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LinMot © Motor Konstruktion

2

JA

Auswerteelektronik,
elek. Typenschild

Motorwicklung

Gleitlager Stator

beidseitiges

Gewindesackloch Wegsensorik

Laufer

linmot_praesentation.ppt



R

JUNG :iromroneuss | J A
LinMot ® Genauigkeit der internen Hall-Positionssensorik

Spezifikation gem. LinMot -Motordatenblatt
Wiederholgenauigkeit: +/- 0,05 mm
Linearitat: 0,1 - 0,4 % (motortypabhangig)

idealer Verlauf

o)
>
T Wiederholgenauigkeit:
o < +/- 0,05 mm
g / Voraussetzung:
GE) £ Max. Linearitatsfehler: Laufer ist verdrehgesichert!
o 0,1 - 0,4 % vom Gesamthub
Z.B.: .. . - )
Max. Hub des Motors: 80 mm Ursache_n fur den Linearitatsfehler:
Linearitat des Motors: 0,2 % meI:chanlsch.e Toleranzferlla dor einzel
Linearitatsfehler: +/- 0,16 mm Toleranzen im Magnetfeld der einzelnen Magnete
> Ursachen flr eine endliche Wiederholgenauigkeit:
o _ Sensor-, Ubertragungs- u. Verstarkerrauschen,
tatsachlicher mechanischer Hub A/D-Wandlerauflésung im Controller
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