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INTAX® Linearmotorachsen mit 
integriertem Servocontroller 

Highlights 

Ihre SPS  kann  d irekt  mit  dem indust r ia l  
Ethern et -Bus  an d ie  INTAX® Achs e 

angesch loss en werd en .  

S ie s tarten d ie Bewegun g sofort ,  ohn e 
Referen zfahrt .  

Sparen S ie  s i ch  d en externen  Serv ocontrol ler  
und d ie Sch alts chrank-v erd rahtu ng.  

Bau en Sie jetzt  ihre Mas chin en u nd Apparate 
kompakter ,  le ichter  und  in  kürzerer  

Entwick lungszei t .  
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Allgemein

Noch n ie wurd e auf  so  k le in em Bauraum e in  
L in earmotor  D irektantr ieb komplett  mit  d em 

Servocontrol ler  un d d er  Busankopplung 
integr iert .  

Die INTAX® L in earmotor-Achs e is t  ein  
Tech nolog ieträger.  E lektron ik  und Software 

s ind modu lar  au fgebaut  und bi lden d ie Bas is  
für  weitere Entwick lun gen.  

Alo is  J enny  
Jenny Sc ience AG 



3 

Inhaltsverzeichnis 

1 Mechanik 4
1.1 Vortriebskraft / Messsystem 4 

1.2 Hub / Gewicht 4 

1.3 Einbaumasse 5 

1.4 Belastungskennwerte 6 

1.5 Verschraubung von unten 7 

1.6 Verschraubung von oben 8 

1.6.1 Demontage Abdeckung seitlich 8

1.6.2 Schrauben von innen auf Grundplatte 8

2 Genauigkeit 9
2.1 Positionierung 9 

2.2 Mechanische Genauigkeit 9 

3 Dynamik 9

4 Wartung, Lebensdauer 9
4.1 Schmierung 9 

4.2 Lebensdauer 9 

5 Elektrik 10
5.1 Anschlussleistung 10 

5.2 Anschluss Power / Ethernet 10 

6 Sicherheit, Umwelt 11
6.1 EMC Immunity / Emissions 11 

6.2 Umgebungsbedingungen 11 



4 

1 Mechanik 

1.1 Vortriebskraft / Messsystem 

INT A X®  Vor t r i e bs k r af t  
Fn / F P [ N]  

Auf l ös un g 
M e s s s y s t e m  

Qu er s c hni t t  mi t  Sc h l i t t e n  
B  x  H  [ m m ]  

G ew i ch t  
Sc h l i t t e n  [ g]  

T x  y y F 0 8  8 ( 1 )  /  2 4 ( 2 ) 1 µm  a b s .  6 0  x  3 8  1 7 0  

( 1 )  D a u e rb e t r ie b  m it  U m g e b u n gst e m p e ra t u r  v o n  2 5 ° C  u n d  K o n v e k t io n skü h lu n g  ( U m ge b u n gs lu f t )  
( 2 )  K u rz b e t r ie b  ( E in sc h a l t d a u e r  1 0 % )  

1.2 Hub / Gewicht 

T y p  Hu b [ m m ]  L  E i nb a u  [ m m ]  G ew i ch t  t ot al  [ g ]  

T x  5 0 F 0 8  5 0  1 5 1  4 2 5  

T x  1 0 0 F 0 8  1 0 0  2 0 1  5 5 0  

T x  2 0 0 F 0 8  2 0 0  3 0 0  8 0 0  

T x  4 0 0 F 0 8  4 0 0  5 0 0  1 3 0 0  

T x  6 0 0 F 0 8  6 0 0  7 0 1  1 8 0 0  
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1.3 Einbaumasse 

A n  d e n  E n d p u n kte n  d e s  S c h l i t t e n s  l in ks  u n d  re c h t s  s in d  Gu m m ip u f fe r  e in ge b a u t .  D ie se  s in d  1 m m 
a u sse rh a lb  d e s  m a x im a le n  H u b e s .

T y p  L1  [ m m ]  L2  [ m m ]  L3  [ m m ]  Anz .  X1  Anz .  X2  Nul l p .  [ m m ]  

T x  5 0 F 0 8  4 0 .5  6 1 . 5  1 4 9  2  3  1 6 .2  

T x  1 0 0 F 0 8  6 8 .2 5  4 7 . 7 5  2 0 1  3  3  2 . 4  

T x  2 0 0 F 0 8  3 6 .5  5 6 . 5  2 9 9  6  5  1 1 .2  

T x  4 0 0 F 0 8  5 7 .2 5  3 7 . 2 5  5 0 0  1 0  1 1  -8  

T x  6 0 0 F 0 8  5 7 .2 5  3 7 . 2 5  7 0 0  1 5  1 6  -8  
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1.4 Belastungskennwerte 

Typ  F y  ma x [N ]  
F z  max  [N ]  

M x ma x [N m ]  M y max  [N m]  
M z  max [N m]  

T x  F 08  1370  10  4  

Wirke n  g le ich ze i t i g  me h re re  Krä f t e  u n d  M o men t e  auf  d e n  
A n t r ie b ,  mu ss  n e b st  E in h a l t u n g d e r  e in ze ln e n  

M axim alb e la st u n ge n  d ie  n ach st e h e n de  Gle ich u n g e r fü l l t  se in :  

|Fy|

Fy ���
+

|Fz|

Fz max
+

|Mx|

Mx max
+

|My|

My max
+

|Mz|

Mz max
≤ 1
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1.5 Verschraubung von unten 

Zentrierringe D6 
Aussen Ø6 H7 / M4 / H2.8 

1 Gru n d p lat t e       1 0µ m  

2  Ze n t r ie rr in g  D 6  

3  S ch rau b e n  M 3,  Ge win d e t ie fe  max 5mm  
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1.6 Verschraubung von oben 

1.6.1 Demontage Abdeckung seitlich 

1.6.2 Schrauben von innen auf Grundplatte 

4  S ch rau b e n  M 3 

5  Ze n t r ie rr in g  D 6  

6  Gru n d p lat t e       1 0µ m  

Wi ch t i g  S ch rau b e n  d ü rfe n  n ich t  vorst e h e n 

S ch rau b e n  gu t  fe st z ie h e n 

Ke in e  F re md t e i le  im M o t o r  
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2 Genauigkeit 

2.1 Positionierung 

Wegmesssystem  Absolut, ohne Referenzfahrt 

Auflösung  1µm 

Wiederholgenauigkeit ± 2µm, bidirektional 

Längenausdehnung magnetischer 
Massstab

 11µm/m/°C 

2.2 Mechanische Genauigkeit 

 folgt 

3 Dynamik 

S p e ise sp an n u n g (12 -36VD C)  V  D C 12  24  36  

M ax.  Ve rf ah rge sch win d i gk e i t  m/s  1  2  2  

L ast  au f  d e m S ch l i t t e n   g  100  200  500  1000  

Be sch le u n igu n g a m a x m/s 2 70  50  30  15  

4 Wartung, Lebensdauer 

4.1 Schmierung 
Die Kugelumlaufführung ist unter normalen 

Umgebungsbedingungen für 20`000km 
wartungsfrei. 

4.2 Lebensdauer 
Die INTAX® Linearmotor-Achse ist ein Direktantrieb. 

Dies bedeutet, kein mechanischer Verschleiss und 
damit höchste Präzision über die ganze 

Lebensdauer. 

Grundsätzlich ist die Kugelumlaufführung das 
Lebensdauerbestimmende Element. 

Massnahmen welche die Lebensdauer verlängern: 
 Trajektorien mit Kurvenprofil, anstelle Trapezprofil 

vorgeben (Motion Profil in der SPS) 
 Dynamik immer nur so hoch wie notwendig 
 Nicht Taktzeitrelevante Bewegungen langsamer 

ausführen. 
 Verhindern, dass Schmutzpartikel in die Führung 

gelangen. 



5 Elektrik 

5.1 Anschlussleistung 

S p e ise sp an n u n g (12 -36VD C)  V  D C 12  24  36  

S t ro m Logik  mA  163  88  63  

S t ro m Powe r  F n  ( I s t o p )  A  1 .6  

S t ro m Powe r  F p  ( I ru n )  A  4 .7  

(1)  D au e rb e t r ie b  mit  Um g e b u n gst e mp e rat u r  vo n  25° C  u n d  Kon ve kt io n skü h lu n g  (Um ge b u n gs lu f t )  
(2 )  Ku rzb e t r ie b  (E in sch a l t d au e r  10%)  

5.2 Anschluss Power / Ethernet 

D a
ko

F u
S T

1 2
1 2

E t
i . E .  E t h e r C A T  

E t
. . 3 6 V  D C  L o g i k  
s  ge wü n sch t e  Bu sp
n f igu r ie rt .  

n kt ion a le  S ich e rh e i t
O,  re a l i s ie re n  d u rch  

. . 3 6 V  D C  P o w e r
h e r n e t ,  
ro

:  
A

o v

h e r n e t  
t oko l l  i s t  b e i  Be st e l lu n g

b sch a l t e n  vo n  D C Po we r,  D

e r  U S B - C  

L ä
n ge  L  1 ,5 m st an d ard  
L  x , xm ku n d e n sp e z i f i sch  
10 

 an zu ge b e n  u n d  wird  i m We rk  vo r  A u s l ie fe ru n g 

C  Lo gik  n ich t  u n t e rb re ch en 

M a xim a l  2 0 m  
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6 Sicherheit, Umwelt 

6.1 EMC Immunity / Emissions 

EN 61000-6-2:2005
Electromagnetic compatibility (EMC), 
Immunity for industrial environments

EN 61326-3-1
IFA:2012

EN 61326-1, EN 61800-3, EN 50370-1

EMC Immunity Testing, Industrial Class A 

Immunity for Functional Safety 
Functional safety of power drive systems 
Electrostatic discharges ESD, Electromagnetic Fields, 
Fast electric transients Bursts, radio frequency common 
mode 

EN 61000-6-3:2001
Electromagnetic compatibility (EMC),

Emission standard for residential, 
commercial and light-industrial 

environments

EN 61326-1, EN61800-3, EN50370-1
IFA:2012

EMC Emissions Testing, Residential Class B 

Radiated EM Field, Interference voltage 
Functional safety of power drive systems 

6.2 Umgebungsbedingungen 

Lagerung und Transport  Keine Lagerung im Freien. Die Lagerräume müssen gut 
belüftet und trocken sein. Lagertemperatur von 
-25°C bis +55°C 

Temperatur Einsatz  5°C -50°C Umgebung, ab 40°C Leistungsreduktion 

Luftfeuchtigkeit Einsatz
Kühlung

 10-90% nicht kondensierend 
Keine externe Kühlung notwendig. 
Die mechanische Befestigung an einem Flansch erlaubt 
eine zusätzliche Wärmeabfuhr dank thermischer 
Konduktion. Dadurch ist eine höhere Leistung möglich. 

Schutzart  IP 40 
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Hinweise MRL 2006/42/EG 

- Gefahr für Personen mit medizinischen 
Implantaten durch magnetische Felder 

- Oberflächen können heiss werden, bis 85°C 

- Schmierung nur mit ungiftigen Schmierstoffen, 
Sicherheitsdatenblatt beachten 

- Schallemission bis 70 dB(A) 

Urheberrecht, Haftungsausschluss 

Dieses Datenblatt enthält urheberrechtlich geschützte 
Eigeninformationen. Alle Rechte sind vorbehalten. Dieses 

Dokument darf ohne vorherige Zustimmung von Jenny 
Science AG weder vollständig noch in Auszügen 

fotokopiert, vervielfältigt oder übersetzt werden. 

Die Fa Jenny Science AG übernimmt weder Garantie noch 
irgendeine Haftung für Folgen, die auf fehlerhafte Angaben 

zurückgehen. 

Änderungen dieser Anleitung sind vorbehalten. 

Jenny Science AG
Sandblatte 11

CH-6026 Rain, Schweiz

Tel  +41 (0) 41 255 25 25

www.jennyscience.ch
info@jennyscience.ch
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