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Allgemeines
Der Grundstein fir die

ANTRIMA-Linearmotoren
wurde im Jahr 1985 gelegt,
als eine Kolbenpumpe mit

réhrenférmigem Linearmotor
entwickelt wurde.

Im Jahre 1997 wurde die ers-
te Reihe von Linearmotoren
hergestellt, jedoch nur zur in-
ternen Verwendung. Im Jahre
2001 wurde fiur einen Kunden
ein spezifischer Motor entwi-
ckelt. Im Laufe dieser Ent-
wicklung hat sich herausge-
stellt, dal es sehr wenige
ernstzunehmende Hersteller
von Linearmotoren gibt und
der Beschluss gefasst, diese
Marktlicke zu schlieen. Und
tatsachlich, selbst heute gibt
es recht viele Anbieter dieser
Technik, die Hersteller las-
sen sich jedoch an zwei Han-
den abzahlen.

Investitionen in Entwicklungs-
hard— und Software, Prif-
stédnde, Personal, Zeit, Unter-
suchungen, Applikationen
(die nicht alle von Erfolg ge-
kréont waren) haben letztend-
lich zu der hier vorgestellten
Reihe von Linearmotoren ge-

O6wme nonoxeHus
MepBble paboTbl B 06nacTtu
NVUHENHbIX gBuratenemn obinu
npoBefeHbl ewe B 1985-om
rogy, korga 6bin cnpoek-

e

TUPOBAH KPYrfbl NOPLLUHEBON
Hacoc Ha OCHOBE JIMHEWHOTO
psuratend. C 1997 ropa
HayaT BbIMYCK JINHENHbIX
aBuratenen.

B 2001-om roay B cBS3U C
NPOEKTUPOBAHNEM
cneuymanbHOro npmeoga 6bin
YCTaHOBJIEH TOT (PakKT, 4YTO Ha
pbIHKE CyLLecTBYeT Mano
CEepbE3HbIX NPOM3BOANTENEN
NWHENHbLIX gBuUratTenemn u
ObINO NPUHATO pelleHune,
BblMyCKaTb CAMWUM NIMHENHbIE
ABuratenu CepuinHo.
JencTtBnTenbHO, Aaxe Ha
CEroaHAWHNN gEeHb YUCNO
NOCTaBLLWUKOB CTAno HaMHOro
fSonble, a yucno
npoussoauTenemn
npakTU4eckn octanochb
NPeXHNM.

MHBecTupoBaHMe npueeno B
KOHEYHOM UTOre K BbIMYCKY,
npeacTaBfeHHOro B 3TOM
Opowope, psga NMHERHbIX
aBuratenen.

Ha nepBom aTtane

General

In 1985 the foundation stone
was laid for the Antrima Lin-
ear motors with the devel-
oped pipe formed plunger

pump.

In 1997 the first series of lin-
ear motors were manufac-
tored for the internal pur-
poses.

In 2001 a special motor was
developed for a customer.
During the developing of that
motor we understood, that
there is not enough linear
motor manufacturers in
strength and scope and de-
cided to close this gap.

And really, even now there
are very many suppliers of
the technique and not enough
manufacturers.

Investments for the develop-
ing of the hardware, soft-
ware, test stands, staff, time,
tests, applications have led to
the presented series of the
linear motors (but not all of
them were crowned because
of success).

Firstly the motors are classi-
cal calculated. Following a
FEA-model is created and




fuhrt.
Im ersten Entwurfsschritt
werden die Motoren klassisch
berechnet. Anschlieend wird
ein FEM-Modell erstellt und
hiermit samtliche Betriebsar-
ten simuliert. Danach werden
die Motorparameter in ein ei-
genes Modell tUbertragen,
dieses am Prifstand para-
metriert und dann Optimie-
rungsarbeiten durchgefuhrt.
Durch die aufwendigen Ent-
wicklungsschritte und durch
die Verwendung hochwertiger
Materialien ist es gelungen:
A. die Nutformen zu optimie-
ren
B. die Pulsationskrafte zu mi-
nimieren
C. die Verluste zu minimieren
D. den Herstellungsprozess
optimal zu gestalten

Vorteile

Die Vorteile der ANTRIMA-

Linearmotoren sind:

e Linearmotoren erzeugen
unmittelbar translatorische
Krafte; die Kraftibertra-
gung erfolgt Gber den Luft-
spalt

e es werden sehr hohe
Beschleunigungs- und Ver-
zdgerungswerte erreicht

e es werden keine Zahnstan-
genantriebe, Transmissio-
nen, Getriebe, Lager, Diffe-
rentiale usw. benétigt

e Linearmotoren arbeiten
verschleilfrei (keine War-
tungskosten)

e die Fliehkraft stellt keine
Geschwindigkeitsgrenze
dar

e Linearmotoren arbeiten
sehr leise

Einzig fiir ANTRIMA-
Linearmotoren gilt:

Mit ein und demselben In-
verter, Weggeber und Sta-
tor kann je nach Parameter-
satz und Sekundarteil so-
wohl eine asynchrone als
auch ein synchrone Be-
triebsart ausgewahlt wer-
den.

KOHCTPYMpPOBaHus pacyer
ABuratensa BegeTcs Knaccu-
yeckum metogom. 3atem
cocTaBnaeTca MmoAenb Ans
pacyeTta METO4OM KOHeu-
HbIX 31EMEHTOB.
Mocne aToro Bce napa-
MeTpbl ABUraTtens nepe-
HOCATCS B TpexdasHyto
Mogerb, C MOMOLLbLI KO-
TOpOW nAaeT NnocTeneHHas
onTuMusaums. TpygoemMkun
npouecc pacyeTta u uc-
nosib30BaHMe BbICOKOKA-
YECTBEHHbLIX MaTepunanos
Aarn BO3MOXHOCTb:
A. onTumuanposaTb Gopmy
nasos
B. ymMeHbWUTL ycunumsa
nynscaumm
B. yMeHbWUTL NoTEPHU
. onTumMmnamposaThb
npouecc NpovM3BoACTBa

MpenmyuectBa

e NIMHENHbIE ABUTaTENM
HanpsiMyl passBuBarT
cuUnbl TAMKM Yyepes
BO34YLUHbIA 3a30p

e BO3MOXHbl OTPOMHbIE
YCKOpPEHUS 1 3aMenrneHuns

e HET MexXaHU4YeCcKunx
KOMMOHEHTOB NpuBoaa

e HET MexaHW4YecKoro
M3Hoca, T.e. HeT 3aTpaT Ha
PEMOHT

e CKOpPOCTb ABUXEHUS He
orpaHu4yeHa cunammu
NHepuum

e NINHENHbIE ABUraTenu-
ManowymHble

Tonbko ana AHTPU-
MOBCKUX nuHenHbIx
aBuraTenen:

C oAHNM 1 TeM-Xe npeob-
pa3oBaTenem, A4aT4MKom
CKOpoOCTH, cTaTOpoOM B 3a-
BUCUMOCTU OT BTOPUYHOWN
yacTu u Habopa napa-
MeTpPOB MOXHO paboTaTb
Kak B aCUHXPOHHOM, TaK U B
CUHXPOHHOM pexumax.

herewith all kinds of opera-
tions were simulated. Then
the motor parameters are
transferred in an own model,
it is parameterised and opti-
mized.
With the expensive develop-
ing steps and with the appli-
cation of high quality materi-
als it is succeed:
A. to optimize the slot forms
B. to minimize the pulsation
force
C.to minimize the damages
D.to organize the manufac-
ture process optimally

Advantages

The advantages of the An-

trima linear motors are:

e linear motors produce di-
rect translatory move-
ments; the force transfer
takes place through the air
gap

e very high acceleration and
decelaration values can be
achieved

e NO COgQs, transmissions,
gearboxes, bearing or dif-
ferentials are needed.

e they function wear-free re-
sulting in no maintenance
costs.

e the centrifugal force does
not limit speed.

e they are quiet.

It is valid only for AN-
TRIMA-linear motors:

With one and the same in-
verter, position encoder
and stator you can choose
both an asynchronous and
synchronous kind of opera-
tion depending on parame-
ter set and secondary part.




Einsatzgebiete O6nactb NnpuMeHeHus Application areas:

e Maschinenbau e MawwunHocTpoeHne e machine construction
e Sondermaschinenbau e CraHKOCTpOEHME e special machine construction
e Portalanlagen e lopTanbHbie MexaHU3mbl e portal equipment
e Transport— und Handling- e BHyTpusaBogckon e transport and handling sys-
anlagen TpaHcnopT tem equipment
e Sonderanwendungen * YCTaHOBKM cnelmnanbHoro e special applications
Ha3Ha4vYeHunsa

R

Technische Daten TexHnYecKue AaHHbIe Technical data
Baugrésse Alberich | Beowulf mm
U, [V] 380...400 + 10%

Swuax, [KVA] 1,1 2,3 4,3 7,3 121 14,4
Imax, [Al 15 3,2 6,2 10,6 17,5 20,8
fy, [Hz] 50

Schutzgrad P67

ED, [%] 60% asynchrone Betriebsart; 100% synchrone Betriebsart

Vs ,[m/s] 3 6

vu, [°C] 40

vmax, [°C] 120 (Kaltleiter, TepmucTop)

EN 60 034-1 Drehende elektrische Maschinen
EN 60 204-1 Elektrische Ausriistung von Maschinen



Kennlinien XapaKkTepucTuKku Characteristics

—_—— - natirliche Kennlinie am starren Netz

Dauerbetrieb S1
v, [m/s]

Kurzzeitberieb S6

Impulsbetrieb 500 ms

Vs, [m/s]

Vrep, [M/s]

>

Fno INT Fa [N] F2, [N] Fa, [N] Fa, [N] Fuax, [N] F. NI
Hinweis: naturliche Kennlinie MpuMedvaHue: ectecTBeHHast Notice: Natural diagram (red)
(rot) nur fir Asynchronbetrieb XapakTepucTuka (KpacHas) TonbKo only for asynchronous secon-
A5 aCUHXPOHHOr O pexunma dary part.
Tabelle: Krafte und Geschwindigkei- Tabn.: MexaHu4yeckas Table: Forces and speeds with the
ten im Asynchronbetrieb XapaKTepucTUKa aCUHXPOHHOro asynchronous secondary part.
pexuma
Vs, [m/s] 3 3 3 3 6 6
VRep, [M/S] 1,61 1,20 1,29 1,60 2,82 3,16

asynchron, ungekuihlt

Fx, [N] 33 66 133 250 183 250
Fu, [N] 54 128 147 263 232 278
Fa, [N] 54 128 147 263 232 278
Fa, [N] 73 181 201 301 356 393
Fa, [N] 73 181 201 301 356 393
Fuaxs [N] 100 193 335 460 427 593

asynchron, luftgekiihlt 150 m*h

Fn, [N] 33 66 133 250 183 250
F4, [N] 73 181 201 301 358 393
F2, [N] 73 181 201 301 358 393
F3, [N] 73 181 201 301 358 393
F4, [N] 73 181 201 301 358 393

Fuax, [N] 100 193 335 460 427 593




Tabelle: Krafte und Geschwindigkei-
ten im Synchronbetrieb

Tabn.: mexaHM4YecKasa xapakTepucTuka
CUHXPOHHOrO pexuma

Table: Forces and speeds with the syn-
chronous secondary part

Vs, [m/s] 3 3 3 3 6 6
VRED, [M/S] 0,43 0,43 0,43 0,54 1,82 2,17
synchron, ungekuhlt
Fn, [N] 33 66 133 250 183 250
F., [N] 230 460 919 1379 603 689
F2, [N] 58 116 232 437 366 500
F3, [N] 402 805 1604 2413 1206 1378
F4, [N] 83 165 331 625 549 750
Fuax, [N] 575 1150 2290 3447 1807 2067
synchron, luftgekiihlt 150 m*/h

Fn, [N] 43 86 173 325 238 325
Fq, [N] 299 598 1195 1793 784 896
F2, [N] 75 151 302 568 476 650
Fs, [N] 522 1046 2085 3137 1568 1791
F4, [N] 108 214 430 559 714 975
Fuax, [N] 747 1495 2977 4451 2349 2687
Systemkomponenten KomnoHeHTb! NnpuBoAaa Drive components
Statoren A...F Sekundarteile asynchron

und synchron
Cratopbl A...F BTopudHble
Stators A...F acvHxponsie u

Secondary parts asynchro-

nous and synchronous
Servoverstarker Magnetisches MeRsystem
MpeobpasoBaTenu .

MarHuTHbIA gaT4unk
Inverters ckopoctv

Magnetic measure sys-

tem
Achssystem Optisches Mefsystem
KoopauHatHsie ocu OnTnyeckun gaTimk

CKOpOCTYU
Axes

Optical measurement sys-

tem

Hinweis: Es sind beliebige Positioniergenauigkeiten und Verfahrqualititen des Antriebes erreichbar; entscheidend ist das MeBsystem

Hpnmeqa}me: TOYHOCTH MPUBOAA- JIK00asi M 3ABHCHUT TOJIbKO OT TOYHOCTH JaTYuKa cxopoc'ru/ MOJIOKCHHS

Notice: there are different position precisions and drive qualities available, but decisive is the measurement system.



MaRe

Standard mit 2 m AnschluRkabel; Variante
mit Steckverbinder in Vorbereitung.

CTaHgapTHOe WCrosiHeHne ¢ aKpa-
HUPOBHHBLIM Kabenem 2 M; BapuaHT ¢
pa3beMOM HaxoauTCs B NOATOTOBKE.

Standard with 2 m connecting cable; the
variant with U-connector is under construc-
tion.

Sekundarteile sind in 4 unterschiedlichen

Ausfliihrungen verfiigbar:

1. Wirbelstromtyp

2. Asynchroner Typ

3. Synchroner Typ mit Permanetmagneten

4. Synchroner Typ mit Elektromagneten
(ab 09/2006)

Alle Typen einer Baugrosse lassen sich

untereinander austauschen.

BTopuyHble YacTy npoussoasaTcs B 4-x

NCMONHEHMSAX:

1. Ha ocHoBe BUXpeBbIX TOKOB (aCKMHXP.)

2. ACMHXPOHHbIE

3. CUHXPOHHbIE C NOCTOAHHBIMW MarHMTamu

4. CUHXPOHHbIe ¢ anekTpomarHmutamu (c
09/2006)

Bce Tunbl ogHoro Tunopasmepa

B3aMMO3aMeHsIEMbIE.

Secondary parts are available in 4 different

specifications:

1. Eddy current type

2. Asynchronous type

3. Synchronous type with permanent mag-
nets

4. Synchronous type with electrical mag-
nets (after 09/2006)

All types of an size are interchangeable

Technische Anderungen vorbehal-
ten

B1

B,

N L, B, H, Ag, B, B2, L4, Lo, m, XxYx
ame [mm]* | [mm]* [mm]= | [mm]* | [mmP=* | [mm]** | mm]= | mm]o | [kglte M8
Alberich 180 105 45 45 37,5 525 40 50 4,0 3x2
Beowulf 180 155 45 95 62,5 775 40 50 6,5 3x2
Caesar 360 155 53 95 62,5 775 40 70 14,0 5x2
Dietrich 360 220 53 160 77,0 110,0 40 70 185 5x3
Ekkehard 540 135 53 75 52,5 67,5 70 100 17,0 5x2
Fridolin 540 160 53 100 65,0 80,0 70 100 23,0 5x2
L Lees
600***
........... P ores
[ 0w 120w 607+
I
B
| | IZO mm *x

Name

GES»
[mm]

mmes

Msyne, [kQ]”"

XxY xD6

Alberich

612,796

105

Beowulf

618,889

155

10,45

Caesar

618,889

155

10,45

Dietrich

626,811

220

16,23

Ekkehard

616,452

135

8,67

4,89

Fridolin

619,499

160

10,89

5,65

5x2

Fahrprofil eines herkdmmlichen Antriebes (rot) im

Vergleich mit einem Linearmotor (blau)

Mpodunb oBwKeHNss 0ObIMHOIO ABUraTtens
(0603Ha4YeHO KpacHbIM) MO CPaBHEHUIO C

NUHeNHbIM gpuratenem (0603HaYE€HO CUHUM)

Movement profile of an usual drive (red) in corpo-

ration with a linear motor (blue)

wE)

VDL

X- Anzahl in X-Richtung, Y - Anzahl in Y-Richtung
* +/- Imm Toleranz; Abh
** +/-0,2mm Toleranz

** Massen sind ca. Angaben

gig von der

5}

[




Sollwert

Zur Beachtung:

L2 L3 PE

Unidrive
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m:
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1. Steuer- und Leistungskabel geschirmt verlegen und erden
2. Fur hochwertige Fahrprofile Lageregler vorschalten
3. weitere Anschlussmaoglichkeiten- s. Inverterhandbuch

1 Anschlussbuchse f.
1 Encoder, weiblich, 1-polig,

Typ D

Lagegeber

AnschluBvorschlag

Dienstleistungen zur An-

Mpumep noaknioveHUs

Hawwu ycnyru no

triebs- und Automatisie-

rungstechnik

e Entwurf und Herstellung
kundenspezifischer Linear-
antriebssysteme

e Beratung, Projektierung,
Auslegung, Aufbau, Pro-
grammierung und Inbetrieb-
nahme kompletter Antriebs-
systeme mit und ohne Line-
arantrieben

e Sonderanwendungen/ Ap-
plikationen mit Linearan-
trieben

ANTRIMA

Linearmotoren GmbH
Kaolinstraf’e 16

06126 Halle

Telefon: +49-345-8058902
Fax: +49-345-8058927
E-Mail: service@antrima.com
www.antrima.com

reKTponpuesoay u

aBToMaTuU3auuvum

e [lpoekTnpoBaHme n Npons-
BOACTBO CUCTEM NMUHENHOrO
anekTponpueoga no cneum-
drKaumn 3akas4yumka

e [locTaBka cucrtem
anekTponpueoga u
aBTOMaTUKKU Noja KntoY

e JIMHEWHbIK aneKkTponpmneo
cneunanbHOro HasHa4YeHus

Wiring

Our services for drive-
applications and

process- control

e Projecting and manufactor-
ing of the linear drive sys-
tems according to the cus-
tomer wishes.

e Consulting, projecting, cal-
culating, construction, pro-
gramming and implementa-
tion of the whole drive sys-
tem with and without linear
drives.

e Special applications/ appli-
cations with linear drives.

Uberreicht durch:



mailto:service@antrima.com
http://www.antrima.com

