nach Produkt unterschiedlich.

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

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

Abmessungen [mm]
.| Hubbereich A X2
B
L [mm] Ohng Motorbremse| Mit Motorbremse B C|DEH EV H J K L M 01 R|S n u v (Ohne Motorbremse/Mit Motorbremse|
15bis 100 | 2434 | 2834 |102,9
25 : 13 | 20 | 44 |45,5|M8x1,25| 24 | 17 [14,5| 34 [M5x08| 8 | 45 |46,5|1,5|57,8| 126 166 |66,6
101 bis 400| 2684 | 3084 |127,9
20bis100| 257,8 | 3028 [1163
32 : 13 | 25 | 51 |56,5|M8x1,25( 31 | 22 [18,5| 40 [M6x1| 10 |60 | 61 | 1 [69,8| 123 168 |83,8
101 bis 500| 287,8 | 332,8 |146,3
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
Gie H“?:qf;‘]mh MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | xB
15 bis 39 24 32
- 50
40 bis 100
: 42 41
25 | 101bis 124/ 20 29 M5x08| 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| 101bis124| 25 30 Méx1 | 85 5 6
125 bis 200 53 51,5 80
201 bis 500 70 60
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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 -J0Mm
32
C
= S
= 1|
3 =
Q  —
:chlﬂsselweite —
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: EQY25 H§ -O00L
32
c

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 Q
Beiliegende Teile
- FuBbefestigung =]
- Gehauseschraube x| v
. LS + Hub LS1
FuBbefestigung [mm]
GroBe H“?:]er:]”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 - 198 (84 |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 - 19,2113 | 6,6 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. I?T:I:Iaergsinhde 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 -0I00ID
2
2 ¢
. -
; @ CD Bohrung
‘,’ :’ = :] H10 Achse d9
I | ol
=] ; 5
; ml
(o]V)
L CW| | RR
CL + Hub
Beiliegende Teile
A+ Hub - Gabelbefestigung
- Gehauseschraube
- 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 arage | 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/Serie 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 e 64 50,5 @) 42
30 bis 100 30,5 42,5

32 105 bis 500 60,5 65,5 725 53,5 2 4.9

= 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 Gewéhrleistung tbernommen wird (Streuung etwa+30 %). Der

Wert kann je nach Umgebungsbedingungen erheblich abweichen.
* Beim Modell mit Fiihrungsstange (EQYGOH), kdnnen die Signalgebers nicht hinter der Fihrungsbefestigung (in der unteren Nut der vorstehenden

Stangenseite) angebracht werden.

i;nalg_]ebermontage

Anzugsdrehmoment
fiir Signalgeber-Befestigungsschraube [nm)
Signalgebermodell Anzugsdrehmoment
D-M9L(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-M9L1V (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 dlbestédndigen 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 dlbesténdigen 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 SEEmON
1= © ©
ol % ‘ NG ~ 1?55 M
@=—— 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-M9CIWV (mit Betriebsanzeige)

Signalgeber D-M9NW |D-MONWV| 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 Betriebsbereich_ ---------- 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-@ [mm|] 0,88

. Eftektiver 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- 1m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9l W D-M9l WV %
©
o © ! .
(oY)
— g 6 | Empfindlichste Position
*riﬁiﬁﬁ S . . — .
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 ©
- Q] - 0 [aV) <
™! i ) 19,5
1oty ——=— ¢ —}

22,8

9,5
2,6

IN

54



Q)

TRAFFA

TECHNISCHES BURO

TBT Technisches Biiro Traffa e.K. ¢ Theodor-Heuss-Str. 8 ¢ 71336 Waiblingen e Tel.: +49 (0)7151/60424-0 ¢ Fax.: +49 (0)7151/60424-40
NL Bayern: TBT Technisches Biiro Traffa e.K.e Schlegelgasse 14d, Haus 5 ¢ 91639 Wolframs-Eschenbach
web: www.traffa.de ¢ e-mail: info@traffa.de

EQYCIH 05/25 B 1.01



	e-Antrieb, Integrierter Controller, Serie EQFS□H/EQY□H/EQYG□H
	Markmale
	Varianten
	INHALT
	Integrierter Controller/Schlittenausführung Serie EQFS□H
	Typenauswahl
	Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Führung)
	Zulässiges dynamisches Moment
	Bestellschlüssel
	Technische Daten
	Gewicht
	Konstruktion
	Abmessungen
	Signalgebermontage
	Signalgebers

	Integrierter Controller/Kolbenstangenausführung  Serie EQY□H
	Typenauswahl
	Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Führung) ∗
	Querlast am Kolbenstangenende (Richtwert)
	Bestellschlüssel
	Technische Daten
	Gewicht
	Konstruktion
	Abmessungen
	Signalgebermontage
	Signalgebers

	Integrierter Controller/Ausführung mit Führungsstange Serie EQYG□H
	Modellauswahl
	Momentlast-Diagramm
	Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Führung)
	Diagramm der Kraftumwandlung (Führung)
	Bestellschlüssel
	Technische Daten
	Gewicht
	Konstruktion
	Abmessungen
	Stützblock

	Elektrische Spezifikationen
	Verdrahtungsbeispiele
	Options
	CE/UKCA/UL-Konformitätsliste
	Sicherheitsvorschriften



