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Electromechanical Automation

Les actionneurs PRA et PRR25 avec guidage linéaire ainsi que les
composants PRC de PowerRod comprennent une composante primaire
en classe de protection IP67 et une tige magnétique en acier inoxydable
contenant des aimants en terres rares.

Les PRA et PRC sont disponibles en deux tailles et quatre versions et
offrent une force permanente de 51 à 276N avec des forces maximales
jusqu'à 1860N. Des PRA avec des longueurs de course de 12 à 318mm et
PRC avec des courses pouvant atteindre 1 362mm (longueurs spéciales
possibles jusqu'à 2m) sont disponibles.

Le PRR25 est disponible en quatre versions et offre une force
permanente de 61 à 119N avec des forces maximales jusqu'à 860N. Le
PRR est disponible avec des longueurs de course de 28 à 310mm.

L'actionneur PowerRod PRR25 avec guidage linéaire est disponible dans
la version tiges en acier et douilles à bille ou tiges an aluminium et
guidage à glissement en polymère.

Vous n'avez pas besoin de système de mesure externe. Le détecteur de
position intégré fournit des signaux différentiels sinus et cosinus
analogiques.

Parker Hannifin propose une série d'entraînements performants dans le
domaine des servocommandes. En particulier les appareils de la famille
Compax3.
Tous les appareils supportent une mise en service simple et peuvent être
intégrés dans des solutions d'automatisation existantes.

PowerRod : Actionneurs et composants

PRA, PRC

PRR
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Aperçu

Généralités

! Tailles

! Diamètre de la tige magnétique du PRA: 25mm ou 38mm

! Diamètre de la tige magnétique du PRC: 25mm ou 38mm

! Diamètre de la tige magnétique du PRR: 25mm

! 3 types:

! PRA: La tige de piston se déplace

! PRC: La composante primaire se déplace

! PRR: La tige de vérin se déplace, avec guidage linéaire

! Force permanente de 51 à 276N

! Force maximale de 312 à 1 860N

! Détecteur de position robuste intégré � vous n'avez pas besoin de système de
mesure additionnel

! Sortie émulation signaux codeur standard

! Plug-and-play avec toutes les servocommandes usuelles

! Classe de protection IP67

Les avantages

! Fonctionnement propre et silencieux

! Utilisable dans l'industrie agro-alimentaire

! Installation simple

! Intégration simple

! Accessoires standards industrie selon la norme DIN/ISO 6431

! Maintenance réduite

Applications

! Industrie de l'emballage

! Manutention

! Automation
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Actionneur PowerRod (PRA)

L'actionneur PowerRod PRA a été développé pour être utilisé dans les systèmes d'automatisation
industriels dans lesquels plusieurs positions différentes doivent être accostées. Dans les installations
exigeant la plus grande flexibilité et capacité de positionnement, l'entraînement linéaire motorisé PRA
représente une alternative avantageuse par rapport aux vérins pneumatiques.
Le PRA est parfaitement adapté à toutes les applications de poussée, de traction et de levage dans de
nombreux domaines d'applications industrielles. L'axe est compatible avec les pièces rapportées
normalisées pneumatiques. Le guidage à glissement en matière plastique fonctionne silencieusement et
ne nécessite pas de maintenance. La durée de service dépasse de beaucoup celles des solutions
typiques avec vis à billes. Le PRA dispose d'une efficacité thermique exceptionnelle, car il permet un
dégagement de chaleur dans toutes les directions. Une longue durée de fonctionnement est possible

sans refroidissement additionnel.

PRA25

PRA38

! Déplacement de la tige magnétique

! Force permanente

! PRA25: 51 ... 102N

! PRA38: 137 ... 276N

! Force maximale

! PRA25: 312 ... 780N

! PRA38: 744 ... 1 860N

! Course

! PRA25: 27 ... 309mm

! PRA38: 33 ... 318

! Vitesse*

! PRA25: jusqu�à 5,9m/s

! PRA38: jusqu�à 5,3m/s

! Accéleration**

! PRA25: jusqu'à 586m/s²

! PRA38: jusqu'à 391m/s²

! Guidage intégré à glissement

! Fonctionnement propre et silenxieux
(guidage à glissement sec en matière
plastique)

! Compatible avec le matériel standard

! Détecteur de position intégré � ne
nécessite pas de système de mesure
linéaire externe

*sur la base d'un mouvement triangulaire sur la course
maximale, sans charge utile; vitesses maxi
individuellement possibles (voir page 8, voir page 18).

** sur la base d'une course de 27mm ou 33mm, sans
charge utile.
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Actionneur PowerRod avec guidage linéaire (PRR25)

L'actionneur PRR avec guidage linéaire offre une solution idéale pour des applications nécessitant un
dispositif anti-rotation et où des forces latérales surviennent. Tiges situées à l'extérieur dans des
douilles de guidage pour la tige magnétique. Des tiges en acier logés dans des douilles à billes offrent
un support maximal lors de forces latérales importantes. Les tiges an aluminium logés dans des
guidages à glissements disponibles en option réduisent la masse en mouvement et sont idéales pour
des mouvements verticaux. La construction ferreuse de la componente primaire du PRR  génère une
force de 10% à 20% plus élevée qu'un actionneur PRA25. La construction brevetée permet des
répétitivités importantes avec le codeur intégré. Vous n'avez pas besoin de système de mesure linéaire

externe. Le codeur fournit des signaux différentiels sinus et cosinus analogiques.

Le PRR offre la solution optimale pour des machines pick-and-place ainsi que pour l'approvisionnement
en matériaux de machines. La charge utile est montée directement sur le bride de montage. Le PRR
dispose d'une efficacité thermique exceptionnelle, car il permet un dégagement de chaleur dans toutes

les directions. Une longue durée de fonctionnement est possible sans refroidissement additionnel.

PRR25

! Déplacement de la tige magnétique

! Force permanente

! PRR25: 61 ... 119N

! Force maximale

! PRR25: 344 ... 860N

! Course

! PRR25: 28 ... 310mm

! Vitesse*

! PRR25: jusqu�à 5,6m/s

! Accéleration**

! PRR25: jusqu'à 369m/s²

! Détecteur de position intégré � ne
nécessite pas de système de mesure
linéaire externe

*sur la base d'un mouvement triangulaire sur la
course maximale, sans charge utile; vitesses maxi
individuellement possibles dans la version avec
douilles à billes (voir page 13).

** sur la base d'une course de 28mm, sans charge
utile. Version avec douilles à billes
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Composante PowerRod: Composante primaire PRC et tige magnétique TRC

Le PowerRod (PRC + TRC) est comparable avec un cylindre pneumatique sans tige de vérin; il est
cependant beaucoup plus simple à installer et offre la fiabilité d'un moteur linéaire. La forme très
compacte, le détecteur de position intégré ainsi que la structure mécanique du composant moteur PRC
facilitent l'installation.
Le PowerRod est la solution idéale dans des systèmes pick-and-place et dans tout les appareils de
manutention en mouvement. La charge est fixée directement sur la composante primaire. La tige est
fixée aux deux extrémités sur un niveau et la composante primaire est montée sur un guidage

approprié. Etant donné les tolérances de montage importantes, l'ajustement est très simple.

Le moteur de forme concentrique dispose d'une efficacité thermique exceptionnelle car il permet un
dégagement de chaleur homogène. Des cycles à grande puissance peuvent être effectués sans

ventilation forcée ou refroidissement par eau.

PRC25 avec TRC25

PRC38 avec TRC38

! La composante primaire se déplace

! Force permanente

! PRC25: 51 ... 102N

! PRC38: 137 ... 276N

! Force maximale

! PRC25: 312 ... 780N

! PRC38: 744 ... 1 860N

! Course

! PRC25: 27 ... 1 180mm

! PRC38: 33 ... 1 362mm

! Vitesse*

! PRC25: jusqu�à 8.7m/s

! PRC38: jusqu�à 9.4m/s

! Accéleration**

! PRC25: jusqu'à 256m/s²

! PRC38: jusqu'à 307m/s²

! Construction compacte pour une
intégration mécanique simple

! Grande tolérance de montage

! Les charges peuvent être montées
directement sur la composante primaire
robuste

! Aucun refroidissement supplémentaire
nécessaire � caractéristiques avec
convection pure

! Détecteur de position intégré � ne
nécessite pas de système de mesure
linéaire externe

*sur la base d'un mouvement triangulaire sur la course
maximale, sans charge utile; vitesses maxi
individuellement possibles (voir page 8, voir page 18).

** sur la base d'une course de 27mm ou 33mm, sans
charge utile.
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PowerRod PRA25, PRC25

Caractéristiques électriques PRA25, PRC25

2504 2506 2508 2510 Unité
Type de moteur PRA, PRC

S (1) P (1) S (1) P (1) S (1) P (1) S (1) P (1)

Force maximale (5) pendant 1 seconde 312 156 468 234 624 312 780 390 N
Courant maxi (5) pendant 1 seconde 14.1 14.1 14.1 14.1 Aeff

Avec dissipateur de chaleur 25x25x2.5cm
(6)

Force d'arrêt (2) (5) 51.2 69.5 86.4 102.4 N

Courant d'arrêt (5) 2.31 4.62 2.10 4.20 1.96 3.92 1.86 3.72 Aeff

Sans dissipateur de chaleur

Force d'arrêt (2) (5) 42.5 59.5 75.1 90.0 N
Courant d'arrêt (5) 1.92 3.84 1.80 3.60 1.70 3.40 1.63 3.26 Aeff

Constante de force (commutation

sinusoïdale)
22.1 11.0 33.1 16.5 44.1 22.0 55.2 27.6 N/Aeff

Constante force contre-électromotrice
(phase à phase)

18.0 9.0 27.0 13.5 36.0 18.0 45.0 22.5 V/m/s

Constante moteur 6.47 7.92 9.13 10.24 N/√W
Pertes par courant de Foucault 9.51 12.55 15.58 18.61 N/m/s
Résistance à 25°C (phase à phase) 6.02 1.50 9.02 2.25 12.03 3.01 15.04 3.76 Ohm
Résistance à 100°C (phase à phase) 7.75 1.94 11.63 2.91 15.51 3.88 19.39 4.85 Ohm

Inductivité à 1kHz (phase à phase) 3.90 0.97 5.85 1.46 7.80 1.95 9.75 2.44 mH

Constante de temps électrique 0.65 0.65 0.65 0.65 ms
Alimentation courant typique servomoteur 230 230 230 230 VAC
Tension circuit intermédiaire max. 380 380 380 380 VDC
Distance entre pôles 51.2 51.2 51.2 51.2 mm

PRA

Accélération maximale (3) 394 197 483 241 542 271 586 293 m/s2

Vitesse maximale (4) 5.9 4.4 5.3 5.1 4.7 5.6 4.2 5.8 m/s

PRC

Accélération maximale (7) 223 111 223 111 235 117 256 128 m/s2

Vitesse maximale (4) 8.7 7.3 6.5 7.2 5.4 7.6 4.6 7.0 m/s

(1) S=Phases moteur (montage en série) , P=Phases moteur (montage en parallèle).

(2) A une température ambiante de 40°C, la force d'arrêt doit être réduite à 89%

(3) Sur la base d'une course de 27mm, sans charge utile

(4) Sur la base d'un mouvement triangulaire sur la course maximale, sans charge utile

(5) A température ambiante de 25°C

(6) Les valeurs avec dissipateur de chaleur normalisé doivent donner des indications sur les
caractéristiques lorsque la composante primaire est installée dans une machine.

(7) Composante primaire en mouvement, sans charge utile

Caractéristiques thermiques PRA25, PRC25

Type de moteur PRA, PRC 2504 2506 2508 2510 Unité

Température maximale d'enroulement 100 100 100 100 °C
Résistance thermique Rth (bobine-boîtier) 0.41 0.27 0.20 0.16 °C/W
Constante de temps thermique 1188 1276 1377 1486 s

Avec dissipateur de chaleur 25x25x2.5cm (6)

Puissance dissipée à la température ambiante de 25°C 62.3 77.0 89.2 100.2 Watt

Résistance thermique Rth (boîtier-environnement) 0.79 0.69 0.64 0.59 °C/W

Sans dissipateur de chaleur

Puissance dissipée à la température ambiante de 25°C 43.1 56.4 67.6 77.3 Watt
Résistance thermique Rth (boîtier-environnement) 1.33 1.06 0.91 0.81 °C/W

(6) Les valeurs avec dissipateur de chaleur normalisé doivent donner des indications sur les caractéristiques lorsque la composante primaire est installée dans une machine.
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Caractéristiques mécaniques PRA25, PRC25

Dimensions PRA25 (projection américaine)

2504

2506

2508

2510
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392.3

239.3
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Active
length
+/-1mm

(see table)

Overall
length
+/-1mm

(see table)
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27.0

 

Données 3D-CAD http://www.parker.com/ead/cm2.asp?cmid=9005

Type moteur PRA2504 PRA2506 PRA2508 PRA2510 Unité

Déplacement maximal 309 309 309 309 mm
Masse composante primaire 1.25 1.70 2.25 2.65 kg
Masse tige 3.5 3.5 3.5 3.5 kg/m

Longueur de la tige magnétique TRA25 du PRA25

PRA2504 PRA2506 PRA2508 PRA2510Course
(mm) Totale

Overall
active
Active

Totale
Overall

active
Active

Totale
Overall

active
Active

Totale
Overall

active
Active

27 266 216 317 267 368 318 419 369
53 292 242 343 293 394 344 445 395

78 317 267 368 318 419 369 470 420
104 343 293 394 344 445 395 496 446
130 369 319 420 370 471 421 522 472
155 394 344 445 395 496 446 547 497

181 420 370 471 421 522 472 573 523
206 445 395 496 446 547 497 598 548
232 471 421 522 472 573 523 624 574
258 497 447 548 498 599 549 650 600

283 522 472 573 523 624 574 675 625
309 548 498 599 549 650 600 701 651
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Dimensions PRC25 (projection américaine)
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Données 3D-CAD http://www.parker.com/ead/cm2.asp?cmid=8976

Type moteur PRC2504 PRC2506 PRC2508 PRC2510 Unité

Déplacement maximal 1180 1129 1078 1027 mm
Masse composante primaire 1.15 1.60 2.15 2.55 kg
Masse tige / mètre 3.5 3.5 3.5 3.5 kg/m

Longueur possible de la tige magnétique TRC25 du PRC25 (en mm)

0226 0354 0482 0611 0739 0918 1175

0252 0380 0508 0636 0765 0970 1226

0277 0405 0534 0662 0790 1021 1278

0303 0431 0559 0688 0816 1072 1329

0329 0457 0585 0713 0867 1124 1380
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Profils de force / vitesse PRA25

Profils de force / vitesse (lors d'une tension de fonctionnement de 325VDC, sans charge utile)

S=Phases moteur (montage en série) P=Phases moteur (montage en parallèle)
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Profils de force / vitesse PRC25

Profils de force / vitesse (lors d'une tension de fonctionnement de 325VDC, sans charge utile)

S=Phases moteur (montage en série) P=Phases moteur (montage en parallèle)
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PowerRod avec guidage linéaire PRR25

Caractéristiques électriques PRR25

2504 2506 2508 2510 Unité
Type de moteur PRR

S (1) P (1) S (1) P (1) S (1) P (1) S (1) P (1)

Force maximale (5) pendant 1 seconde 344 172 516 258 688 344 860 430 N
Courant maxi (5) pendant 1 seconde 14.1 14.1 14.1 14.1 Aeff

Avec dissipateur de chaleur 25x25x2,5cm

Force d'arrêt (2) 60.7 81.8 101.2 119.4 N

Courant d�arrêt 2.49 4.98 2.24 4.48 2.08 4.16 1.96 3.92 Aeff

Sans dissipateur de chaleur

Force d'arrêt (2) 52.2 72.3 90.4 108.0 N
Courant d�arrêt 2.15 4.30 1.98 3.96 1.86 3.72 1.78 3.56 Aeff

Constante de force (commutation

sinusoïdale)
24.3 12.1 36.5 18.2 48.6 24.3 60.8 30.4 N/Aeff

Constante force contre-électromotrice (phase
à phase)

19.9 9.9 29.8 14.9 39.7 19.8 49.7 24.8 V/m/s

Constante moteur 7.53 9.22 10.65 11.90 N/√W
Pertes par courant de Foucault 2.35 2.35 2.35 2.35 N/m/s
Force d'encoches 2.2 3.2 3.3 3.0 +/-N

Résistance à 25°C (phase à phase) 5.40 1.35 8.11 2.03 10.81 2.70 13.51 3.38 Ohm

Résistance à 100°C (phase à phase) 6.96 1.74 10.45 2.61 13.93 3.48 17.41 4.35 Ohm

Inductivité à 1kHz (phase à phase) 4.32 1.08 6.48 1.62 8.64 2.16 10.80 2.70 mH
Constante de temps électrique 0.80 0.80 0.80 0.80 ms
Tension d'alimentation typ. servocommande 230 230 230 230 VAC
Tension circuit intermédiaire max. 380 380 380 380 VDC
Distance entre pôles 51.2 51.2 51.2 51.2 mm

avec tiges en acier et douilles à bille

Accélération maximale (3) (5) 225 113 288 144 334 167 369 185 m/s2

Vitesse maximale (4) (5) 5.6 4.1 5.3 5.0 4.8 5.5 4.3 5.8 m/s
avec tige en aluminium et douilles à
glissement

Accélération maximale (3) (6) 276 138 354 177 413 206 458 229 m/s2

Vitesse maximale (4) (6) 6.1 4.6 5.7 5.5 5.1 6.2 4.5 6.3 m/s

(1) S=Phases moteur (montage en série) , P=Phases moteur (montage en parallèle).

(2) A une température ambiante de 40°C, la force d'arrêt doit être réduite à 89%

(3) Sur la base d'une course de 28mm, sans charge utile

(4) Sur la base d'un mouvement triangulaire sur la course maximale, sans charge utile

(5) -B = avec douille à bille

(6) -P = avec douille à glissement

Caractéristiques thermiques PRR25

Type de moteur PRR 2504 2506 2508 2510 Unité

Température maximale d'enroulement 100 100 100 100 °C
Résistance thermique Rth (bobine-boîtier) 0.39 0.28 0.23 0.19 °C/W
Constante de temps thermique 1639 1773 1940 2080 s

Avec dissipateur de chaleur 25x25x2.5cm

Puissance dissipée à la température ambiante de 25°C 65.0 78.8 90.4 100.6 Watt
Résistance thermique Rth (boîtier-environnement) 0.76 0.67 0.60 0.56 °C/W

Sans dissipateur de chaleur

Puissance dissipée à la température ambiante de 25°C 48.1 61.5 72.1 82.4 Watt
Résistance thermique Rth (boîtier-environnement) 1.17 0.94 0.81 0.72 °C/W
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Caractéristiques mécaniques PRR25

Dimensions PRR25 (projection américaine)

System Länge / Length

Primärteil Länge / Forcer Length
Verfahrweg

Stroke 4x Schmiernippel

4x lubricating nipple

 

Perçages des plaques d'extrémité:

A Perçage: Ø 6.6mm; lamage pour culasse Ø 11mm, profondeur 6.5mm

B M6

Type moteur PRR2504 PRR2506 PRR2508 PRR2510 Unité

Déplacement maximal 310 310 310 310 mm
Longueur de la componente primaire 181.5 232.5 283.5 334.5 mm
Masse composante primaire 1.65 2.25 2.85 3.45 kg
Masse de la tige (douilles à bille) 0.25 + (longueur totale en m x 5.24) kg
Masse de la tige (douilles à glissement en polymère) 0.25 + (longueur totale en m x 4.10) kg

Longueur du système PRR (mm)Course
(mm) PRR2504 PRR2506 PRR2508 PRR2510

28 236 287 338 389

54 262 313 364 415

79 287 338 389 440

105 313 364 415 466

131 339 390 441 492

156 364 415 466 517

182 390 441 492 543

207 415 466 517 568

233 441 492 543 594

259 467 518 569 620

284 492 543 594 645

310 518 569 620 671
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Rigidité mécanique du PRR25

Les valeurs de déflexion ont été mesurées et comprennent aussi le manque de fermeté des logements.

Ausgefahrene Länge
Extension

Durchbiegung
Deflection

 

PRR2504 (B = douille à bille)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

) 0kg

2kg

5kg

10kg

PRR2506 (B = douille à bille)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

) 0kg

2kg

5kg

10kg

PRR2508 (B = douille à bille)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

) 0kg

2kg

5kg

10kg

PRR2510 (B = douille à bille)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

)

0kg

2kg

5kg

10kg

PRR2504 (P = douille à glissement en polymère)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

)

0kg

2kg

5kg

10kg

PRR2506 (P = douille à glissement en polymère)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

) 0kg

2kg

5kg

10kg

PRR2508 (P = douille à glissement en polymère)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

) 0kg

2kg

5kg

10kg

PRR2510 (P = douille à glissement en polymère)

0

0.25

0.5

0.75

1

1.25

1.5

0 50 100 150 200 250 300

Extension (mm)

D
é
fl

e
x
io

n
 (

m
m

) 0kg

2kg

5kg

10kg

 



193-570006N2 Février 2005

PRA25 / PRA38 / PRC25 / PRC38 / PRR25 PowerRod

16 Parker Hannifin GmbH & Co.KG

Electromechanical Automation

Comparaison de la charge utile et de l'extension lors d'une opération de 10.000km
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Profils de force / vitesse PRR25

Profils de force / vitesse (lors d'une tension de fonctionnement de 325VDC, sans charge utile)

S=Phases moteur (montage en série) P=Phases moteur (montage en parallèle)
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PowerRod PRA38, PRC38

Caractéristiques électriques PRA38, PRC38

3804 3806 3808 3810 Unité
Type de moteur PRA38, PRC38

S (1) P (1) S (1) P (1) S (1) P (1) S (1) P (1)

Force maximale (5) pendant 1 seconde 744 372 1116 558 1488 744 1860 930 N
Courant maxi (5) pendant 1 seconde 14.1 14.1 14.1 14.1 Aeff

Avec dissipateur de chaleur 25x25x2.5cm (6)

Force d'arrêt (2) (5) 137.3 186.9 232.1 276.2 N

Courant d'arrêt (5) 2.61 5.23 2.37 4.74 2.20 4.41 2.10 4.20 Aeff

Sans dissipateur de chaleur

Force d'arrêt (2) (5) 120.1 168.2 212.7 255.0 N
Courant d'arrêt (5) 2.28 4.57 2.13 4.27 2.02 4.04 1.94 3.88 Aeff

Constante de force (commutation
sinusoïdale)

52.6 26.3 78.9 39.4 105.2 52.6 131.5 65.7 N/Aeff

Constante force contre-électromotrice
(phase à phase)

43.0 21.5 64.4 32.2 85.9 42.9 107.4 53.7 V/m/s

Constante moteur 14.54 17.80 20.56 22.99 N/√W
Pertes par courant de Foucault 3.7 3.7 3.7 3.7 N/m/s
Force d'encoches 7.3 4.2 8.3 5.6 +/-N
Résistance à 25°C (phase à phase) 6.77 1.69 10.16 2.54 13.54 3.38 16.93 4.23 Ohm
Résistance à 100°C (phase à phase) 8.73 2.18 13.10 3.27 17.45 4.36 21.82 5.45 Ohm
Inductivité à 1kHz (phase à phase) 8.52 2.13 12.78 3.19 17.04 4.26 21.30 5.32 mH
Constante de temps électrique 1.26 1.26 1.26 1.26 ms
Alimentation courant typique servomoteur 230 230 230 230 VAC
Tension intermédiaire max. 380 380 380 380 VDC
Distance entre pôles 71.2 71.2 71.2 71.2 mm

PRA

Accélération maximale (3) 250 125 313 156 357 179 391 196 m/s2

Vitesse maximale (4) 4.7 4.9 3.8 5.3 3.1 4.9 2.6 4.4 m/s

PRC

Accélération maximale (7) 244 122 276 138 295 147 307 154 m/s2

Vitesse maximale (4) 6.2 9.4 4.5 7.6 3.5 6.2 2.8 5.2 m/s

(1) S=Phases moteur (montage en série) , P=Phases moteur (montage en parallèle).

(2) A une température ambiante de 40°C, la force d'arrêt doit être réduite à 89%

(3) Sur la base d'une course de 33mm, sans charge utile

(4) Sur la base d'un mouvement triangulaire sur la course maximale, sans charge utile

(5) A température ambiante de 25°C

(6) Les valeurs avec dissipateur de chaleur normalisé doivent donner des indications sur les
caractéristiques lorsque la composante primaire est installée dans une machine.

(7) Composante primaire en mouvement, sans charge utile

Caractéristiques thermiques PRA38, PRC38

Type de moteur PRA38, PRC38 3804 3806 3808 3810 Unité

Température maximale d'enroulement 100 100 100 100 °C

Résistance thermique Rth (bobine-boîtier) 0.23 0.16 0.13 0.11 °C/W

Constante de temps thermique 1677 1798 1924 2056 s

Avec dissipateur de chaleur 25x25x2.5cm (6)

Puissance dissipée à la température ambiante de 25°C 89.3 110.3 127.1 144.2 Watt

Résistance thermique Rth (boîtier-environnement) 0.61 0.52 0.46 0.41 °C/W

Sans dissipateur de chaleur

Puissance dissipée à la température ambiante de 25°C 67.2 89.3 107.0 123.0 Watt

Résistance thermique Rth (boîtier-environnement) 0.87 0.68 0.57 0.50 °C/W

(6) Les valeurs avec dissipateur de chaleur normalisé doivent donner des indications sur les caractéristiques lorsque la composante primaire est installée dans une machine.
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Caractéristiques mécaniques PRA38, PRC38

Dimensions PRA38 (projection américaine)

3804

3806

3808

3810

 

Données 3D-CAD http://www.parker.com/ead/cm2.asp?cmid=9005

Type moteur PRA3804 PRA3806 PRA3808 PRA3810 Unité

Déplacement maximal 318 318 318 318 mm
Masse composante primaire 2.75 3.75 4.75 5.75 kg
Masse tige / mètre 8.3 8.3 8.3 8.3 kg/m

Longueur de la tige magnétique TRA38 du PRA38

PRA3804 PRA3806 PRA3808 PRA3810Course
(mm) Totale

Overall
Active
Active

Totale
Overall

Active
Active

Totale
Overall

Active
Active

Totale
Overall

Active
Active

33 350 291 421 362 493 434 564 505
69 386 327 457 398 528 469 599 540
104 421 362 493 434 564 505 635 576

140 457 398 528 469 599 540 671 612
176 493 434 564 505 635 576 706 647
211 528 469 599 540 671 612 742 683

247 564 505 635 576 706 647 778 719
282 599 540 671 612 742 683 813 754

318 635 576 706 647 778 719 849 790
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Dimensions PRC38 (projection américaine)
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Données 3D-CAD http://www.parker.com/ead/cm2.asp?cmid=8976

Type moteur PRC3804 PRC3806 PRC3808 PRC3810 Unité

Déplacement maximal 1362 1291 1219 1148 mm
Masse composante primaire 2.55 3.55 4.55 5.55 kg
Masse tige / mètre 8.3 8.3 8.3 8.3 kg/m

Longueur possible de la tige magnétique TRC38 du PRC38 (en mm)

0265 0444 0622 0800 0978 1157 1335 1513

0301 0479 0657 0836 1014 1192 1370 1549

0337 0515 0693 0871 1050 1228 1406 1584

0372 0550 0729 0907 1085 1263 1442 1620

0408 0586 0764 0943 1121 1299 1477
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Profils de force / vitesse PRA38

Profils de force / vitesse (lors d'une tension de fonctionnement de 325VDC, sans charge utile)

S=Phases moteur (montage en série) P=Phases moteur (montage en parallèle)
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Profils de force / vitesse PRC38

Profils de force / vitesse (lors d'une tension de fonctionnement de 325VDC, sans charge utile)

S=Phases moteur (montage en série) P=Phases moteur (montage en parallèle)
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Câbles moteur et capteur

Les PowerRod disposent de deux câbles fixement branchés � pour la puissance et pour le capteur. Les câbles
standard fournis pour le PRA et le PRR sont souples. Cependant, ils ne sont pas adaptés aux applications dans
lesquelles des charges de flexion permanentes surviennent (ne peuvent pas être utilisés dans des chaînes porte-

câble). Les câbles du PRC sont en version "highflex" (très flexibles) en standard.

Disponible en standard  avec le PRA et le PRR: Type de câble S

Câble flexible Puissance Détecteur

Section totale (nominale) 8.2mm 7.8mm
Isolation PVC PVC
Nombre de conducteuers 4 4 x torsadés par paires

Section des conducteurs 1.5 mm2 (16 AWG) 0.14mm2 (26 AWG)

Blindés / non blindés blindés blindés

Tension d�utilisation 600Veff 300Veff
Rayon de courbure minimal 41mm 40mm
Température de fonctionnement -40°C jusqu'à +90°C -40°C jusqu'à +70°C

Certification UL 2586 105°C 600V 21083 90°C 300V

Disponible en standard avec le PRC et en option avec le PRA et le PRR:
Type de câble R (=highflex)

Convient aux applications avec flexion permanente ou dans des chaînes porte-câbles.

Câble très souple Puissance Détecteur

Section totale (nominale) 7.6mm 7.8mm

Isolation PUR PVC
Nombre de conducteuers 4 4 x torsadés par paires

Section des conducteurs 1.5 mm2 (16 AWG) 0.14mm2 (26 AWG)

Blindés / non blindés blindés blindés
Tension d�utilisation 300Veff 300Veff

Rayon de courbure minimal 38mm 58mm

Température de fonctionnement -40°C jusqu'à +80°C +5°C jusqu'à +70°C
Certification UL 20233 80°C 300V 21083 90°C 300V

longueur de câble max.: 20m

Conditions d'environnement

Les PowerRods sont adaptés à une utilisation dans les conditions d'environnement suivantes :

Température de fonctionnement de 0 à +40°C

Température d'entreposage de -25 à +70°C
Hauteur (au-dessus du niveau de la mer) 1 000m
Catégorie de surtension II (DIN VDE 0110)
Degré d'encrassement 2 (DIN VDE 0110)
CEM Industrie légère (EN61000-6-3 / EN61000-6-1)
Classe de protection IP67

Capteur de température

Nous vous recommandons en tout cas de connecter le capteur de température moteur à la servocom-
mande. Ceci réduit le risque d'endommagements du moteur causés par une température trop élevée.

Pour la protection nous avons prévu trois thermistors PTC intégrés dans le bobinage du moteur. Si la
température du bobinage moteur atteint 100°C, la résistance électrique du PTC s'augmente. La
modification de la résistance est détectée par les servocommandes et sert à réduire la puissance ou à

arrêter complètement la servocommande.

Valeur Unité

Résistance dans la plage de température -20°C à +70°C 60 à 750 Ohm

Résistance à 85°C ≤1650 Ohm
Résistance à 95°C ≥3990 Ohm
Résistance à 105°C ≥12000 Ohm
Tension permanente maximale 30 VDC
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Détecteur de position

Le détecteur de position émet des signaux différentiels sinus et cosinus analogiques pour régler le
positionnement. Le diagramme représente le rapport entre la force contre-électromotrice de la phase
moteur et la sortie du détecteur de position pour une direction (signalée par les flèches). Il convient de
veiller à ce que +SIN ou �SIN soit toujours en phase avec la phase moteur U. Pour le sens de
déplacement représenté, �SIN est en phase avec la phase moteur U. Pour le déplacement dans le sens
contraire, +SIN est en phase avec la phase moteur U.

* Direction de mouvement positive lors du Compax3 MotorManager

+ *

+ *

Parker

+ *

+ *

 

PRA / PRC25 PRR25 PRA / PRC38 Unité

Disposition des pôles 51.2 51.2 71.2 mm
Courant de sortie ±10 ±10 ±10 mA
Tension d'alimentation 5 ± 0.25 5 ± 0.25 5 ± 0.25 VDC
Courant d'alimentation (courant de sortie=0) 15 ± 5 15 ± 5 15 ± 5 mA
Répétitivie (2) jusqu'à ±20 ±20 ±40 µm

(2) Avec servocommande Compax3 En fonctionnement continu. Expansion de la tige par l'échauffement
de la tige par le moteur.  Lors d'applications de haute performance (correspondant à une température
moteur interne de 80°C), une tige de poussée d'un mètre de longueur s'allonge de 250mm en
moyenne.

Important!

N'utilisez dans la zone marquée en gris par rapport à la componente primaire que des pièces rapportées ou de fixation
en matériaux non ferreux.  Utilisez par exemple de l'aluminium, de l'acier inoxydable et du plastic.
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Accessoires

Vous trouverez dans ce chapitre
Ecrous pour rainure ............................................................................................................................25
Bloc de fixation TRS pour la tige magnétique TRC ........................................................................25

Ecrous pour rainure

PRx Référence A B C D E

025 135-725390 10 M5 6 4 8

038 135-725400 13 M6 8 6 10A D

E

B CA

Ecrous pour rainure inoxydables selon DIN 508.

Bloc de fixation TRS pour la tige magnétique TRC

Le bloc de fixation sert à la fixation de la tige magnétique (TRC).

17

M10

20

B
C

A

A B C
TRS25 pour TRC25 64 45 74.5
TRS38 pour TRC38 85 54 90.5

Composante primaire et tige magnétique doivent être alignées par le biais d'un guidage assuré par le
client.

Remarque :
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Electromechanical Automation

Code de commande

Codes de commande PRC

Composante primaire PRC

Exemple PRC 25 04 S - S - R 03 P

Taille: 25, 38

Composante primaire 04, 06, 08, 10

Bobine:

S : en série, P: en parallèle

Environnement:

S : standard, F: Alimentaire

Type câble:

S : flexible, R: très souple

Longueur de câble:

03: 3m, 05: 5m

Connexion câble:

F : avec extrémités ouvertes,
P: pour Compax3

Tige magnétique TRC pour PRC

Exemple TRC25 - 0226

TRC25 pour PRC25 TRC25 - xxxx

xxxx: Longueur de la tige de poussée en mm

Longueur possible de la tige magnétique TRC25 du PRC25 (en mm)

0226 0354 0482 0611 0739 0918 1175

0252 0380 0508 0636 0765 0970 1226

0277 0405 0534 0662 0790 1021 1278

0303 0431 0559 0688 0816 1072 1329

0329 0457 0585 0713 0867 1124 1380

Exemple TRC38 - 0265

TRC38 pour PRC38 TRC38 - xxxx

xxxx: Longueur de la tige de poussée en mm

Longueur possible de la tige magnétique TRC38 du PRC38 (en mm)
0265 0444 0622 0800 0978 1157 1335 1513

0301 0479 0657 0836 1014 1192 1370 1549

0337 0515 0693 0871 1050 1228 1406 1584

0372 0550 0729 0907 1085 1263 1442 1620

0408 0586 0764 0943 1121 1299 1477
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Electromechanical Automation

Codes de commande PRA

Exemple PRA 25 04 S - 027 - S - S 03 P

Taille: 25, 38

Composante primaire 04, 06, 08, 10

Bobine:

S : en série, P: en parallèle

Déplacement en mm:

PRA25: 027, 053, 078, 104, 130, 155,
181, 206, 232, 258, 283, 309

PRA38: 033, 069, 104, 140, 176, 211,
247, 282, 318

Environnement:

S : standard, F: alimentaire

Type câble:

S : flexible, R: très souple

Longueur de câble:

03: 3m, 05: 5m

Connexion câble:

F : avec extrémités ouvertes,
P: pour Compax3

Codes de commande PRR

Exemple PRR 25 04 S - 028 B - S - S 03 P

Taille: 25

Composante primaire 04, 06, 08, 10

Bobine:

S : en série, P: en parallèle

Déplacement en mm:

028, 054, 079, 105, 131, 156, 182,
207, 233, 259, 284, 310

Douilles de guidage:

Douilles à bille B,
Douilles à glissement en
polymère P

Environnement:

S : standard, F: alimentaire

Type câble:

S : flexible, R: très souple

Longueur de câble:

03: 3m, 05: 5m

Connexion câble:

F : avec extrémités ouvertes,
P: pour Compax3
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