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Miniatur-Schwenkantrieb Serie CRJ

Ausfihrung mit Zahnstange/Baugrésse: 05, 1

Abmessungen 7
Gewicht

~ Zahlen in()gelten
fur 180°.

Verschiedene Montagearten
Durch die kompakte Gehauseform wird nicht nur der Platzbedarf insgesamt reduziert, sondern

auch eine Platzersparniss bei Verdrahtung und Druckluftanschluss erzielt. Dank des neuen
kompakten Gehéauses ist die Montage besonders einfach.

Direkt montierbar

Die Drosselriickschlag-
ventile ragen nicht Gber
die Oberseite des
Gehéauses heraus.

Montage von oben Montage von unten Seitliche Montage

Die Richtung fiir den elektrischen Anschluss und den Druckluftanschluss ist entsprechend der Montageart wahlbar.

Montagebeispiele fiir Signalgeber und Drosselriickschlagventil
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Aussenwelle

Zulassige Last verbessert

Ein grosses Rollenlager und die Aussenwelle mit grossem
Durchmesser gewahrleisten eine hohe Steifigkeit trotz der Kompaktheit.

Rollenlager

FS(a) l t FS(b)

Verringertes Spiel

Trotz der Bauweise mit nur einer Zahnstange
wird das Spiel durch eine Spezialkonstruktion

Modell CRJ1 auf ein Minimum reduziert.
(]
oz Fr 30
3 [ FS(a) 20 25
R—-|  FS(b) 20 25
Grosse der Aussenwelle [mm] a5 6 Zahnritzel Beim Auftreffen auf die

flache Oberflache des
Kolbens wird das Zahnritzel
gestoppt so dass kein Spiel
auftritt.

Mit externem Stopper/serie CRJU

4 bis 5 mal héhere zulassige kinetische Energie
(Grundausfiihrung im Vergleich mit CRJB)
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Einstellbarer Schwenkwinkel: £5° an jedem Schwenkende

Variantentubersicht
Serie Schwenkwinkel a?mgjcchkllljjsfts_ Signalgeb
= ignalgeber
90° | 100° | 180° | 190° Position aneld
. CRJBO05 o o ([ ()
rundaustunrung CRJB 1 o ) [ () Anschluss vorne D-F8
Mit externem CRJUO5 o - o - Anschluss seitlich D-M9
Stopper CRIULl | @ | - ® -
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Serie CRJ
Modellauswahl

Vorgehensweise

0 Betriebsbedingungen

Listen Sie entsprechend der Ein-
baulage alle méglichen Betriebs-
bedingungen auf.

Fs(b)

Fs(a)

« Verwendetes Modell
« Betriebsdruck
« Einbaulage
* Belastungsart
Ts [NOm]
Tf [NOm]
Ta [NOm]
« Lastkonfiguration
» Schwenkzeit t[s]
» Schwenkwinkel
* Bewegte Masse m [kg]
* Abstand zwischen Mittelachse und
Schwerpunkt H [mm]

Erforderliches Drehmoment

Schwenkantrieb: CRJB05-90
Einbaurichtung: Vertikal

Druck: 0.4MPa

Belastungsart: Zentrische Last Ta
Konfiguration Last 1: 20mm x 10mm (rechteckige Platte)
Konfiguration Last 2: 5mm x 5mm (quadratische Platte)

Schwenkzeit t: 0.2s
Last 1 Masse m1: 0.03kg
Abstand zwischen Mittelachse und Lastschwerpunkt H: 7mm

Schwenkwinkel: 90°
Last 2 Masse m2: 0.006kg

Bestimmen Sie, wie unten stehend

« Zentrische Last: Ta
Schwenkzeit

Effektives Drehmoment > Ts
Effektives Drehmoment > (5 bis 50) x Tf
Effektives Drehmoment > 10 x Ta

Effektives Drehmoment

Zentrische Last

10xTa=10x | x e

=10x1.57x10°'N x (2 x (£/2)/0.2X)

= 0.0012Nm < Effektives Drehmoment ~ OK

Anm.) | ersetzt (5, der Wert fiir das Tréagheitsmoment.

Uberpriifen Sie, dass die Schwenkzeit
innerhalb des Schwenkzeit-Einstell-
bereichs liegt.

Zulassige Belastung

gezeigt, die Belastungsart und wahlen
Sie den fur das erforderliche Dreh-
moment geeigneten Antrieb.

» Statische Last: Ts

* Exzentrische Last Tf

0.1 bis 0.5s/90°

0.2s/90° OK

Uberpriifen Sie, dass die radiale
Last, die Schublast und das
Moment innerhalb der zulassigen
Bereiche liegen.

Schublast: m x 9.8 < Zulassige Belastung

Zulassige Belastung

(0.03 + 0.006) x 9.8 = 0.35N < Zulassige Belastung OK

©Tragheitsmoment

Ermitteln Sie das
Tragheitsmoment "I" der Last zur
Berechnung der Energie.

11 = mx (aX + bX)/12
12=m x (@aX + bX)/12 + m x HX
I=l1+12

Tragheitsmoment

11 =0.03 x (0.02X +0.01X)/12 = 1.25 x 10"NkgdmX
I2 = 0.006 x (0.005X + 0.005X)/12 + 0.006 x 0.007X
= 0.32 x 10'NkgdmX
| =1.25x10°'N +0.32x 107
= 1.57 x 10'NkgdmX

@ Kinetische Energie

Uberpriifen Sie, dass die kinetische
Energie der Last innerhalb des
zuléssigen Bereichs liegt.

1.3-4

1/2 x | x ==X < Zulassige Energie
W = 2q/t (7==: Winkelendgeschwindigkeit)
Q: Schwenkwinkel [rad]
t: Schwenkzeit [s]

Zuléssige kinetische Energie/Schwenkzeit

O

SvC

1/2 x 1.57 x 1076 x (2 x (=/2)/0.2)X
=0.00019J = 0.19mJ < Zulassige Energie OK



Effektives Drehmoment

Modellauswahl Serie C RJ

(Nm]
. Betriebsdruck [MPa]
Baugrosse
0.15 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7
05 0.013 | 0.017 | 0.026 | 0.034 | 0.042 | 0.050 | 0.059
1 0.029 | 0.038 | 0.057 | 0.076 | 0.095 | 0.11 0.13

Anm.) Die Werte der effektiven Drehkraft sind reprasentative Werte und werden

nicht gewahrt. Sehen Sie diese nur als Richtwerte an.
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Betriebsdruck [MPa]
Belastungsarten

 Statische Last: Ts

Belastung durch den Klemmhebel; erfordert
nur Druckkraft.
(Wird in der Berechnung die Masse des Klemmhebels )

selbst (siehe Zeichnung) beriicksichtigt, sollte diese als
zentrische Last betrachtet werden.

(Beispiel)

F: Druckkraft [N]
Berechnung des

Ts=F x { [Nm]

Wellenachse

Zulassige Last

* Exzentrische Last: Tf

Eine durch dussere Krafte wie Reibung oder Schwerk-
raft beeinflusste Belastung. Da das Ziel ist, die Last zu
bewegen, und eine Geschwindigkeitsregulierung erfor-
derlich ist, sollte als Sicherheitsfaktor das 3- bis 5-fache
des effektiven Drehmoments beriicksichtigt werden.

Effektives Drehmoment des Antriebs > (3 bis 5) x Tf

(Wird in der Berechnung die Masse des Hebels selbst (siehe)

Zeichnung) beriicksichtigt, sollte diese als zentrische Last be-
trachtet werden.

statischen Drehmoments

(Beispiel) Reibungskoeffizient p
Masse m| g F=umg
al B h d
Bewegung KL:stm erfec nung des
t ] statischen Drehmoments
o 0 Tf=Fx  [Nm]
Hebel, g =9.8m/s?
e |
&
Wellenachse

eZentrische Last:

Vom Antrieb zu drehende Last.
Da das Ziel ist, die Last zu drehen, und eine Geschwin-
digkeitsregulierung erforderlich ist, sollte als Sicherheits-
faktor min. das 10-fache des effektiven Drehmoments
berticksichtigt werden.

Effektives Drehmoment des Antriebs > S x Ta

(S ist min. das 10-fache)

Berechnung des Tragheitsmoments

Ta=1x® [Nm]

| : Tragheitsmoment
Siehe Ubersicht 5.

®: Winkelbeschleunigung
0= 2radis?]

6 : Schwenkwinkel [rad]
t : Schwenkzeit [S]

Achten Sie darauf, dass die auf die Welle wirkende Last und Drehkraft die in der Tabelle angegebenen zulassigen Werte nicht ibersteigen.
(Der Betrieb mit hdheren als den zulassigen Werten kann zur Verkiirzung der Lebensdauer , sowie zu Spiel der Welle und verringerter Prazision fiihren.)

| Fs@t § rsio)

. - ) Zulassige Schublast [N]
Baugrosse| Zuléassige radiale Last Fr [N]
Fs(a) Fs(b)
05 25 20 20
1 30 25 25

O
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Serie CRJ

Berechnung der Tragheitsmomente I: Tragheitsmoment kg-mX, m: Bewegte Masse kg

1. Dunne Welle
Position der Drehachse: vertikal zur Welle gelagert

6. Zylinder (inkl. diinne runde Platte)
Position der Drehachse: zentrisch gelagert

az
2 2 2
I=m1x%+mzx% I=mxr2
F/‘:‘U:‘\’\ AR
I \'Y/ | r\f-_‘,//)i
L | J
Saus L )

2. Dlinne Welle

Position der Drehachse: zentrisch gelagert

7. Kugel

Position der Drehachse: zentrisch gelagert

- &

a
2 2

I:mxla2 I=mx%
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3. Dunne rechtwinklige Platte (hochkant)

8. Dinne, runde Scheibe
Position der Drehachse: zentrisch gelagert

Position der Drehachse: zentrisch gelagert

I=mx -~
I=m x% =mx7g
LD PR
| x.,_‘r/ | | \"I' - |
S SO
-~ ‘-lf/ “-‘J’/
4. Dunne rechtwinklige Platte 9. Last am Hebelende
Position der Drehachse: Vertikal zur Platte, exzentrisch gelagert
(gilt auch fir Platte grosserer Starke)
ta
az ° I:mlxa—12+mzxa22+K
<A™ 3
L (Beispiel) Bei Kugelform von m2
. - 2
~ I=mxda2+b? o 4a?+b? lL T Jl siehe Punkt 7.K:mzx2—5r
12 - -
F.\ = ,H 12 ~L-
| ""\r’ |
Lo
"-.‘J’f
5. Diinne rechtwinklige Platte 10. Getriebelibertragung
Position der Drehachse: Zentrisch gelagert und vertikal zur Platte
(gilt auch fur Platte grésserer Stérke) - (A) " Anzahl der Zahne = a

1. Ermitteln Sie das Tragheitsmoment
I5 fur die Wellendrehung (B).
2. Anschliessend wird Is eingesetzt, um

S

P

A das Tragheitsmoment Ia fir die
~ I=mx2 1+2b Wellendrehung (A) zu berechnen:
5
| Sy IAZ(%)ZXIB
L |
‘-“J’I

Anzahl der Zahne =b
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Kinetische Energie/Schwenkzeit

Modellauswahl Serie C R\]

Selbst wenn das zur Drehung der Last erforderliche Drehmoment klein ist, kbnnen Schéden an den internen Teilen durch
die Tragheitskraft der Last verursacht werden.
Berucksichtigen Sie bei der Modellauswahl das Tragheitsmoment der Last und die Schwenkzeit wahrend des Betriebs.
(Verwenden Sie hierzu die Tabellen fiir das Tragheitsmoment und die Schwenkzeit.)

1. Zulassige kinetische Energie und Schwenkzeit-Einstellbereich
Ermitteln Sie aus unten stehender Tabelle die geeignete Schwenkzeit innerhalb des korrekten Einstellbereichs

flir konstanten Betrieb.

Grosse Zulassige kinetische Energie [mJ] Zulassige Schwenkzeit - Einstellbereich [s/90°]
05 Grundausfiihrung | CRJB05 0.25
v
it externem Stopper | CRJUO5 1.0 0.1bis 0.5
1 Grundausfuhrung | CRJB 1 0.40
Mit externem Stopper | CRJU 1 2.0

2. Berechnung des Tragheitsmoments
Da die Berechnungsformel fiir das Tragheitsmoment von der Lastkonfiguration abhéngt, muss die geeignete

Formel auf der vorherigen Seite (Ubersicht 5) ermittelt werden.

3. Modellauswahl

Wabhlen Sie das geeignete Modell aus der folgenden Tabelle unter Verwendung des vorher berechneten Tragheitsmoments

und der Schwenkzeit.

1073

1074

5x 107

Tragheitsmoment [kg-m2]

105

1076

1077

0.1

0.2 0.3

Schwenkzeit [s/90°]

2
p
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M
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I = < g
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o
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1. <Lesen des Diagramms>

« Tragheitsmoment ........ 1 x 10-5kg-m?2
* Schwenkzeit ................. 0.5s/90°
CRJBO5 wird in diesem Fall gewahlt.

2. <Berechnungsbeispiel>

Lastkonfiguration: Zylinder mit Radius 0.05m und Masse 0.04kg

Schwenkzeit: 0.4s/90°

1 =0.04 x 0.052/2 = 5 x 10-°5kg-m2
Ermitteln Sie in der Tabelle des Tragheitsmoments und der Schwenkzeit den
Schnittpunkt der entsprechenden Linien fiir 5 x 10° kg-m? auf der vertikalen Achse

(Trégheitsmoment) und fiir 0.4s/90° auf der horizontalen Achse (Schwenkzeit).

Da sich der Schnittpunkt im Auswahlbereich des CRJU1 befindet, sollte der CRJU1

Schwenkantrieb gewéhlt werden.

1.3-7
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Miniatur-Schwenkantrieb
Druckluftverbrauch

Der Druckluftverbrauch gibt das Luftvolumen an, das durch die Hin-und Herbewegung im Inneren des Miniatur-Schwenkantriebs, sowie in der Leitung
zwischen Antrieb und Schaltventil verbraucht wird. Dieses wird zur Auswahl des Kompressors sowie zur Berechnung dessen laufender Kosten benétigt.
* Der erforderliche Druckluftverbrauch (Qcr) fiir einen Zyklus eines einzelnen Miniatur-Schwenkantriebs ist in der unten stehenden Tabelle dargestellt und kann

zur Vereinfachung der Berechnung herangezogen werden.

Formeln
Bei der Auswahl des Kompressors ist darauf zu achten, dass dieser Uber eine
_ P+0.1 3 ausreichende Reserve fiir den gesamten Druckluftverbrauch aller nachgeschal-
Q=2 X( 0.1 ) - teten pneumatischen Antriebe verflgt. Dies wird beeinflusst von Faktoren wie
P undichten Leitungen, dem Verbrauch von Ablass- und Pilotventilen, sowie von
Qcp=2xax X—1 X 106 der Verringerung des Luftvolumens durch Temperaturabfall.
Qc =Qcr+ Qcpr Formel
Qc2 = Qc x n x Anzahl der Antriebe x Reservefaktor
Qcr = Druckluftverbrauch des Miniatur-Schwenkantriebs [Qnmin]
) . Qc2= Ausgangsdurchfluss des Kompressors
Qcp = Druckluftverbrauch des Schlauches oder Anschlussleitung [Qnmm] n = Zyklen des Antriebs pro Minute
V' =Innenvolumen des Miniatur-Schwenkantriebs fem?] Innenquerschnitt von Schlauchen und Stahlleitungen
P =Betriebsdruck [MPa] Innen-
0 = Lange der Anschlussleitungen [mm] Nenngrésse Aussen-@ [mm] Innen-@ [mm] Qge[ﬁﬁzr]\itt
a = Innenquerschnitt der Anschlussleitungen [mm2] T[] 0425 4 25 4.9
Qc = Erforderlicher Druckluftverbrauch fiir einen Zyklus des Miniatur-Schwenkantriebs [Qnmin] T []0604 6 4 12.6
TU 0805 8 5 19.6
T[]0806 8 6 28.3
1/8B - 6.5 33.2
T[]1075 10 7.5 44.2
TU 1208 12 8 50.3
T[]1209 12 9 63.6
1/4B - 9.2 66.5
TS 1612 16 12 113
3/8B - 12.7 127
T[ 1613 16 13 133
1/2B - 16.1 204
3/4B - 21.6 366
1B - 27.6 598
Druckluftverbrauch
Druckluftverbrauch des Schwenkantriebs: QCR [Qnmin]
Schwenk- | _Innen- Betriebsdruck [MPa]
Baugrosse | kel | VYemy” 015 0.2 03 0.4 05 0.6 0.7
90° 0.15 0.00074 0.00089 0.0012 0.0015 0.0018 0.0021 0.0024
05 180° 0.31 0.0015 0.0018 0.0025 0.0031 0.0037 0.0043 0.0049
90° 0.33 0.0016 0.0020 0.0026 0.0033 0.0039 0.0046 0.0052
1 180° 0.66 0.0033 0.0039 0.0052 0.0065 0.0078 0.0091 0.010
1.3-8
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Miniatur-Schwenkantriebh

Serie CRJ

Bestellschiussel
Schwenkwinkel
90 90°
100 100°
180 180°
190 190°

CRJ B 05

—RQ|E

_|N\9|,B

SRR CR) U 65

—RQ|E

—MoB

L ¢Kabelange
- 0,5mm
| 3m
Baugrdsse A 5m
Q05 .
B Signalgebermodell
- [ Ohne Signalgeber (eingebauter Magnet)
xWahlen Sie aus untenstehender Tabelle ein verwendbares
Signalgebermodell.
Schwenkwinke\ ® ¢ Druckluftanschluss-Position
90 90° Anschluss
180 180° vorne
Anschluss
seitlich
E
Verwendbare Signalgebher
Elektri- i Spannungsversorgung| Signalgeber Bestell-Nr. | Anschiusskabellange [m]*
Typ | Sonderfunktion scher |Betriebs-| Anschluss Elektrischer Eingang | 05| 3 | 5
Eingang | @nzeige | (Ausgang) ue He vertikal axial Ol O] @
5 - MON [J [ ] -
g 3-Draht (NPN) =) - ° ° -
El - MOP [ J [ -
= 3-Draht (PNP)
4 bl 24V |12V = o8 e« el
b gossene Ja 4V - B ° P R
E Kabel 2-Draht =Y _ P B
E o ] 3-Draht (NPN) B MONW o | o | -
= iagnoseanzeige -
Z | (2-farbige Anzeige) 3-Draht (PNP) . MOPW o o | -
11| 2-Draht - MOBW [ ] [ J -
# Anschlusskabellange: 0.5m .. (Beispiel) MON

3m..

L

(Beispiel) MONL

O
:
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Serie CRJ

1.3-10

Technische Daten

Baugrosse/Ausfiihrung 05 - 1 -
Grundausfiihrung | Mit externem Stopper | Grundausfiihrung | Mit externem Stopper
Medium Druckluft (lebensdauergeschmiert)
Max. Betriebsdruck 0.7MPa
Min. Betriebsdruck 0.15MPa

Umgebungs- und Medientemperatur

0° bis 60°C (nicht gefroren)

Schwenkwinkel Am.)

9070, 10070
+10°

18075, 190"

9075, 100

90, 180 ol
18076, 190

+10°

+10°

90, 180

Winkeleinstellbereich

- 5° an jedem Schwenkende -

5° an jedem Schwenkende

Kolben-@

26

a8

Anschlussgrosse

M3

Anm.) Wahlen Sie einen Antrieb mit externem Stopper, um eine optimale Schwenkwinkelprazision zu erzielen.

Zulassige kinetische Energie und Schwenkzeit-Einstellbereich

Baugrosselnusuivung | A4SSEEIte G| Schweriaet Enstelberech
Grundausfuhrung | CRJB05 0.25
05 Mit externem Stopper | CRJUO5 1.0 0.1 bis 05
Grundausfihrung |CRJB 1 0.40
1 Mit externem Stopper | CRJU 1 2.0
Gewicht
Ausfiihrung/Baugrosse Modell Gewicht [g] Amm)
CRJB05-90
05 CRJB05-100 %2
CRJB05-180
CRJB05-190 %9
Grundausfiihrung
CRJB 1-90 54
1 CRJB 1-100
CRJB 1-180 67
CRJB 1-190
05 CRJU05-90 47
Mit externem CRJU05-180 53
Stopper L CRJU 1-90 70
CRJU 1-180 81

Anm.) Die obigen Werte enthalten nicht das Gewicht des Signalgebers.

O
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Miniatur-Schwenkantrieb Ser | e C R\]

Schwenkrichtung und Schwenkwinkel

*Bei Druckbeaufschlagung am Anschluss A dreht sich die Welle im Uhrzeigersinn, bei
Druckbeaufschlagung am Anschluss B gegen den Uhrzeigersinn.

*Bei Antrieben mit externem Stopper kann das Schwenkende durch Justieren der Anschlag-
schraube innerhalb des in der Zeichnung gezeigten Bereichs eingestellt werden.

den Uhrzg

f:ﬁ L_]

B-Anschluss A-Anschluss

\_/é\\\(\
M Uhrzeigt
Grundausfuhrung

Fir 90° und 100°
Abgeflachte Welle

Fir 180° und 190°
Abgeflachte Welle

==

B-Anschluss L A-Anschluss

5

B-Anschluss

SChWenkbereich fr 180

SChWenkbereich for 199

Mit externem Stopper

Far 90° Far 180°
Abgeflachte Welle 2 Abgeflachte Welle 2
Z. S Z
=) 2
@ ‘D _V %
] 3 — b 2
I _ o) = — g
g — g
3 1 s
g 3 3
/g 2 | 1 | &
fomimoy o : SO ;
B-Anschluss :ﬁLEl]J LEIJJL A-Anschluss B-Anschluss :ﬁ LEIJJ LEIJJ A-Anschluss

s

W
"keleinstellpereic

Anm.) * Die Zeichnung zeigt den Schwenkbereich des abgeflachten Teils der
Welle.

* Die Position des abgeflachten Teils zeigt das Schwenkende bei Dreh-

bewegung gegen den Uhrzeigersinn bei 90° und 180°-Einstellung des
Schwenkwinkels.

1.3-11
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Serie CRJ

Konstruktion

Grundausfihrung/CRJB

<
Il —
_E
Mit externem Stopper/CRJU
\
f
LA
/ jw
¥
I
3 M { 16
Stickliste
Pos. Bezeichnung Material Pos. Bezeichnung Material
1 Gehéuse Aluminium 10 Magnet Magnetmaterial
2 Kolben Rostfreier Stahl 11 Rundkopf-Kreuzschlitzschraube Federstahl
3 Welle Rostfreier Stahl 12 Innensechskantschraube Rostfreier Stahl
4 Sicherungsring fur Lager Aluminium 13 Stopper Chrommolybdénstahl
5 Deckel Aluminium 14 Halter Aluminium
6 Lager Lagerstahl 15 Stopperhalter Stahl
7 Kolbendichtung NBR 16 Innensechskantschraube Federstahl
8 O-Ring NBR 17 Sechskantmutter Federstahl
9 Kolbenfuhrungsband Kunststoff 18 Innensechskantschraube Rostfreier Stahl
* D

ie Einbaulage der Innensechskantschrauben (Pos. 12) variiert in Abhangigkeit von der Position des Druckluftanschlusses.

1.3-12
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Abmessungen/Baugrosse 05, 1

Miniatur-Schwenkantrieb Seri e C RJ

BB
Grundausfiuhrung/CRJB w
2xM3
(Fur seitlichen Anschluss,
Innensechskantschraube z
verwenden)
2xM3 (gleiche Position auf der b 3
Ruckseite) %)
LY (Fur Anschluss vorne, Innensechs- m
H 0 kantschraube verwenden)
2-J durchgehend
15 JA Senkungstiefe JB s
(gleiche Position auf der Riickseite)
BE | m
CA @) O
[a)
(o] [a)
8| ® @ 0)
m| <
2
I
sb ¢ 16
<
S 2xM3 Tiefe 4 BA ~| 2JCTiefe JD
BH
Anm. 1) Diese Abmessung gilt fur den Antrieb mit Signalgebermodell D-M9
(ausschliesslich der Ausfiihrung mit 2-farbiger Anzeige). {/ o
o |
| — —
Anm. 2) Bei der 180° -Ausfiihrung féllt der schraffierte Bereich weg.
Anm. 3) Die angegebenen max. Abmessungen gelten bei Einstellung
des max. Schwenkwinkels: 100° und 190°.
Mit externem Stopper/CRJU
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Serie CRJ

Signalgeber Einbaulage am Schwenkende

Fir D-M9

Far D-F8

Betriebsbereich bei korrekter
Einbaulage (Lm/2)

Optimale Schaltposition Betriebsbereich eines

einzelnen Signalgebers Lm

1.3-14

) Schwenk- D-M9 Signalgeber D-F8 Signalgeber
Baugrdsse winkel A Schwenk- | Betriebs- | o Schwenk- | Betriebs-
bereich (6m)| bereich bereich [6m]| bereich
90° 20.5 16.5
05 40° 10°  —— ° °
180° |23.2 19.2 20 10
90° 224 18.4
1 30° 10° —— ° °
180° |25.6 21.6 15 10

Schwenkbereich (6m): Wert fur den Betriebsbereich Lm eines einzelnen Signalgebers
umgewandelt in Winkelbereich.

Betriebsbereich:

O
<

Signalgeber-Hysteresewert umgewandelt in Winkelmass



Serie CRJ
Allgemeine technische Daten der Signalgeber

Allgemeine technische Daten der Signalgeber

Typ Elektronischer Signalgeber
Betriebsdauer max. 1ms
Schockbesténdigkeit 1000m/s2
Isolationswiderstand 50MQ oder mehr bei 500VDC (zwischen Anschlusskabel und Gehéause)
Prifspannung 1000VAC Uber 1min.
(zwischen Anschlusskabel und Gehause)
Umgebungstemperatur -10° bis 60°C
Schutzart IEC529 Standard IP67
JISC0920 wasserfeste Konstruktion
Anschlusskabellangen Anderung der Kabelfarbe
5 Die Farben der Anschlusskabel der SMC-Signalgeber wurden gemass dem
Angabe der Anschlusskabellange Standard IEC947-5-2 fur alle ab September 1996 hergestellten Serien geandert.
(Beispiel) Siehe unten stehende Tabellen.

Besondere Vorsicht hinsichtlich der Kabelpolaritaten ist geboten, solange neben
der neuen auch noch die alte Farbordnung verwendet wird.

D-M9P|L |

B 2-Draht 3-Draht
Anschlusskabelldnge i Nou o Nou
|: Oé?nm (+) Ausgang Rot Braun (+) Spannungsversorgung | Rot Braun
Z 5m (-) Ausgang Schwarz | Blau GND Spannungsversorgung | Schwarz| Blau
Anm. 1) Anschlusskabellange Z: Signalgeber mit 5m Kabellange Ausgang Weiss | Schwarz

Anm. 2) Die Standardlange der Anschlusskabel fur wasserfeste elektronische

Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige betragt 3 Meter. (0.5m ist nicht verfiigbar.) Elektronischer Signalgeber

Elektronischer Signalgeber  mit Diagnoseausgang mit
mit Diagnoseausgang Signalhaltung

Alt Neu Alt Neu

(+) Spannungsversorgung| Rot Braun (+) Spannungsversorgung Rot Braun

GND Spannungsversorgung | Schwarz | Blau GND Spannungsversorgung (Schwarz | Blau

Ausgang Weiss |Schwarz ~ Ausgang Weiss |Schwarz
Diagnoseausgang | Gelb |Orange  miSionaiaing Gelb |Orange
1.3-15
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Vor Inbetriebnahme durchlesen.

Serie CRJ/ Produktspezifische Sicherheitshinweise

| Einstellung des Schwenkwinkels |

|

Externe Stoppereinheit

A\Achtung

Der Schwenkantrieb mit externem Stopper ist standard-
méssig mit einer Schwenkwinkel-Einstellschraube zur
Justierung des Schwenkwinkels ausgestattet.

Baugrosse| Winkeleinstellung pro Umdrehung der Winkeleinstellschraube
05 2.3°
1 2.3°

Der Schwenkwinkel-Einstellbereich fir den Antrieb mit externem
Stopper betragt £5° an jedem Schwenkende. Beachten Sie bitte,
dass eine Justierung Uber diesen Bereich hinaus zu Funktions-
stérungen fuhren kann.

] Montage von Drosselriickschlagventil und Steckverbindungen \

A\Achtung

Es wird ein M3 Druckluftanschluss verwendet. Sollen das
Drosselrickschlagventil und die Steckverbindungen direkt
angeschlossen werden, kdnnen folgende Serien verwendet
werden.
« Drosselrtickschlagventil

AS12[1F/Winkel-Typ

AS13[11F/Universal-Typ
» Steckverbindung

Miniatur-Steckverbindungen Serie KJ
* Reduzierbuchsen Serie M3

] Signalgebermontage

A\Achtung

Halten Sie bei Verwendung eines Schwenkantriebs der Baugrdsse 05

mit Signalgeber einen Mindestabstand von 2mm zwischen dem mag-

netischen Korper und der Unterseite des Antriebs ein.

Ist der Abstand zum magnetischen Kérper kleiner als 2mm kann dessen mag-

netische Anziehungskraft Fehlfunktionen des Signalgebers verursachen.

* Wird die Bodenflache zur Montage verwendet, ist ein nicht magnetisches
Distanzstiick (z. B. aus Aluminium) erforderlich (siehe folgende Zeichnung).

Signalgeber
Miniatur-Schwenkantrieb

Nicht magnetisches
Distanzsttick von

min. 2mm Starke ’\Q T ° ‘ Magnetischer Korper
o %i% =5 —
[ T ]
] Wartung \

A\ Achtung

Fur dieses Produkt sind Spezialwerkzeuge erforderlich. Es
kann daher nicht zur Wartung zerlegt werden.

1.3-16

A\Achtung

Bestellen Sie die externe Stoppereinheit mit
den unten stehenden Bestell-Nr.

Stuickliste Modell Bestell-Nr.
CRJUO5- 90 P531010-1
% Stopper CRJUO05-180 P531010-2
CRJU 1- 90 P531020-1
e~ CRJU 1- 180 P531020-2
Anm. 1) Die externen Stoppereinheiten fur
lf‘ 180° sind nicht fiir 90° -Miniatur-

Schwenkantriebe verwendbar.
Anm. 2) Bei Einsatz von externen Stoppern

Stopperhalter fur 90°, missen Miniatur-Schwenk-
antriebe mit einem Schwenkbereich
Innensechskant- von 100° verwendet werden und fir

180°, Antriebe mit einem Schwenk-
bereich von 190°.

FEYl

schraube (Set mit
4 Schrauben)

| Montage des externen Stoppers

#Die  Antriebe mit externem Stopper (Modell CRJU) sind werkseitig
zusammengebaut; die folgende Vorgehensweise ist daher nicht erforderlich.

A\Achtung

Innensechskantschraube

Stopper

Innensechskant-
schraube

Haltereinheit

Miniatur-
Schwenkantrieb

Abbildung 1

Abbildung 2

Montieren Sie den Stopperhalter vorilbergehend an den Stopper.
Positionieren Sie anschliessend den Stopperhalter an der abgeflachten Stelle
und ziehen Sie mit den Innensechskantschrauben fest.

Lassen Sie, wie in Abbildung 1 ersichtlich, ein Spiel von ca. 0.5mm zwischen
dem Stopper und dem Miniatur-Schwenkantrieb frei.

Ziehen Sie die Innensechskantschrauben gleichmassig an, um eine ungleich-
massige Montage des Stopperhalters wie in Abbildung 2, zu vermeiden.
Achten Sie darauf, dass beim Festziehen keine iberméssige Kraft auf die
Welle wirkt.

Befestigen Sie die Haltereinheit mit den Innensechskantschrauben.

Anzugsdrehmoment [Nm]
0.8 bis 1.2

Innensechskantschrauben

ZS\NC





