PRINCIPES D’APPLICATIONS MOTEURS LINEAIRES

Moteur compact

Y,

Moteurs avec connecteur

Les moteurs linéaires LinMot sont des moteurs synchrones sans balais qui
integrent le capteur de position, la protection thermique et une étiquette
électronique.

Le déplacement linéaire est réalisé directement par force électromagnétique
sans l'intermédiaire de piéces d’'usure mécaniques.

Orienter

Tous les composants moteurs sont moulés a I'intérieur d’'un tube d’acier et sont
ainsi protégés d'une facon optimale contre la détérioration et la pollution
(protection IP67)

Aiquiller | - Imprimer & étiqueter —{F == Entrainement linéaire direct

—{F= Mesure de position intégrée

—& == Positionnement programmable sur toute la course
—{&=—_ Grande dynamique, accélérations jusqu’a 400m/s2
—&=— L ongue durée de vie ; pas de piéces d’'usure

=== Certifiés salle blanche ; protection IP67
Couper




VARIATEURS SERVO
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La grande palette de variateurs permet la réalisation rapide d’applications telles
gque des systémes a deux positions jusqu’'a des applications multi-axes
complexes de grande précision avec synchronisation sur un axe maitre.

La liaison avec la commande supérieure peut étre faite par consigne
analogique, liaison série, Bus de terrain ou ETHERNET. Les Bus de terrains et
protocoles garantissent une intégration facile avec I'automate, le PC industriel
ou une commande propriétaire.

—{=— _Variateurs 1,2 ou 4 axes ; alimentation intégrée

—{& = Contrdle de la position, vitesse, accélération et force

- . . . . z 4
—&===—Mémorisation de profiles de déplacements et de séquences

- , . ., A,
—&===—Cames électroniques synchronisées avec un axe maitre

—&==Entrées trigger digitales et consignes analogiques

—{ | jaisons séries, Bus de terrain et ETHERNET industriel

Programme de
dimensionnement

LinMot Designer propose au
constructeur un outil performant
de dimensionnement des
moteurs linéaires suivant
I'application.

Les applications peuvent étre
simulées et optimisées en
guelques secondes suivant les
critéres définis. Le fichier interne
sélectionne ensuite les éléments
LinMot appropriés sans
opération manuelle de calculs.

Soft de commande

Deux versions de soft de
commandes sont disponibles
suivant I'utilisateur et
lapplication. La plus simple
permet a I'opérateur de réaliser
trés rapidement des
déplacements point & point.

Les opérateurs chevronnés
pourront réaliser simplement
avec la version standard des
applications avec déplacements
complexes.
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CARACTERISTIQUES MOTEURS
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MODULES LINEAIRES EXEMPLES D’APPLICATIONS

Modules de

Guidages fermés B01 manipulation ™ Manipulateur

Guidages en H HO1

Les modules linéaires LinMot sont des unités de qguidages compactes a douilles a billes

ou paliers lisses pour les moteurs linéaires LinMot. Unité

lls permettent le montage de la charge et la reprise des forces externes en assurant une d’étiquetage Hexapode

anti-rotation. lls garantissent une haute précision de guidage et permettent un
positionnement précis de la charge. Machines
d’emballage

Montage simple ; construction compacte

Guidages par douilles a billes ou paliers lisses

Palettiseur a grande vitesse

Capacités de grandes vitesses et de fortes accélérations
Positionnement dynamique et précis de la charge Manipulateurs
Plague de montage avec centrages

Compatibles mécaniquement avec les guidages pneumatiques

Systéme
de logistique



