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TypischeGenauikgeitsanforderungesan dieBewegungron Spiegein

movingdirection stroke reproducibility resolution
rotation X 2,4 mrad 10nrad 10nrad
translationX 2mm 1um 0.06 um
rotation Y 4.3 mrad 50 prad 0,3 prad
translationY 50mm 5um 1.5um
rotation Z 9 mrad 25 prad 0,3 urad

translationZ
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Kinematische_ager

Planar Vertical

Reproduzierbarkeit kinematischer Lager
ist Begrenzt auf ca. 1um
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Die Lineartische der Serien M-IMS/M-ILS lassen
sich zu XYZ- Baugruppen mit hofier Steifigkeit
montieren und ermoglichen es damit, grofe Lasten
in drei Achsen zu positionieren.

- ROTATIONSTISCHE

MUIALIUNSTISUHE

Diese Baugruppe aus Goniometern der Serie M-BGM Rotationstische der Serie M-URM kinnen bis auf
kann mit einer "Sphere of Confusion” von 200 um +20 um Achsversatz der Rotationsachsen ausgerichtet
ausgerichtet werden. werden.

Rotationstische der Serie RV konnen vertikal
an Verfahrtischen der Serie M-ILS montiert
werden und bieten hohe Genauigkeit zu
glinstigem Preis.

gruppen aus M-UTM-Tischen konnen mit

X-Z-Bau,

Eine XY-Baugruppe mit Lineartischen der M-UTM-
einer Orthogonalitiit von 100 prad ausgerichtet Serie ist eine kostengiinstige Losung, wenn geringe
werden und bieten Verstellwege bis 150 mm. Lasten exakt positioniert werden sollen. Diese

Positionierer kinnen mit einer Orthogonalitit von
+50 prad ausgerichtet werden.

i
Die Lineartische der VP-Serie lassen sich zu

einem kompakten mehrachsigen Positionierer
kombinieren.

i i L :
Die Lineartische der PM500-Serie ksnnen mit einer Lineartische der Seriec M-PM500-11 1114 M_PM=AA. 11/

5
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Bohrung Maximaler Radialschlag (K;,)

d Toleranzklasse

Radiallager (auBer Kegelrollenlagern) Kegelrollenlager
Uber bis P5 SP P4A PASA PA9B UP P5 CLB
mm wm
- 18 AR 1,@,3 v5 A5 -
18 30 4 3 25 5 15 1,5 5 2,5
30 50 5 4 25 2,5 2 2 6 3,5
50 80 5 4 2,5 25 2 2 7 3,5
80 120 6 5 2,5 U 3 8 3,5
120 150 8 6 4 5 - 3 11 4
150 180 8 6 6 5 - 3 11 4
180 250 10 8 7 5 - 4 18 =5
250 315 13 i0 - - - 5 - -
315 400 17 120 - - 6 - -
400 500 19 12 - - - 7 - -
500 630 22 18 = B - 8 - -




Random ErroMotions
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advantages disadvantages

A DOF6 A six motor drives are always

A highstiffness necessary

A low mass A not intuitively manually movable

A crosstalk is extremly big

potential of improvements

A Cartesian strut topology

A Back-lash free joints

A drives
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Parallelogramm




Zirkulares Muster von doppelt gelenkigen Staben
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Segment der zirkularen Stabanordnung
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Combinatiornof a Parallelogranwith a Trapezoid A

DOF 3

J

Parallelogranttage

Strut §_

Trapezoid Stage
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Die drei moglichen Bewegungen im plana&ysten A

x| 2
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Spatial topology with DOF6 A
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Rotationaroundthe X-axis




Rotationaroundthe Y-axis




Rotationaroundthe Z-axis




Translation in Xlirection




Translation in Yirection




Translation in Airection




Reproduciblgarasiticmotion A
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platform in displaced pc
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Parasitarbewegungei Auslenkung

2
parasitic motion f =|-+1%-h%0 %hl_
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Geometricakalculationin aparametricCADsystem A
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Manuell intuitiv justierbardPlatform
mit dem Freiheitsgrad 6
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Ein Beispiel fur Anwendungen der
Cartesischen Parallelkinematik:
Die Spiegelkammern des European X
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Innenaufbau der Spiegelsysteme des European XFEL
(Schnitt in der Horizontalebene)
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