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K voDrive®

HighVVac 10mm - Type &

Eigenschaften

Highlights Beschreibung
= Hohe Verstellgeschwindigkeit Das fiir den Einsatz im Hochvakuum konzipierte und mit Fomblin
= Integrierte Festkorperkinematik geschmierte Mikropositioniersystem KeevoDrive® HighVac 10mm
= Einfache Regelbarkeit - Type 4 kombiniert einen Exzenterantriebssystem mit einer
= Vakuumschmierstoff Festkorpergelenkkinematik, wodurch eine hervorragende
= Auflésung im nm-Bereich Genauigkeit in der Linearitat der Bewegungen realisiert wird. Die

Festkorpergelenkkinematik besteht zum einen aus den Elementen
zur Linearfuhrungen, zum anderen aus kundenspezifischen
Befestigungsstrukturen fir die Anbindung der Anwendung und des
Positioniersystems. Durch die Kombination eines spielarmen
CoograDrive® Getriebes mit einer Untersetzung von 40:1 mit
einem EC-Motor mit 6V Nennspannung und einem integriertem
Encoder mit einer Auflésung von 1024 Impulsen pro Umdrehung
entsteht ein leistungsstarkes Mikropositioniersystem. Zur
Positionsregelung ist zusatzlich ein optischer Linearencoder mit
einer Auflésung von 0,2 pm integriert. Herzstiick dieses extrem
dynamischen und zuverlassigen Mikrosystems bildet ein
spielarmes CoograDrive® Getriebe mit einer Untersetzung von
40:1.
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Technische Parameter

Die ausgewiesenen Werte basieren auf Berechnungen und Messverfahren der Micromotion GmbH, die nach dem aktuellen

Stand der Technik durchgefiihrt werden. Unsere Definitionen finden Sie unter www.micromotion-drives.com.
Fir weitergehende Informationen kontaktieren Sie bitte sales@micromotion.de.
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Nr. Parameter

P-001 Vakuumtauglich

P-003 Untersetzung

P-004 Selbsthemmung

P-005 Max. Stellweg

P-008 Wiederholgenauigkeit unidirektional
P-009 Wiederholgenauigkeit bidirektional
P-010 Positioniergenauigkeit

P-014 Lost motion

P-015 Umkehrspiel

P-016 Nennlastkraft

P-017 Spitzenlastkraft

P-018 Kollisionslastkraft

P-034 Lebensdauer bei Nennbetrieb
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P-512

Max. zul. Radiallastkraft von aul3en

FinN ® —— AuRer Betrieb und Kraft
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A —— Im Betrieb und Kraft statisch
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Im Betrieb und Kraft
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Hinweis
HV
i 40:1
ja
s +/-300
0.1 um
0.3 um
5 pum
8.79476 um
0 um
F 14.9254 N
F 119.403 N
F 149.254 N

500 h
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Nr.

P-035

P-036

P-037

P-038

P-039

P-040

P-041

P-042

P-043

P-044

P-045

P-046

P-055

P-056

P-057

P-058

P-059

P-060

Parameter

Abtrieb Radialspiel
Abtrieb Axialspiel
Radialsteifigkeit

Axialsteifigkeit

Max. zul. radiale Last auf Abtriebswelle (auRBer Betrieb,

Kraft konstant einwirkend)

Max. zul. radiale Last auf Abtriebswelle (auBer Betrieb,

Kraft stoRartig einwirkend)

Max. zul. radiale Last auf Abtriebswelle (im Betrieb, Kraft

konstant einwirkend)

Max. zul. radiale Last auf Abtriebswelle (im Betrieb, Kraft

stoRartig einwirkend)

Max. zul. axiale Last auf Abtriebswelle (auBer Betrieb,

Kraft konstant einwirkend)

Max. zul. axiale Last auf Abtriebswelle (auRer Betrieb,

Kraft stoRartig einwirkend)

Max. zul. axiale Last auf Abtriebswelle (im Betrieb, Kraft

konstant einwirkend)

Max. zul. axiale Last auf Abtriebswelle (im Betrieb, Kraft

stoRartig einwirkend)
Massentragheitsmoment

Gewicht

Min. zul. Umgebungstemperatur (auBer Betrieb)
Min. zul. Umgebungstemperatur (im Betrieb)
Max. zul. Umgebungstemperatur (auBBer Betrieb)

Max- zul. Umgebungstemperatur (im Betrieb)

Weitere technische Daten:

= Operating enviroment: max. inadmissibel stroke +/- 500 (-0/+40) pm

= stroke bijectively detected by limit sensors: +/- 410 pm

Motordaten: EC-Motor 102850068

(Die Daten sind Angaben des Herstellers bzw. basieren auf den Datenblattern des Herstellers.)

Nr.

P-100

P-102

P-104

P-106

P-107

Parameter

Motorbauart

Grenzdrehzahl des Motors

Drehzahlkonstante des Motors

Anhaltemoment des Motors

Drehmomentkonstante des Motors

Formel-
zeichen

Formel-
zeichen

Kn

Km

Wert Hinweis
0 um

0 um

1.95 N/um

40 N/um

50 N

15N

6N

6N

150 N

50 N

380 N

127 N

660.03 * 10+
gcm?

3759

-40 °C
-20 °C
125°C

100 °C

Wert Hinweis

EC

79000 min™’ 1)
5426 min"'/V

9.72 mNm

1.76 ™y
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Nr. Parameter Fo_rmel— Wert Hinweis
zeichen
P-108 Leerlaufstrom des Motors | 121 mA
P-110 Max. Dauerstrom des Motors | 1160 mA 2)
P-111 Nennspannung des Motors u 6V
P-112 Phasenwiderstand des Motors R 1.08 Ohm
P-113 Induktivitat des Motors L 0.024 mH
P-114 Amplitude Gegen-EMK des Motors u 0.184 mV/rpm
P-118 Max. zulassige Wicklungstemperatur des Motors T 125 °C
P-119 Warmewiderstand des Motors zwischen Wicklung und Rth1 6.6 “Iyy 1)
Gehduse
Warmewiderstand des Motors zwischen Gehause und
= R 42.4 ¥/
et Umgebungsluft 2 i
P-121 Thermische Zeitkonstante der Motorwicklung TwA1 4200 ms 1)
P-122 Thermische Zeitkonstante des Motorgehauses Tw2 152000 ms
Exzenterdaten
Nr. Parameter Fo_rmel— Wert Hinweis
zeichen
P-501 Exzentrizitat 670 ym
- Max. zul. radiale Last auf Exzenterlager (auRer Betrieb,
P-504 Kraft konstant einwirkend) F SO N
~ Max. zul. radiale Last auf Exzenterlager (aul3er Betrieb,
P-505 Kraft stoBartig einwirkend) F 15N
P-506 Max. zul. ra_dial_e Last auf Exzenterlager (im Betrieb, Kraft F 6N
konstant einwirkend)
P_507 Max. zu_I. ra_dial_e Last auf Exzenterlager (im Betrieb, Kraft r 6N
stoRartig einwirkend)
~ Max. zul. axiale Last auf Exzenterlager (auRer Betrieb,
P-508 Kraft konstant einwirkend) F 150N
~ Max. zul. axiale Last auf Exzenterlager (aul3er Betrieb,
P-509 Kraft stoBartig einwirkend) F SON
P-510 Max. zul. a)_(iale_ Last auf Exzenterlager (im Betrieb, Kraft F 380 N
konstant einwirkend)
P_511 Max. zu_I. ax_iale_ Last auf Exzenterlager (im Betrieb, Kraft r 127 N
stoRartig einwirkend)
P-513 Exzentrizitatsfehler 20 uym
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Festkorpergelenkdaten
(Die Daten sind Angaben des Herstellers bzw. basieren auf den Datenblattern des Herstellers.)

Formel-

Nr. Parameter zeichen Wert Hinweis
P-701 Untersetzung Festkorpergelenk i 1
P-702 Max. Last auf Festkorpergelenke F 10N
P-703 Winkelstellung Exzenter bei min. Position a -26.6 °
P-704 Winkelstellung Exzenter bei max. Position a 26.6 °
Material Informationen
Nr. Parameter Egircr;:;l{ Wert Hinweis
P-500 RoHS-konform ja
P-901 Schmierstoff Getriebeabtriebslagerung FomblinGRM60
P-903 Schmierstoff Getriebeeinbausatz FomblinGRM60
P-907 Schmierstoff Exzenterlager FomblinGRM60
P-908 Material Getriebeeinbausatz NiFe
P-909 Material Getriebeabtriebslagerung 1.4108 DIN EN
P-912 Material abtriebsseitiges Getriebegehause 1.4305 DIN EN
P-914 Material Motorgehause Aluminium
P-915 Material Exzenterlager 1.4108 DIN EN

2) Kurve gemessen bei Nennspannung mit einen Lasttragheitsmoment 6*10E-9 kg/m® im % Mikroschrittbetrieb
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Technische Zeichnung

3 A1) 3
H - H
3 o So @5 9 ?3 Connector:
=) : < ;—m—— S| o Micro SUB-D,
N &+ R A 25-poles,
] . ! female
1 R2.5 : -
Pin assignment
41.55 41.95 28.25 Pin Signal
130 1 |GND
205 2 |Limit2=LSP
19.5 4X M2x0.4 X 4% Moving plate shown in non-deflected position. 2 Ié':;ﬂ é'\_":l)'SN
<% 4x@2.7 THROUGH 52.8 66.2 3 fro.B
DIN 974 - 355X 6 38 38 5 7 |Enc. NAS
45° RS 8 |Enc. AS
~ / 9 |[Enc. I-
l_ 10 |Enc. I+
11 [Enc. A-
R3 ° 12 |Enc. A+
13 |Enc. +5V
o I: & g eg 5 @—8 © 14 |Phase C
< 15 |Phase B
° 16 |Phase A
17 |HallC
I' 18 _|Hall B
- [ 19 [HallA
105 7 20 |Mot. Enc. B
15.625 05 @2 H7 (120 / 21_|Mot. Enc. A
floating ~_R6 22 |Mot. Enc. |
23 [+5V
Tolerance of distance btw. holes 0,1 6x M2x0.4 | R3 24 [sCL
25 |SDA

Micromotion GmbH | HoenbergstralRe 14 | 65555 Limburg
+49(0)6431-59618-25 | sales@micromotion.de | www.micromotion-drives.com
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