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EAST; 30
U LR63— — —A—KO 4 +Hus 6 STANGEN-ORIENTIERUNG
4 6 015=15 mm E=Ost
025=25mm O = West
040 =40 mm N = Nord
050 =50 mm S=sud
060 = 60 mm
X

Durchmesser Max. Zugkraft Max. Druckkraft Max. Moment
(%] 0,5 MPa 0,5 MPa 6 Nm
X=100 mm
63 mm 1430 N 1530N +0.06 mm

Max. Durchbiegungs- Gewicht
Moment 7,5 Nm
X=100 mm
+0.03 mm 3,2Kg

*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02 , GEWINDEBOHRUNGEN =+ 0,1

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 00 14.06.21

Min / Max Betriebsdruck: 0,4 / 0,6 MPa
Betriebstemperatur: 5°+ 45° C

Hibe in mm: 15 -25-40-50 - 60

Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
von 0° bis 90° orientierbar

Versorgungspannung: 10+30 Vdc

Schutzart: IP 65

_A_KO



—~UNIVER--

ULR63_ _ _CXKO

216 H7
94 N
M6
=
Section "A-A"
651002 415
@40 f7 A
57 M6 thrqugh ‘ -
o 5 thiough ‘ M6 through ~
% ] M8 /10 E
(=]
~ (o)
~ ps 2 2B HT/12 3| & @5 through
g o A .%Lv o ol g1
& E‘JN o g O -Of melwo
6 © 2% o 0
30*
30
§ [aed
2 " S
& G 1/ 1 [
[%5]
2 G 14
= 17 |
40 M12x1
46 |
G1/4"
95.6 51
@8 H7 /10
M8 /10 &
_ ©
w| |
N I 3
Q
U LR63_ _ _CXKO 4 Hus
4 015=15mm
025=25mm
040 =40 mm
050 =50 mm
060 =60 mm
X
P A
Durchmesser Max. Zugkraft Max. Druckkraft Max. Moment Max. Durchbiegungs- Gewicht Min/ Max BEtriebSdruf!(: 0’? /0,6 MPa
2 0,5MPa 0,5MPa 6Nm Moment 7,5 Nm Betriebstemperatur: 5°+ 45° C
X=100 mm X=100 mm Hibe in mm: 15-25-40-50-60
Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
63 mm 1430 N 1530N +0.06 mm +0.03 mm 3,2Kg von 0° bis 90° orientierbar

*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02 , GEWINDEBOHRUNGEN =+ 0,1

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 00 19.11.20

Versorgungspannung: 10+30 Vdc
Schutzart: IP 65
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ULR63_ _ _LXKO 4 Hus
4 015=15mm
025=25mm
040 =40 mm
050 =50 mm
060 =60 mm
XA
A
Durchmesser Max. Zugkraft Max. Druckkraft Max. Moment Max. Durchbiegungs- Gewicht Min/ Max BetriebSdruf!(: 0’? /0,6 MPa
2 0,5MPa 0,5MPa 6Nm Moment 7,5 Nm Betriebstemperatur: 5°+ 45° C
X=100 mm X=100 mm Hibe in mm: 15-25-40-50-60
Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
63 mm 1430 N 1530N +0.06 mm +0.03 mm 3,7Kg von 0° bis 90° orientierbar

Versorgungspannung: 10+30 Vdc
*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02 , GEWINDEBOHRUNGEN =+ 0,1 Schutzart: IP 65

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 00 19.11.20
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4 015=15mm
025=25mm
040 =40 mm
050 =50 mm
060 =60 mm
X
e
Durchmesser Max. Zugkraft Max. Druckkraft Max. Moment Max. Durchbiegungs- Gewicht Min/ Max BEtriebSdruf!(: 0’? /0,6 MPa
2 0,5MPa 0,5MPa 6Nm Moment 7,5 Nm Betriebstemperatur: 5°+ 45° C
X=100 mm X=100 mm Hibe in mm: 15-25-40-50-60
Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
63 mm 1430 N 1530N +0.06 mm +0.03 mm 3,65 Kg von 0° bis 90° orientierbar

*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02 , GEWINDEBOHRUNGEN =+ 0,1

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 00 19.11.20

Versorgungspannung: 10+30 Vdc
Schutzart: IP 65



