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Caractéristiques et options

Caractéristiques standards:

e Tension d'entrée : 12V CC/ 24V CC

e Charge maxi: 6000N (poussée) / 4000N (traction)

e Vitesse a vide maxi : 33,3 mm/sec

e Vitesse a pleine charge : 2,9 mm/sec

e Course : 50 ~ 300 mm

e Niveau de bruit : <50dB

e Niveau IP : IP42

e Fins de course préréglés

e Cycle de service : 10 %

e Température ambiante de fonctionnement : -20°C ~ +65°C

e Certifié : norme UL 962 pour 'ameublement domestique et commercial
e Conforme au marquage CE et a la directive CEM 2014/30/UE

Options :

e Retour de signal de positionnement avec un capteur a effet Hall

e Retour de signal de positionnement avec deux capteurs a effet Hall
e Frein mécanique




Caractéristiques Techniques

Effort Vitesse (mm/s) Courant (A)

Modéle traction m:'c:::ndeN S h ch .| Sans charge | Charge maxi
maxi (N) | maxi (N) intien (N) | Sans charge [ Charge maxi

12V | 24V | 12V | 24V

KFD60-XX-A4 6000 4000 5000 4.2 2.9 1.2 0.6 5.4 2.7
KFD60-XX-A6 4000 4000 2500 6.2 3.8 1208 56 2.8
KFD60-XX-A8 3000 3000 2000 8.3 5.0 1.2 0.6 5.6 2.8
KFD60-XX-AG 1500 1500 700 16.6 12:2 1.2 0.6 5.6 2.8
KFDG60-XX-KG 750 750 0 3813 235 1.2 0.6 54 27
KFD60-XX-F4 5000 4000 5000 55 4.4 1.2 0.6 5.6 2:8
KFD60-XX-F8 3000 3000 2000 11.0 8.2 1.2 0.6 5.8 2.9
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Dimensions

e Plage de course (S) disponible = 50 ~ 300 mm (£3 mm)
e Longueur déployée (B) = Longueur rétractée (A) + Course (S)

e Longueur rétractée (A)

extrémité piston

Chape arriére

1,2

A=S+188mm (£3mm)

1,5,8

23,7

A=S+160mm (£3mm)

5 (avec fonction manivelle)

A=S+198mm (£3mm)

A =S+170mm (£3mm)

e Dessin coté
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e Extrémité de piston

1 : Chape POM 2 : Insert en laiton 3 : Alésage
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5 : Chape métal 7 : Insert POM 8 : Chape métal renforcé
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extrérgict)giiston Diamétre alésage sans insert (D1) ’ Diamétre alésage avec insert (D2)
1 @8, 910, 912 N/A
2 N/A 210
3 N/A 28, 610
5 28, 810, 812 28, 10
7 N/A 210
8 210, @12 28, 10

e Chape arriére

1 : Chape POM 2 : Chape métal 5 : Embout métal (avec
fonction manivelle)
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Diamétre alésage Diamétre alésage Largeur rainure
chape ariére sans insert (D1) avec insert (D2) chape (W)
1 @8, 10, 012 N/A 6, 10
2 28, 810, 812 28, 610 6,10

5 214.5 N/A N/A




e Orientation chape arriére

Orientation 0° (standard)
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Compatibilité

Référence Spécifications

» Sans capteur de positionnement

T-control, CS1, CS2, CB3T, CB4M, CBT2 » Connecteur DIN a 4 broches de type F

« Sans capteur de positionnement

CF11H, CF12H » Connecteur minifit 6 broches de type L3

» Avec deux capteurs a effet Hall

CB3T-SY, CBAM-S, CBAM-B « Connecteur DIN a 6 broches de type F

Contréleur
* Moteur 12V CC
CB3T-SYD » Avec deux capteurs a effet Hall
» Connecteur DIN a 6 broches de type F
» Avec deux capteurs a effet Hall
S e » Connecteur minifit 6 broches de type L3
TX2A + Avec cable d'alimentation DL1
Dépend du boitier de commande « Alimenté par un boitier de commande
Commande - Connecteur male type S DIN 41529 (1
manuelle HS15 onnecteur male type (1)
HB, TPSL,

HS02, HZ02, HZ03, HZ04, HZ05, HZ06 » Avec cable d'alimentation DL1(2)

Adaptateur secteur:

DPA-58-2920-C8 (anciennement TSW1),
Accessoires | DPA-87-2930-C6 (anciennement TSW3), | * Avec céble d'alimentation DL1
WPA-29-2910-SR (anciennement TSW4),
DPA-87-2930-C8

Remarques :

(1) Le connecteur DIN 41529 de type S du vérin est connectée directement a la commande
manuelle HS15, sans boitier de commande.

(2) Le vérin est connecté directement a la commande manuelle via le cable DL1,
sans boitier de commande.




Connectique

A. Connexion des dispositifs de commande avec alimentation

e Sans retour de positionnement

M_
M+
DIN 4 broches de type F

e Avec deux capteurs a effet Hall

GND
Hall 2
M- Vin
M+ Hall 1

DIN 6 broches de type F

M- —@alg
v+ —(E00

Minifit 6 broches de type L3

Vin
M- 20d GND
v+ —(ELG Hall 2
Hall 1

Minifit 6 broches de type L3

Définition Description
Puissance M+ Connecter M+ a « Vdc + » et M- a « Vdc - » de I'alimentation CC
M- Inverser la polarité de I'entrée CC pour rétracter le piston
Vin Plage d'entrée de tension : 5~ 20 V

Bas = GND
Données du signal Hall :

Piston sortie

Haut = Entrée - 1,2 V (20,6 V)

1 Haut Haut
Sortie Hal 1 Hall 1

Hall 1 Bas Bas

Haut Haut
Hall 2 Hall 2

Bas Bas

Piston rentré

Résolution du capteur a effet Hall :

Modéle Résolution (pulses/mm)

KFD60-XX-Ad-XXX XXX-CXX-HSX 10.0

- KFD60-XX-F4-XXX XXX-CXX-HSX 10.0

Sortie KFD60-XX-A6-XXX XXX-CXX-HSX 6.67
Hall 2 - KFD60-XX-A8-XXX XXX-CXX-HSX 5.0
KFD60-XX-F8-XXX XXX-CXX-HSX 5.0
KFD60-XX-AG-XXX XXX-CXX-HSX 2.50
KFD60-XX-KG-XXX XXX-CXX-HSX 1.25

GND

Type F

Type L3




B. Connexion d'appareils de commande sans alimentation
1. Solution par cable
e Avec cable d'alimentation DL1

@ l<| = [ — =
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Vérin
300 |
/:@ Adaptateur secteur
300 ‘
—
> e % FHEEHE::, Commande manuelle
300 !

2. Connecteur de commande manuelle : avec connecteur femelle de type U

GND
Vin
M1+

Wi Type U

Remarque : Connecter M1+ a « Vdc + » et M1- a « Vdc - » de l'alimentation CC
Inverser la polarité de I'entrée CC pour rétracter le piston
3. Connecteur d'alimentation male de type S DIN 41529 a 2 broches.
- +
Type S




Cablage

e Standard, sans retour de positionnement

Couleur fils| Définition

canie [T

puissance Noir

Description

Connecter le fil blanc a « Vdc + » et le fil noir a « Vdc - » de
I'alimentation CC. Inverser la polarité de I'entrée CC pour rétracter le piston

Alimentation
CcC

e Avec un capteur a effet Hall

Cable Bleu Alimentation | Connecter le fil bleu & « Vdc + » et le fil marron & « Vdc - » de
puissance Marron cc I'alimentation CC. Inverser la polarité de I'entrée CC pour rétracter le piston.

Vin Plage d'entrée de tension: 5~ 20V

Haut = Entrée - 1,2 V (0,6 V)
Bas = GND
Données du signal Hall :

Haut
Hall
Bas

Résolution du capteur a effet Hall :

Sortie Hall Modeéle Résolution (pulses/mm)
KFDB60-XX-A4-XXX XXX-CXX-HS3 10.0
KFD60-XX-F4-XXX.XXX-CXX-HS3 10.0
KFDB0-XX-A6-XXX XXX-CXX-HS3 6.67
KFDB0-XX-A8-XXX XXX-CXX-HS3 5.0
KFD60-XX-F8-XXX.XXX-CXX-HS3 5.0
KFDB60-XX-AG-XXX.XXX-CXX-HS3 2.50
KFDB0-XX-KG-XXX.XXX-CXX-HS3 1.25

GND




e Avec deux capteurs a effet Hall

Cable
puissance

Couleur fils | Définition

Bleu Alimentation
Marron cC

Connecter le fil bleu a « Vdc + » et le fil marron a « Vdc - » de

l'alimentation CC. Inverser la polarité de I'entrée CC pour rétracter le piston.

Plage d'entrée de tension: 5~ 20V

Sortie
Hall 1

Sortie
Hall 2

Haut = Entrée - 1,2 V (20,6 V)
Bas = GND
Données du signal Hall :

Haut
Hall 1
Bas
Haut
Hall 2
Bas
Piston sorti

Résolution du capteur a effet Hall :

Haut

Hall 1
Bas
Haut

Hall 2
Bas

Piston rentré

Modéle

Résolution (pulses/mm)

KFD60-XX-A4-XXX XXX-CXX-HS4 10.0
KFD60-XX-F4-XXX XXX-CXX-HS4 10.0
KFD60-XX-A6-XXX XXX-CXX-HS4 6.67
KFD60-XX-A8-XXX . XXX-CXX-HS4 5.0
KFD60-XX-F8-XXX . XXX-CXX-HS4 5.0
KFD60-XX-AG-XXX . XXX-CXX-HS4 2.50
KFD60-XX-KG-XXX XXX-CXX-HS4 1.25

GND

10




Référence

KFD60 - 24 W.V:R- 350 . C 1 74- HS3

12:12V CC
24 :24V CC

Tension d'entrée

: 2500 tr/min - pas de la vis : 4mm
A6 : 2500 tr/min - pas de la vis : 6mm
A8 : 2500 tr/min - pas de la vis : 8mm
AG : 2500 tr/min - pas de la vis : 16mm

Moteur et

type de vis
KG : 2500 tr/min - pas de la vis : 16mm

F4 : 3300 tr/min - pas de la vis : 4mm
F8 : 3300 tr/min - pas de la vis : 8mm

Longueur rétractée
(voir page 3)

Longueur déployée

(voir page 3)

1 : Chape POM

2 : Insert en laiton
Extrémité de piston 3 : Alésage
(voir page 4) 5 : Chape métal

7 : Insert POM

8 : Chape métal renforcé

: Chape POM
: Chape métal
: Embout métal (avec fonction manivelle)

Chape arriére

(voir page 4)

Vide : Aucun
HS3 : Un capteur a effet Hall
HS4 : Deux capteurs a effet Hall

Retour de
positionnement

Vide : Aucun
PO : vérin a poussée uniquement

BK : Frein mécanique

PO-BK ¢/

0 : 300mm
Longueur 1:1000mm
de cables 2 : 450mm avec 300 mm enroulé

A : Cable d'alimentation DL1 (voir page 8)
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