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2 Bosch Rexroth AG

Sistematica de las abreviaturas

Abreviatura Ejemplo: O
Sistema = Modulo Omega / Omegamodul
Guia = Rail de bolas / Ball Rail System
Acciona-

t?cwna = Correa dentada / Toothed Belt Drive
miento
Tamaiio = 055/085/ 120
Ejecucion = Ejecucion normal / Normalausfiihrung
Generacion = Generacion del producto 1

Abreviatura del producto

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

B - 085 - NN - 1

La abreviatura del producto permite identificar los ejes lineales Rexroth en funcién
de la familia de productos, el tamario, la ejecucion y la generacion del producto.

Modificaciones/ampliaciones de un vistazo

Estructura del catalogo

— Nuevo numero del catalogo

— Nueva sigla de producto

— Esquemas acotados revisados

- Capitulo adicional "Modo de entrega"
— Capitulo ampliado "Calculo"

— Capitulo adicional "EasyHandling"

— Capitulos adicionales "Interruptores”, "Prolongaciones"

y "Distribuidores"
- Capitulo eliminado "Cadenas portacables

Modificaciones técnicas

Aumento de las cargas dinamicas y momentos

Estructura de las tablas de datos técn. y datos de acciona-
miento revisada

Integracion del nuevo tipo de motor (MSM)

Datos técnicos del elemento de borneado (LKPS)
Capitulos revisados "Condiciones de funcionamiento"

y "Lubricacion"

Capitulo ampliado "Parametrizacion"

Ejemplo de pedido

Hoja de consulta
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4 Bosch Rexroth AG

Vision general del producto
Descripcion del producto

Modulos Omega (OBB) con patines de bolas sobre railes y
accionamiento por correa dentada para velocidades hasta
5,0 m/s.

Los médulos Omega son ejes lineales listos para el montaje
en diferentes posiciones, con una longitud configurable hasta
5500 mm.

Debido a su construccion, los modulos Omega son espe-
cialmente adecuados para aplicaciones en las que el cuerpo
principal se introduce en el area de trabajo.

Excelentes cualidades:

— Perfil de precision de aluminio extremadamente compacto
con patines de bolas Rexroth integrados para un desarrollo
6ptimo

— Mesa con lubricacion central

— Con taladros de centraje en la mesay en las placas finales

— Accionamiento por correa dentada para una mayor dinami-
ca y velocidades de desplazamiento elevadas

— Posible montaje de interruptores

— Completamente suministrables con motor, regulador y
mando

— Con reductor planetario (PG) o reductor planetario
inclinado (WPG) con diferentes transmisiones

— Elemento de bloqueo neumatico como opcion

— Suministrables con un amplio programa de accesorios

Posibilidad de montaje

Rosca de fijacion y taladros de centraje

Distintas posibilidades de construccion en ambas placas
finales del cuerpo principal a través de las roscas de
fijacion adecuadas y taladros de centraje

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Sectores del mercado:

Manipulaciéon y montaje

Electronica e industria del semiconductor
Proveedores y fabricantes de automoviles
Robotica y automacion

Maquinas especiales

Técnica del embalaje

Técnica doméstica

Procesamiento de plasticos

Industria textil

Campos de aplicacion:

Pick and Place

Sistemas de manipulacion

Dotacion de elementos, paletizadores
Unidades de alimentacion para
maquinas-herramienta

Sistemas de prueba y analisis
Unidades de alimentacion en lineas de
transferencia

Unidades de desplazamiento

Para el montaje, mantenimiento y puesta
en servicio véase las instrucciones.

Montaje sencillo mediante taladros de centraje
en la mesa

di\ QIrs3iqaTEC
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Desplazamiento del cuerpo principal

OBB como eje vertical
Caso de montaje: desplazamiento del cuerpo principal
(mesa fijada)

OBB como eje horizontal

Caso de montaje: desplazamiento
del cuerpo principal

(mesa fijada)

Desplazamiento de la mesa

OBB como eje horizontal Bajo consulta:
Caso de montaje: desplazamiento de la mesa

.. .. OBB como eje horizontal con dos mesas
(cuerpo principal fijado)

Caso de montaje: las mesas se desplazan indepen-
dientemente una de otra (cuerpo principal fijado).
Representacion (ejemplo): una mesa con reduc-
tor planetario, otra mesa con reductor planetario
inclinado.

diversiartec
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6 Bosch Rexroth AG Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Vision general del producto

Capacidades de carga y tamafos

Nota sobre capacidades de carga B
dinamicas y momentos:

El célculo de las capacidades de carga
dindmicas y momentos se basa en

100 000 m de carrera. Con frecuencia
solo se basa en 50 000 m.

En comparacion, se aplica lo siguiente: -
Multiplicar los valores C, M,y M| por el I
factor 1,26.
T
G
A
Tamaio Medidas (mm) Capacidades de carga
A/H B H; L C
(N)
OBB-055 55 75 135 20 790
OBB-085 85 107 222 5500 60 600
OBB-120 120 135 285 96 200
C = capacidad de carga dinamica
Lnax = longitud maxima del sistema lineal
Cargas logicas 2
(valores empiricos recomendados) z
A
En relacién a la duracion de vida deseada, F,
. e
se han comprobado como logicas las X y 0 S
cargas generales de hasta un 20 % de los \ >

valores dinamicos (C, M,, M,).

No se deben sobrepasar:

— el momento de accionamiento maximo
admisible

— la carga maxima admisible

— la velocidad maxima admisible

— la aceleracion maxima admisible

diversiqQTec
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Construcciodn

Construccion (sin interruptores)

o bhwN =

~

8
9

Cuerpo principal

Mesa

Placa final

Fijacion de la correa dentada

Correa dentada

Conexion de lubricacion

(por ambos frentes)

Conexion de aire

(para la mesa con elemento de bloqueo)
Brida de amarre para el montaje del motor
Reductor planetario inclinado (WPG)

10 Motor
11 Engranaje planetario (PG)
12 Brida de montaje

Bosch Rexroth AG

Ejecucion sin reductor
para el montaje individual del motor

Ejecucién con reductor

planetario inclinado

Ejecucioén con
reductor planetario

dJiversiaTec
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8 Bosch Rexroth AG

Visiéon general del producto

Construccion

Elementos de montaje
Desplazamiento del cuerpo principal
(mesa fijada)

1 Cuerpo principal

2 Mesa

3 Interruptores mecanicos
(con elementos de montaje)

4 Interruptor inductivo (con elementos
de montaje)

5 Regleta de accionamiento en el cuerpo

principal

Caja y conector

7  Perfil para el montaje de interruptores

o

Desplazamiento de la mesa
(cuerpo principal fijado)

1 Cuerpo principal
2 Mesa
3 Interruptor mecanico
(con elementos de montaje)
4  Interruptor inductivo
(con elementos de montaje)
5 Angulo de conmutacion (en la mesa)
6 Cajay conector

Accesorios
8 Amortiguadores

Los amortiguadores estan disponibles
como accesorio y se pueden solicitar por
separado utilizando el correspondiente
numero de material (véase pagina 72).

Moédulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)
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Modo de entrega

Ejecucion

Montaje del motor

Accesorios
Lubricacion

Documentacion

Los médulos Omega se suministran completamente montados. El montaje incluye, ademas
del modulo Omega, las opciones de motor y montaje del motor, siempre y cuando se hubiesen
solicitado.

Una vez se haya solicitado una combinacion de motor y un accesorio montaje del motor,
los componentes se montan conforme a la figura, de la cual también se deduce la posicion
del conector del motor.

La seleccion o determinacion de la variante de montaje del motor se realiza durante la
configuracion del producto y forma parte de la clave de pedido.

MGO1 MG02

Los accesorios opcionales como canal portacables, interruptor, angulo de conmutacion
y caja con conector, se incluyen sueltos en el volumen de suministro.

Los médulos Omega se entregan con la lubricacion base. Para mas informacion acerca
del lubricante, consulte el capitulo “Lubricacion”.

Para el montaje y el mantenimiento, cada modulo Omega dispone de las correspondientes
instrucciones e indicaciones de seguridad, asi como de una aclaracién de montaje.

diversiaTee
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10 Bosch Rexroth AG

Datos técnicos

Datos técnicos generales

Tener en cuenta el capitulo pagina 20 “Calculo”.

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Tamaiio Mesa Valores dinamicos Cargas maximas admisibles
Lca (o3 M, M| Mymax| Mymax| M;max e F, max | Elemento de bloqueo
Guia Ejecucion Fuerza de
Mesa sujecion
(mm) (N) (Nm) (Nm) (Nm) (Nm) (Nm) (N) (N) (N)
OBB-055 230 20 790 195 1400 62 440 440 6 500 6 500 | sin -
con 370
OBB-085 260 60 600 860 4610 280 1 500 1500 | 19760 | 19 760 | sin -
308 60 600 860 6 100 280 1960 1960 | 19760 | 19 760 | con 690
OBB-120 330 96 200 2360 | 10390 776 3424 3424 | 31700 | 31700]sin -
con 1200
Datos de accionamiento
Tamafio |Tipode |i Mp® u? [ Vi | Mgs? | Pieza K; x> K) var® Ky m? d;|Tipode | Fpp”| Fiou®| @max
reductor desplazada correa
(mesa/cuerpo
(Nm) | (mm/giro) | (m/s) | (Nm) | principal) (kgmm?) | (kgmm) (mm?2) (mm) (N) (N) | (m/s?)
OBB-055 | sin 1 12,0 165,00 | 5,00 110 | TT 3 249,16 0,0000 689,59 52,52 | 25ATH 460 | 1750 50
HK 718,37 2,9825
PG 3 4,0 55,00 412| 0,52 (TT 458,80 0,0000 76,62
HK 93,32 0,3314
5 2,4 33,00 2,47| 0,32|TT 168,11 0,0000 27,58
HK 36,53 0,193
8 15 20,63 155 0,24 (TT 69,12 0,0000 10,77
HK 17,72 0,0466
WPG 3 4,0 55,00 412| 0,67 |TT 531,20 0,0000 76,62
HK 104,42 0,3314
5 2,4 33,00 2,47| 047 |TT 201,28 0,0000 27,58
HK 4763| 0,193
8 15 20,63 155| 034 |TT 88,84 0,0000 10,77
HK 28,82 0,0466
OBB-085 |sin 1| 400| 25500]| 500| 3,00[TT 20052,44| 0,0000| 164714| 81,17 [ 50AT5 992 | 3500 50
HK 272450 18,0527
PG 5 8,0 51,00 3,40 1,00 | TT 107770 0,0000 65,89
HK 153,98 0,7221
8 5,0 31,88 | 2,13| 0,63 |TT 442,40 0,0000 25,74
HK 8157 | 0,2821
WPG 5 8,0 51,00 2,85| 1,30 |TT 127113 0,0000 65,89
HK 195,88 0,7221
8 5,0 31,88 2,13| 0,93 |TT 543,49 0,0000 25,74
HK 123,47 | 0,2821
OBB-120 |[sin 1| 154,0| 340,00( 500| 6,00(TT 6212114 | 0,0000| 292843 108,23 |70AT10 | 2844 | 11 750 50
HK 13 655,57 | 50,1933
PG 9 171 3778 | 2,20 1,57 |TT 1 310,92 0,0000 36,15
HK 430,59 0,6197
WPG 9 171 3778 | 1,86| 2,02 |TT 1 838,85 0,0000 36,15
HK 74159 | 0,6197

1) Fuerza maxima que puede transmitirse a través de los dientes que engranan en la polea de la correa.

2) Lacarga de traccion admisible de la seccién de correa (limite de elasticidad) se indica para realizar una mejor comparacion. Este valor representa el
limite de carga respecto a la deformacién plastica y no debe consultarse para el calculo del momento de accionamiento maximo admisible.

3) Los valores indicados son validos para la combinacion creada (OBB sin reductor u OBB con reductor) y se muestran reducidos respecto al
eje del motor. Para el uso de los valores, véase el capitulo “Calculo”.

diversiartec
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Longitud Ejecucion Masa de la mesa Masa del cuerpo principal
LadZ) smin1) I-max Mc, (kg)
Elemento de bloqueo Kg fix 3 v I I,
(mm) (mm) (mm) sin con (kg) (kg/mm) (cm4) (cm4)
130 110 5 500 | Accionamiento i =1 3,82 4,01 0,55 0,004 24 39
166 Con PG 513 5,32
Con WPG 5,93 6,12
120 160 5 500 | Accionamiento i = 1 9,56 11,25 1,05 0,011 148 244
156 Con PG 13,38 15,07
Con WPG 15,68 17,37
170 135 5 500 | Accionamiento i =1 17,70 18,45 3,08 0,017 664 725
506 Con PG 27,48 28,23
Con WPG 34,08 34,83

1) Recorrido minimo necesario para garantizar una distribucion segura del lubricante, véase “Condiciones de servicio”.
En el caso de aplicaciones de carrera corta con recorridos < s, consultenos.

2) La medida L,q es necesaria para el célculo de la longitud (véase el capitulo “Configuracion y pedido” de los correspondientes tamafios)

PG
WPG
T
HK

= reductor planetario
= reductor planetario inclinado

= mesa

= cuerpo principal

Masa del médulo Omega
Calculo del peso sin motor y sin interruptores

ms=kgfix+kgvar'|-+mca

kg fix

kgvar =

ms

mca =

= constante para la parte fija

de la masa
constante para la parte
variable en longitud de la masa

= longitud del cuerpo principal

masa del sistema lineal
masa de la mesa

(kg)

Nota

Los valores para el reductor no se incluyen en la tabla “Datos
técnicos” puesto que, al formar parte del sistema lineal, ya se
han tenido en cuenta en los valores técnicos.

amax

C
ds

Fop
Ft zul

Fy max 1Pz max

Lea
Lad

Lmax

Mt 1ML

M max 1My max Mz max =

mca

Smin

Vmax

aceleracion maxima admisible

capacidad de carga dinamica

diametro de la polea de la correa

fuerza maxima de funcionamiento de la correa
fuerza admisible del cable de mando

carga maxima admisible en direccion y o bien en
direccion z

momento de inercia de la superficie
transmision

constante para la parte fija del momento de
inercia de la masa

constante para la parte variable en longitud del
momento de inercia de la masa

constante para la parte especifica de las masas
del momento de inercia de la masa

longitud de la mesa

longitud extra

longitud maxima del sistema lineal

momentos dinamicos

momento de torsion maximo admisible en los
ejesx,y, z

momento longitudinal dinamico

momento de torsion de carga dinamico
momento de accionamiento maximo admisible
momento de friccion del sistema

(en el eje de accionamiento)

masa propia movida de la mesa

recorrido minimo necesario

constante de avance

velocidad maxima admisible

di\ AIr3iaTEC
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12 Bosch Rexroth AG

Datos técnicos

Flexion

Una particularidad especial de los médu-
los Omega es la posible fijacion a la mesa,
en donde el cuerpo principal se desplaza
y, por ejemplo, se introduce en un area de
trabajo.

Si el cuerpo principal extendido y se apli-
ca una fuerza (F) (direccion de aplicacion
de la fuerza transversal a la direccién de
desplazamiento X) en la zona de la placa
final, el cuerpo principal experimentara
una flexion (f) condicionada fisicamente
por la longitud (L4) (distancia del centro
de la mesa al final del cuerpo principal).
Si el OBB se utiliza a modo de eje vertical
en un portal, por ejemplo, las fuerzas de
aceleracion de los ejes horizontales pro-
vocaran una flexion del cuerpo principal.
Esta desviacion es reversible, es decir, la
flexion se mantendra mientras se sigan
aplicando fuerzas de aceleracion.

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Ejemplo
Modulo Omega OBB-055:
L, = 800 mm

F
f

100 N, aplicacion de la fuerza en direccion z
1,2 mm

di\ Ars3iqaTEC
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Diagramas de flexiénpara cargas en direccion z y en direccion y

OBB-055

Los siguientes diagramas son validas para la mesa fijada por toda la superficie en la estructura base
(véase el capitulo “Fijacion a la mesa” en pagina 66).
Para longitudes o cargas superiores, constltenos.

T 4 | 7
Y X Fz 2 /.
Y Lz / ~
2 l e /
= LU , 7
g ° / e
= / /
Y ‘ / .
F=50N / 4
ol —'—"F=100N e 7
———-F=200N / 4
7 /
/7 7

0 200 400 600 800 1000 1200
L, (mm) —

T 4 | 7
Yo X 2
/
. hg < ‘f/;s J
E gf—— K y
E /
- | / 7
F=50N e Ve
o | —-—-F=100N / z
———-F=200N 47 e

0-——.—‘.‘_{'

0 200 400 600 800 1000 1200
L, (mm) —
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14 Bosch Rexroth AG

Datos técnicos

Flexion

Diagramas de flexiéon para cargas en direccion z y en direccion y

OBB-085

Los siguientes diagramas son validas para la mesa fijada por toda la superficie en la estructura base
(véase el capitulo “Fijacion a la mesa” en pagina 66).

Para longitudes o cargas superiores, constltenos.

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

T 4 | | 7
Y X Fz I} /
Y| L2 /
2 l( /
£ | ey J/
£ y
“ | | /
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| —-—- F=200N /./
———-F=400N s
I’
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e //
i e —
200 400 1200 1400
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T | |
Y. X 1
hg /',
2 5
5 S )
& /
— \ \ //
F=100 N //
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7
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P
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OBB-120
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16 Bosch Rexroth AG Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Calculo

Bases para el calculo

Para la evaluacion y el dimensionado correcto de una aplicacion se requiere un examen estructurado del accionamiento del sistema
completo. La base para el accionamiento del sistema completo forma la configuracion. Esta constelacion entre el sistema lineal, el
elemento de transmision (reductor) y el motor puede solicitarse segun el catalogo.

Configuracion

Modulo Omega | Elemento de transmision > Regulador

Configuracion

Modulo Omega Elemento de transmision Regulador

JiversiaTtec
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Carga maxima admisible

Duracién de vida

Duracién de vida de la guia lineal

Carga equivalente combinada de la guia:

Duracién de vida nominal
Duracién de vida nominal

en metros:

Duracion de vida nominal
en horas:

17

Para la seleccion de los sistemas lineales se deberan considerar las cargas y fuerzas

maximas admisibles. Estas ultimas se encuentran en el capitulo "Datos técnicos
generales" en la pagina 10. Los valores que se detallan dependeran del sistema,

es decir, estos limites tienen su origen no sélo en la capacidad de carga de los roda-
mientos, sino que en los mismos también se incluyen los de la construccion o los del

material relacionado.

Condicion para cargas combinadas:

B, Rl My

<1
Fy max I:Z max MX max My max MZ max

Para calcular la duracién de vida de los distintos elementos del sistema lineal se
deberan utilizar las siguientes férmulas.

El elemento relevante para la duracion de vida de un sistema lineal con acciona-
miento por correa dentada suele se la guia lineal.

Los datos para los calculos de la duracion de vida del sistema lineal se
determinan utilizando el valor para la duracion de vida de la guia lineal.

La guia lineal del sistema lineal debe soportar las cargas, los momentos laterales

del motor / montaje del motor y, eventualmente, todas las fuerzas posibles durante

los procesos.

F =F + F +C-M+C-M+C-w
comb — Y z M ML ML
C = capacidad de carga dinamica  (N)
Feomb= carga equivalente combinada  (N)
F, = fuerzaen sentidoy (N)
F, = fuerza en sentido z (N)
L = duracion de vida nominal (m)
en metros
L, = duracién de vida nominal (h)
en horas
M_ = momento longitudinal
dindmico (Nm)
M; = momento de torsion
dinamico (Nm)
M, = momento de torsion
C 3 alrededor del eje x (Nm)
L= ( = ) -10° M, = momento de torsion
comb alrededor del eje y (Nm)
M, = momento de torsion
L alrededor del eje z (Nm)
Ln 3600V, vV, = velocidad media (m/s)

diversiaTtec
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18 Bosch Rexroth AG Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Caélculo

Generalidades

Dimensionado del accionamiento: Para el dimensionado del accionamiento del sistema completo se debera separar la
conceptos basicos parte mecanica del accionamiento en si.
La parte mecanica incluye los componentes del sistema lineal (incluyendo el reduc-
tor como elemento de transmision). Aqui también se debera considerar la carga.
Como accionamiento eléctrico se considera la combinacion motor - regulador
con sus datos de potencia correspondientes. El dimensionado del accionamiento
eléctrico se realiza sobre el eje del motor (punto de referencia).
Para el dimensionado del accionamiento se deberan considerar los valores limite,
asi como los valores basicos. Para proteger los componentes mecanicos se debe-
ran respetar todos los valores limite.

Accionamiento del sistema completo

Mecanica Accionamiento

. . Elemento de
Carga |_p| Sistema lineal . > Motor I »| Regulador
transmision

Dimensionado del accionamiento
en el punto de referencia
Eje del motor

Datos técnicos y signos de formula En los datos técnicos para el sistema lineal ya se consideran los datos relevantes del

de la mecanica reductor, asi como de la transmision. Es decir que los valores limite maximos admisi-
bles para el momento de accionamiento y la velocidad, asi como los valores basicos
para el momento de friccion y de los momentos de inercia de las masas, en relacion
al eje del motor, ya estan reducidos y por lo tanto se pueden sacar directamente de
las tablas; véase el capitulo “Datos del accionamiento”.

Los siguientes datos técnicos y sus correspondientes simbolos son considerados
dentro del célculo del dimensionado de la parte mecanica. Los datos que se encuen-
tran en las tablas siguientes se encuentran en el capitulo “Datos técnicos”, o bien

se determinan por las formulas de acuerdo a las descripciones de las siguientes

paginas.
Mecanica
Carga Sistema lineal incluido
Reductor como elemento
de transmision
Momento del peso (Nm) Mg® -
Momento de friccion (Nm) -4 Mgs?
Momento de inercia de las masas (kgm?2) Jh Jg2
Velocidad méx. admisible (m/s) - Vinax)
Revoluciones max. admisibles (min~1) - np!
Momento de accionamiento max. admisible (Nm) | - Mg

1) Determinar el valor segun la formula

2) Valor dependiente de la longitud, determinacién segun la formula

3) Consultar el valor en la tabla

4) Las fuerzas adicionales generadas durante el proceso deben considerarse como momentos
de carga

5) En caso de posicion de montaje en vertical: determinar el valor segun la formula

diversiqQTec

TECHNOLOGY MOTION



R999001182 (2016-05) | Médulos Omega OBB Bosch Rexroth AG 19

Dimensionado del accionamiento en el
punto de referencia Eje del motor

Para el dimensionado del accionamiento se deberan determinar todos valores de los
componentes mecanicos existentes en el accionamiento del sistema completo, redu-
cidos al eje del motor. Esto es, para una combinacion de los componentes mecani-
cos dentro del accionamiento del sistema completo, se obtiene un valor para:
Momento de friccion Mg

Momento de inercia de la masa Jey

Velocidad maxima admisible Vihech 0 bien revoluciones maximas admisibles Nnpech
Momento de accionamiento maximo admisible Mpech

La determinacion de los valores para la mecanica del accionamiento del sistema
completo, respecto al punto de referencia Eje del motor, se distingue por la cons-
telacion “Desplazamiento del cuerpo principal” y “Desplazamiento de la mesa” y se
representa con las correspondientes férmulas para ilustrar las diferencias. Para una
mejor comprension, las posiciones de montaje “horizontal” y “vertical” se describen
y representan en capitulos independientes.
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Caélculo

Calculo
Posicion de montaje HORIZONTAL

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa

cuerpo principal
Caso de montaje

Momento de friccion Mg

Dentro del valor para el momento de friccion del sistema lineal ya se incluye la friccion de un reductor, configurado de manera ade-
cuada, y reducida respecto al eje del motor.

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa
L. cuerpo principal Mgr = momento de fricciéon
Momento de friccion .
Mo =M Mo =M en el eje del motor (Nm)
R™ MRs R™ MRs Mgs = momento de friccion
del sistema (Nm)

Momento de inercia de la masa J,

Las constantes k; s, k; var ¥ ky m Utilizadas en las formulas se determinan en funcion de los casos de montaje “Desplazamiento
del cuerpo principal” o “Desplazamiento de la mesa”, por lo que se pueden obtener de la tabla "Datos de accionamiento” en la
pagina 10. Aqui también se considera la inercia del reductor configurado y reducida respecto al eje del motor.

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa

Jox = momento de inercia de las masas de
cuerpo principal

la mecanica (kgm?2)
J = momento de inercia de las masas del
sistema lineal
Jex =15+ J; Jex=1Js+ (sin masa externa) (kgm?)
J; = momento de inercia de las masas
externas de traslacion, referido al eje
de accionamiento (kgm?2)
kjs = constante para la parte fija del
momento de inercia de la
masa (kgmm?2)
= constante para la parte especifica de
las masas del momento de inercia de
la masa (kgmm?2)
Ky or = constante para la parte de longitudes
variables del momento de inercia de

Momento de inerciade la
masa de la mecanica

Momento de inerciadela
masa del sistema lineal

Js=(klfix+kaar'L)' 1076 Js=(kaix+kaar'L)' 1076 kinx

Momento de inercia de

.. la masa (kgmm)
traslacion de las masas ) . .

a mover adicionalmente L = longitud del sistema lineal (mm)

Jy=mg - kyy- 1076 Ji=(mg+my +mg,) - ky - 1078 my,, = masa del freno de parada (kg)

m, = masa del motor (kg)

M, = masa externa movida (kg)
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Velocidad maxima admisible v, © bien revoluciones maximas admisibles np,ech

En el valor para la velocidad maxima admisible del sistema lineal ya se han considerado las revoluciones admisibles de un reductor
adecuadamente configurado.

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa
. . cuerpo principal Vmax = velocidad maxima admisible del
Velocidad maxima . .
o sistema lineal (m/s)
admisible . " .
Vmech = Velocidad maxima admisible vde
Vimech = Vmax Vimech = Vmax la mecanica (m/s)
Nmech™ revoluciones maximas admisibles
de la mecanica (min~)
- dg = diametro del husillo (mm)
Revoluciones . .
.. L. n = relacion entre la longitud de una
maximas admisibles circunferencia y su diametro (=)
Vmech * 1+ 1 000 - 60 Vmech * 1+ 1 000 - 60 . — ¢ )
Nimech = Nrmech = i = transmision
Y d3 - d3

Momento de accionamiento maximo admisible Mech

El valor minimo del momento de accionamiento admisible de todos los componentes mecanicos del accionamiento del sistema
completo determina el momento maxima admisible de la mecanica. Este valor debera ser considerado como limite de accionamien-
to durante el dimensionado del motor.

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa
i cuerpo principal M, = momento de accionamiento maximo
Momento de acciona- . . .
ient . itid admisible del sistema lineal ~ (Nm)
miento maximo permitido _ . . .
Mmech = |\/|p Minech = |\/|p Mech = mon‘?e.nto de acmona@ento maximo
admisible de la mecanica (Nm)

A Si se examina todo el accionamiento del sistema completo (mecanica + motor/regulador), es posible que el momento
maximo del motor esté por debajo del valor limite de la mecanica (Mmech). En este caso, este valor pasara a ser el valor
limite para el momento de accionamiento maximo admisible del accionamiento del sistema completo.

iSi el momento maximo del motor esta por encima el valor limite de la mecanica (Mmech), el momento maximo del mo-
tor se debe limitar al valor admisible de la mecanica!

Preseleccion del motor a grandes rasgos
Una preseleccion del motor a grandes rasgos puede considerarse segun las siguientes condiciones.

Condicién 1

Las revoluciones del motor deberan ser Nmax = revoluciones maximas

superiores o iguales a las revoluciones de Nmax = Nmech del motor (min=1)
la mecanica (hasta el valor limite maximo Nmech= revoluciones maximas admisibles
admisible). de la mecanica (min~T)
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Caélculo

Calculo
Posicion de montaje HORIZONTAL

Condicion 2
Consideracion de la relacion entre el o V = relacién de los momentos de inercia
momento de inercia de las masas de la V= . de las masas del accionamiento del
mecanica y del motor. La relacion de sistema completo y del motor (=)
los momentos de inercia sirve como Jox = momento de inercia de las masas
indicador de control de calidad para una de la mecénica (kgm?2)
combinacion motor-regulador. Jn = momento de inercia de las masas
El momento de inercia de las masas del el motor (kgm?)
motor esta directamente relacionado con Jor = momento de inercia de las masas
el tamano del motor. del freno del motor (kgm?)
Para la preseleccion, con un buen control de calidad, se pueden utilizar los siguientes ~ ©amPo de aplicacion v
valores de la practica. Aqui no se trata de limites fijos, ya que los valores por encimade ~_Manipulacién <6,0
estos limites requieren una mayor observacién de la aplicacion. Mecanizado 215
Condicién 3
Estimacion para la relacion del momento Matat Mo = momento continuo del motor  (Nm)
de accionamiento entre el momento de Mo 0,6 Mgt = momento de carga estatico  (Nm)
carga estatico y el momento continuo del
motor.
La relacion del momento de acciona-
miento debe ser menor o igual al valor
empirico de 0,6. Debido a esta condicion
se deberan considerar aun los valores
dindmicos que faltan aqui de un perfil de
movimiento exacto con los momentos
necesarios del motor.

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa

cuerpo principal
Momento de carga
estatico L

Mgtat = Mg Mgiat = Mg Mgr = momento de friccion
en el eje del motor (Nm)

Las posibles fuerzas adicionales producidas por el uso de cadenas de energia, por ejemplo, no se incluyen en la consideracion de la
masa total movida y, dado el caso, también deberan tenerse en cuenta en el calculo.

Enlavisién general Configuracion y pedido se pueden configurar varios sistemas lineales en diferentes tamanos de manera estandar,
incluyendo reductor y motor, utilizando las diferentes opciones. Una vez que se hayan cumplido estas tres condiciones se puede
comprobar si el tamario del motor estandar seleccionado para la configuraciéon es adecuado para la aplicacion.

Dimensionado exacto del accionamiento

El dimensionado del motor a grandes rasgos no sustituye el calculo exacto requerido con detalles de los momentos y revoluciones.
Para un calculo exacto del accionamiento eléctrico con el perfil de movimiento se deberan extraer los valores del rendimiento del
catalogo IndraDrive Cs e IndraDrive C.

En el dimensionado del accionamiento se deben tener en cuenta los valores limite maximos admisibles para la velocidad, el momen-
to de accionamiento y la aceleracién, con el fin de proteger los componentes mecanicos contra dafios.
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Posicion de montaje VERTICAL

Caso de montaje

Desplazamiento del
cuerpo principal

Desplazamiento de la mesa

Bosch Rexroth AG 23

Momento de friccion My

Dentro del valor para el momento de friccion del sistema lineal ya se incluye la friccion de un reductor, configurado de manera
adecuada, y reducida respecto al eje del motor.

Momento de friccion

Desplazamiento del
cuerpo principal

Desplazamiento de la mesa

Mg = Mg,

Mg = Mg,

Mg

MRS

momento de friccion

en el eje del motor (Nm)
momento de friccion
del sistema (Nm)

Momento de inercia de la masa J,

Las constantes k; sy, Kjvar Y k) m Utilizadas en las formulas se determinan en funcion de los casos de montaje “Desplazamiento del
cuerpo principal” o “Desplazamiento de la mesa”, por lo que se pueden obtener de la tabla "Datos de accionamiento" en la pagi-
na 10. Aqui también se considera la inercia del reductor configurado y reducida respecto al eje del motor.

Momento de inerciade la
masa de la mecanica

Desplazamiento del
cuerpo principal

Desplazamiento de la mesa

Jx=Js + )

Jx=Js + )

Momento de inerciade la
masa del sistema lineal

Js=(kaix+ kaar' L) -10°®

Js=(kaix+ kaar' L) -10°®

Momento de inercia de
traslacion de las masas a
mover adicionalmente

Jt=mex- kJm -1076

Ji=(mg+ My +my,) - ky - 1078

Jex

kJ fix

kJ fix

momento de inercia de las masas de
la mecanica (kgm?)
momento de inercia de las masas del
sistema lineal

(sin masa externa) (kgm?2)
momento de inercia de las masas
externas de traslacion, referido al eje
de accionamiento (kgm?)

= constante para la parte fija del

momento de inercia
de la masa (kgmm2)

= constante para la parte especifica de

kJ var =

las masas del momento de inercia de
la masa (kgmm2)
constante para la parte de longitudes
variables del momento de inercia de

la masa (kgmm)
longitud del sistema lineal (mm)
masa del freno de parada (kg)
masa del motor (kg)
masa externa movida (kg)
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Calculo

Calculo
Posicion de montaje VERTICAL
Velocidad maxima admisible v, 0 bien revoluciones maximas admisibles necn

En el valor para la velocidad maxima admisible del sistema lineal ya se han considerado las revoluciones admisibles de un reductor
adecuadamente configurado.

Desplazamiento del cuerpo Desplazamiento de la mesa
. L. principal Vmax = Vvelocidad maxima admisible
Velocidad maxima i )
. del sistema lineal (m/s)
Velocidad locidad méxi dmisible vd
— — v = velocidad maxima admisible vde
Vmech = Vmax Vmech = Vmax mech L.
la mecanica (m/s)
Nmech= revoluciones maximas admisibles
de la mecanica (min~1)
- — d3 = diametro del husillo (mm)
Revolucionesmaximas . .
admisibles - - T = relacion entre la longitud de una
no = Vmech " !” 1000 -60 no = Vmech " I 1000 -60 circunferencia y su diametro =)
mech d mech -d . L,
T - dg T - a3 = transmision (=)

Momento de accionamiento maximo admisible M,ech

El valor minimo del momento de accionamiento admisible de todos los componentes mecanicos del accionamiento del sistema
completo determina el momento maxima admisible de la mecanica. Este valor debera ser considerado como limite de accionamien-
to durante el dimensionado del motor.

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa
i cuerpo principal M, = momento de accionamiento maximo
Momento de acciona- . . .
ient . itid admisible del sistema lineal (Nm)
miento maximo permitido . . .
Mmech = Mp Miech = |\/|p Myech  =momento de accionamiento maximo
admisible de la mecanica (Nm)

A Si se examina todo el accionamiento del sistema completo (mecanica + motor/regulador), es posible que el momento
maximo del motor esté por debajo del valor limite de la mecanica (M,..). En este caso, este valor pasara a ser el valor
limite para el momento de accionamiento maximo admisible del accionamiento del sistema completo.

iSi el momento maximo del motor esta por encima el valor limite de la mecanica (M), €l momento maximo del motor
se debe limitar al valor admisible de la mecanica!

Preselecciondelmotoragrandesrasgos
Una preseleccion del motor a grandes rasgos puede considerarse segun las siguientes condiciones.

Condicién 1

Las revoluciones del motor deberan ser Nmax = revoluciones maximas

superiores o iguales a las revoluciones de Nmax = Nmech del motor (min=1)
la mecanica (hasta el valor limite maximo Nmech= revoluciones maximas admisibles
admisible). de la mecanica (min~7)
Condicién 2

Consideracion de la relacion entre el Jo V = relacién de los momentos de inercia
momento de inercia de las masas de la V= . de las masas del accionamiento del
mecanica y del motor. La relacion de sistema completo y del motor (=)
los momentos de inercia sirve como Jox = momento de inercia de las masas de
indicador de control de calidad para una la mecanica (kgm?)
combinaciéon motor - regulador. Jm = momento de inercia de las masas
El momento de inercia de las masas del del motor (kgm?2)
motor esta directamente relacionado con Jpr = momento de inercia de las masas

el tamafo del motor. del freno del motor (kgm?2)
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Para la preseleccion, con un buen control de calidad, se pueden utilizar los siguientes ~ €a@mpo de aplicacion v
valores de la practica. Aqui no se trata de limites fijos, ya que los valores por encimade ~_Manipulacion <6,0
estos limites requieren una mayor observacion de la aplicacion. Mecanizado 215
Condicién 3

Estimacion para la relacion del momento Y/ . Mo = momento continuo del motor  (Nm)
de accionamiento entre el momento de Mo <06 Mgt = momento de carga estatico  (Nm)
carga estatico y el momento continuo del

motor.

La relacion del momento de acciona-
miento debe ser menor o igual al valor
empirico de 0,6. Debido a esta condicion
se deberan considerar aun los valores
dinamicos que faltan aqui de un perfil de
movimiento exacto con los momentos
necesarios del motor.

Desplazamiento del Desplazamiento de la mesa dy = diametro de la polea
cuerpo principal de la correa (mm)
Momento de carga L .
estatico 9 Mgr = momento de friccion en el eje (Nm)
Mgtat = Mg + M, Mgtat = Mg + Mg Miot ca = Masa total con la mesa movida (kg)
Mot mb= Masa total con el cuerpo principal
movido (kg)
My, = masa del cuerpo principal
movido (kg)
Momento del peso . "
P kgfix = proporcion de masa fija en el
Mg = dg - Miot mb * 9 Mg =ds - Miot ca * g cuerpo principal (kg)
2000-i 2000 -i kgvar = proporcion de masa variable en el
cuerpo principal (kg/mm)
My = momento del peso (Nm)
m = masa de la mesa
Masa total _ @ .
movida Miot mb = Mex + Mmp incl. reductor (kg)
Mot ca = Mgy + My + My + My, me = masa externa movida Ekg;
m, = masa del motor kg
Mmnp = Kg fix + Kg var * L m,, = masa del freno de parada (kg)

Las posibles fuerzas adicionales producidas por el uso de cadenas de energia, por ejemplo, no se incluyen en la consideracion de la
masa total movida y, dado el caso, también deberan tenerse en cuenta en el calculo.

En lavision general Configuracion y pedido se pueden configurar varios sistemas lineales en diferentes tamafos de manera estandar,
incluyendo reductor y motor, utilizando las diferentes opciones. Una vez que se hayan cumplido estas tres condiciones se puede
comprobar si el tamafio del motor estandar seleccionado para la configuracion es adecuado para la aplicacion.

Dimensionado exacto del accionamiento

El dimensionado del motor a grandes rasgos no sustituye el calculo exacto requerido con detalles de los momentos y revoluciones.
Para un calculo exacto del accionamiento eléctrico con el perfil de movimiento se deberan extraer los valores del rendimiento del
catalogo IndraDrive Cs e IndraDrive C.

En el dimensionado del accionamiento se deben tener en cuenta los valores limite maximos admisibles para la velocidad, el momen-
to de accionamiento y la aceleracion, con el fin de proteger los componentes mecanicos contra dafios.
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Caélculo

Ejemplo de calculo
Posicion de montaje HORIZONTAL

Disposicion: desplazamiento de la mesa
(cuerpo principal fijado en la estructura base)

Datos iniciales

En una tarea de manipulacion en posicion de montaje hori-
zontal, se deberd mover 2000 mm una masa de 50 kg a una
velocidad de 1,5 m/s. En este caso, el cuerpo principal debe estar
fijado a la estructura base (desplazamiento de la mesa). No se
aplican fuerzas axiales adicionales. Debido a los datos técnicos y
a las condiciones de montaje se ha elegido lo siguiente:

Modulo Omega OBB-120:

— Longitud de la mesa = 330 mm (sin elemento de bloqueo)

— Montaje del motor a través de reductor planetario inclinado,
i=9

— Con servomotor MSK 076C sin freno

Longitud del médulo L:

(Como valor orientativo para la carrera de seguridad bastan en
la mayoria de los casos 2 x constante de avance. La carrera de
seguridad debe ser superior al recorrido de parada de la carre-
ra de seguridad y que se calcula para el dimensionado exacto
del accionamiento eléctrico).

Momento de friccion Mg :
(incluido reductor con transmision i = 9)

Momento de inercia de la masa J,:
(incluido reductor con transmision i = 9)

Revoluciones maximas admisibles nech:
(montaje del motor a través del

reductor, sin considerar el motor)

Valor limite de la aplicacion

Revoluciones maximas de la aplicacion M,ech:
(montaje del motor a través del reductor)
Valor limite de la aplicacién

Momento de accionamiento maximo admisible Mech:
(montaje del motor a través del reductor)
Valor limite de la aplicacion

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Carrera de seguridad: s,
Recorrido maximo:

Longitud del modulo: L

L = Smax + Lea + Lag
=2-u=2-3778=7574 =76 mm
Smax = Seff T 2 Se

=2000+2-76=2 152 mm
=2152+ 330+ 170=2 652 mm

Mgr = Mg
Modulo lineal: Mgrs =2,02 Nm
Jox =J+ )
Modulo lineal: Js = (Kyfig + Kjyqr + L) - 1078

Masa externa:

Momento de inercia: Jg,

=(1838,85+0-2652)-10°

=1 838,85 10" kgm?
J = (Mg + My + My,) - kypy - 1076
=(50+ 13,8 + 0) - 36,15 - 107
=2 306,37 - 1076 kgm?
=1838,85- 1076 + 2 306,37 - 10~°
=4 145,22 - 10~ kgm?

Velocidad max. admisible:

Revoluciones max. admisibles:

Nmech = (Vmech -i-1000 - 60) /m- d3
Vinech = Vinax = 1,86 m/s

Amech = (1,86 - 9 - 1 000 - 60) / 7 - 108,23)

=2 954 min~!
Velocidad: Vmech = 1,5 m/s
Revoluciones: Nmech = (1,5-9 -1 000 - 60) / - 108,23)
=2 382 min~!
Minech =Mp
Momento de accionamiento:  Mecn =171 Nm
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Verificacion de la preseleccion del motor:
seleccion de motor MSK 050C sin freno

Condicion 1:
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Resultado:

Revoluciones: Nimax 2 Nimech
4500 >2382

Condicion cumplida — tamafio del motor en orden

Condicioén 2:

Relacién de los

momentos de inercia: V. =1/ U+ Jg)

Inercia del motor: Jn =4300"- 1076 kgm?
Inercia del freno: Jg: = 0kgm? (sin freno)
Relacion del

momento de inercia: V. =4 14522-1076/(4 300 106+ 0 - 1079)

=0,96
Condicién para
manipulacion: V. <6
0,96 <6

Condicion cumplida — tamano del motor en orden

Condicion 3:

Relacién del momento

de accionamiento Mgtat / Mo < 0,6
Momento de carga
estatico: Mgt =Mg + Mg

Momento del peso: M
Momento de carga

estatico: Mgtat = 2,02 Nm

Momento continuo

del motor: Mo =12 Nm

Relacion de los momentos

de accionamiento: 2,02/12=0,17
0,17 <0,6

Condicién cumplida — tamano del motor en orden

g = 0 Nm (posicion de montaje horizontal)

Modulo Omega OBB-120

Longitud L = 2652mm
Recorrido maximo Smax = 2 152 mm
Longitud de la mesa Lea =330 mm

Accionamiento Accionamiento por correa dentada

Montaje del motor Mediante reductor planetario inclinado
Transmision i=9
MSK 076C sin freno

Cuerpo principal fijado en la estructura

Preseleccion del motor:
Disposicion:
base. mesa movida

Posicion de montaje horizontal

Para el dimensionado exacto del accionamiento eléctrico se debera
observar siempre la combinacion motor-regulador, ya que los datos
de rendimiento (por ejemplo revoluciones maximas utiles y momento
de accionamiento maximo) dependeran del regulador utilizado.

Aqui se deberan observar los siguientes datos:
— Momento de friccion: Mgr =2,02 Nm
— Momento de inercia
=4 145,22 - 1076 kgm?
— Velocidad: Vmesh = 1,5 m/s

(Nmech =2 382 min™")

de la masa: Jox

— Valor limite para
momento de accionamiento: Myeen = 171 Nm
iEl momento del motor (por parte del accionamiento) debera estar
limitado a 17,1 Nm!
— Valor limite para

aceleracion: amay =50 m/s?
— Valor limite para
velocidad: Vmech = 1,86 m/s

(Nmeeh =2 954 min™")

Tras calcular el recorrido de parada de la carrera de seguridad con el
dimensionado exacto, debe comprobarse si la carrera de seguridad
seleccionada es suficiente o si es necesaria una adaptacion.

Ademas del tipo preferente MSK 067C, se pueden adaptar otros mo-|

tores con dimensiones idénticas pero sin exceder los valores limite.
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Caélculo

Ejemplo de calculo
Posicion de montaje VERTICAL

Disposicion: desplazamiento del cuerpo principal
(mesa fijada en la estructura base)

Datos iniciales

En una tarea de manipulacion en posicion de
montaje vertical, se debera mover 1 000 mm una
masa de 20 kg a una velocidad de 1,5 m/s. No se
aplican fuerzas axiales adicionales. En este caso,
el cuerpo principal debe introducirse en el area
de trabajo (cuerpo principal movido). Debido a
los datos técnicos y a las condiciones de montaje
se ha elegido lo siguiente:

Modulo Omega OBB-085:

- Longitud de la mesa =260 mm (sin elemento de bloqueo)

— Montaje del motor a través de reductor planetario inclinado,
i=8

— Con servomotor de MSK 050C con freno

Longitud del modulo L:

(Como valor orientativo para la carrera de seguridad bastan en

la mayoria de los casos 2 x constante de avance. La carrera de

seguridad debe ser superior al recorrido de parada de la carre-

ra de seguridad y que se calcula para el dimensionado exacto

del accionamiento eléctrico).

Momento de friccion Mg :
(incluido reductor con transmision i = 8)

Momento de inercia de la masa J,:
(incluido reductor con transmision i = 8)

Revoluciones maximas admisibles nech:
(montaje del motor a través del

reductor, sin considerar el motor)

Valor limite de la mecanica

Revoluciones maximas de la aplicacion Mech:
(montaje del motor a través del reductor)
Valor limite de la aplicacion

Momento de accionamiento maximo admisible Mech:
(montaje del motor a través del reductor)
Valor limite de la mecanica

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

L
Carrera de seguridad: s,

Recorrido maximo: Smax

Longitud del modulo: L

= Smax T Lca + Lad

=2-u=2"-31,88=6376 =64 mm
=Sef+ 28,
=1000+2:-64=1128 mm
=1128+ 260+ 130=1 518 mm

Mg =Mgs
Maodulo lineal: Mgs =0,93 Nm
Jex =Js+ )
Modulo lineal: Js = (kyix + kjyar + L) - 1078
= (123,47 + 0,2821 - 1 518) - 1076
= 551,657 - 1076 kgm?
Masa externa: i = Mgy * Ky + 1008

=20 25,74 - 10-6 kgm?
= 514,732 - 1075 kgm?

=551,657 - 1076 + 514,732 - 10~
=1 066,389 - 108 kgm?

Momento de inercia: Jg,

Nmech = (Vmech -i-1000- 60) /- d3

Velocidad max. admisible:

Vmech
Revoluciones max. admisibles:

Nmech = (2,13 81 000 - 60) / - 81,17)

=V =213 m/s

=4 009 min~!
Velocidad: Vmesh = 1,5 m/s
Revoluciones: Nmech = (1,581 000 -60) /- 81,17)
=2 823 min~!
Mmech =Mp
Momento de accionamiento:  Mecn =5 Nm
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Verificacion de la preseleccion del motor:
seleccion de motor MSK 050C con freno

Condicion 1:

Bosch Rexroth AG 29

Resultado:

Vv

Revoluciones: Nmax 2 Nmech
6 000 > 2823

Condicion cumplida — tamano del motor en orden

Condicion 2:

Relacion de los

momentos de inercia: V. =,/ U+ Jg)
=330 - 1076 kgm?

=107 - 106 kgm? (con freno)

Inercia del motor: Jn
Inercia del freno: Jar
Relacion del momento

de inercia: V. =1066,389-1075/(330 - 106+ 107 - 1079)
=2,44
Condicién para
manipulacion: V. <6
2,44 <6

Condicion cumplida — tamano del motor en orden

Condicion 3:

Relacion del momento
de accionamiento Mstat / Mo < 0,6
Momento de carga
estatico: Mgat =Mg + Mg

=ds - (Mg, + Myp) - g/ 2000 i

Masa del cuerpo principal movido

Momento del peso: M,

Mmp = kg fix + kg var 'L
= 1,05+ 0,0108 - 1 518
= 1744 kg
Masa
externa movida M, =20 kg
Mg =8117-(17,44 +20)-9,81 /20008
= 1,86 Nm

Momento de carga
estatico: Mstat = 0,93 + 1,86 = 2,79 Nm

Momento continuo

del motor: Mo =5Nm

Relacion de los momentos

de accionamiento: 2,79/5 =0,56
0,56 <0,6

Condicién cumplida — tamafo del motor en orden

Modulo Omega OBB-085

Longitud L =1518 mm
Recorrido maximo Smax = 1 128 mm
Longitud de lamesa L., =260 mm
Accionamiento Accionamiento por correa dentada
Montaje del motor Mediante reductor planetario inclinado
Transmision i=8

Preseleccion del motor:  MSK 050C con freno

Disposicion: Mesa fijada a la estructura principal,
desplazamiento del cuerpo principal

Posiciéon de montaje vertical

Para el dimensionado exacto del accionamiento eléctrico se debera
observar siempre la combinacion motor-regulador, ya que los datos
de rendimiento (por ejemplo revoluciones maximas utiles y momento
de accionamiento maximo) dependeran del regulador utilizado.

Aqui se deberan observar los siguientes datos:

— Momento de friccion: Mr =0,93 Nm
— Momento de inercia

de la masa: Jox  =1066,389 - 1075 kgm?
- Velocidad: Vmech = 1,5 m/s

(Nmech = 2 823 min~")

- Valor limite para momento
Mmech = 5 Nm
iEl momento del motor (por parte del accionamiento) debera estar

de accionamiento:

limitado a 5 Nm!
— Valor limite para
aceleracion: amax = 50 m/s?
— Valor limite para
velocidad: Vech = 2,13 m/s

(Nmech = 4 009 min~")

Tras calcular el recorrido de parada de la carrera de seguridad con el
dimensionado exacto, debe comprobarse si la carrera de seguridad
seleccionada es suficiente o si es necesaria una adaptacion.
Ademas del tipo preferente MSK 050C, se pueden adaptar otros

motores con dimensiones idénticas pero sin exceder los valores limite.
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Configuracién y pedido

OBB-055

Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud Guia Accionamiento
OBB-055-NN-1, ... mm

Reduccion
Ejecucion?

i=1]i=3 | i=5| i=8

Mesa

sin con

elemento de bloqueo

01 01 -

con accionamiento
(MA),
sin reductori=1

01 02

01 - 10

con reductor (MG),
reductor planetarioinclinado WPG

01 02

01 - 10

con reductor (MG),
engranaje planetario PG

01 02

Para el ejemplo de pedido véase “Consulta/Pedido”

Nota:

En caso de utilizar un amortiguador, se produce una reduccion
del recorrido maximo (s, en funcion de los requerimientos
del disefio. Por este motivo, al recorrido maximo se le debe
restar durante el célculo el valor s.q en cada lado o en cada
amortiguador, véase el capitulo “Accesorios”.
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Montaje del motor Motor Sistema de conmutacién® Documentacion
reduccion| Conjunto® |para motor sin con @ Protocolo estandar
i= con reductor
MGO1| MGO02 freno
MGO03| MG04
sin interruptor y 00
sin canal portacables
- 00 - 00
Desplazamiento de la mesa
Interruptores:
— PNP contacto cerrado 71
— PNP contacto abierto 73
i=3 45 55 — Mecénico 75
MSK 040C 86 87 Canal portacables? 20
i=5 47 57
Caja-conector 17
i=5 46 56 Angulo de conmutacion 36
01
MSM 031C 138 139 . .
Desplazamiento del cuerpo principal
i=8 44 54
Interruptores:
— PNP contacto cerrado 61
i—3 2 - PNP of)ntacto abierto 63
— Mecanico 65
MSK 040C 86 87
Caja-conector 17
i=5 43
Dos regletas de accionamiento 39
i=5 42
MSM 031C 138 139
i=8 40

1) La longitud de suministro del canal portacables se corresponde
con la longitud del perfil de soporte; en caso de que las longitudes
sean diferentes, solicite el canal portacables por separado (pedido
de “Interruptores y elementos de montaje” pagina 44).

2) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente
siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega”

Longitud L (mm):

(tener en cuenta la posicion del conector del motor).

3) El kit de montaje también esta disponible sin motor.
iAl realizar el pedido, introducir el tipo de motor “00"!

4) iEl tipo de interruptor seleccionado depende del caso de montaje
(desplazamiento de mesa/cuerpo principal)! Véase el capitulo
“Montaje de interruptores”.

L, = longitud de la mesa (mm)
L = Smax + Lea + Lag Log longitud extra (mm)
(Para el valor, véase la tabla del capitulo
Smax = Seff + 2 - Se “Datos técnicos generales”)
Smax = recorrido maximo (mm)
sef = recorrido efectivo (mm)
Se carrera de seguridad (mm)
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Configuracion y pedido

OBB-055

Esquemas con medidas

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

. 230
Todas las medidas en Smax /2 78 Smax /2
mm; representaciones o)
en diferentes escalas S Sert /2 5 Sert /2 S
Log/2 (M5 - 10 prof.) Log/2
% ) 2
© 5 O | O ®
4+ + U ) ok
n | |
- |
L ; |
|
16 L/2 Lubricacion central (lubricacion con grasa) sobre uno 16
I_de los dos engrasadores tipo embudo DIN 3405-A M8x1
55 6 x 20 (=120)
e ®
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© &
9 @12H7
Taladro de lubricacion — 2,1 prof.
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80 40 O 40 80
@12H7
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r NITNIININT NI Mesa con carro de bloqueo y
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@12H7
Taladro de lubricacion — 2,1 prof.
52
37,5 375 _

135

o2

MG10

Bosch Rexroth AG

Para las medidas de la placa final véase el
capitulo “Montaje de aparatos adicionales”

10,8

D _.75
3.3
11/

Lge

33

Motor™" Medidas (mm)
Reductor Motor
MG MG (D |L,
01/02/03/04 10 sin con
Lge (o Lge freno freno
MSK 040C | 150,5 975 111,65 | 82 185,5 215,5
MSM 031C | 135,5 975 111,56 | 60 98,5 135,0

1) Tener en cuenta la posicion de los conectores del motor, véase
el capitulo “Modo de entrega”.

anchura del motor
longitud del motor

longitud D
altura del reductor Lo
longitud del reductor

= longitud de la mesa (mm)

longitud extra (mm)
(Para el valor, véase la tabla del capitulo
“Datos técnicos generales”)

= recorrido maximo (mm)
recorrido efectivo (mm)
carrera de seguridad (mm)
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Configuracién y pedido

OBB-085

Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud Guia Accionamiento Mesa
OBB-085-NN-1, ... mm

Reduccién Lo =260 mm | L., =308 mm

Ejecucién? sin con
i=1 i=5 i=8 elemento de bloqueo

01 01 - 01 02

con accionamiento
(MA),
sin reductori=1

con reductor (MG),
reductor planetarioinclinado WPG

01 - 10 01 02

con reductor (MG),
engranaje planetario PG

Para el ejemplo de pedido véase “Consulta/Pedido”

Nota:

En caso de utilizar un amortiguador, se produce una reduccion
del recorrido maximo (s, en funcion de los requerimientos
del disefio. Por este motivo, al recorrido maximo se le debe
restar durante el célculo el valor s.q en cada lado o en cada
amortiguador, véase el capitulo “Accesorios”.
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Montaje del motor Motor Sistema de conmutacién Documentacion
> =
2 |’
reduccion| conjunto® | para motor sin con @ Protocolo estandar
i= con reductor
MGO1 | MG02 freno
MGO03 | MG04 |
sin interruptor y 00
sin canal portacables
- 00 - 00
Desplazamiento de la mesa
Interruptores:
— PNP contacto cerrado 7
— PNP contacto abierto 73
i—5 33 43 — Mecénico 75
Canal portacables™ 20
MSK 050C 88 89
Caja-conector 17
i=8 35 45
Angulo de conmutacion 36
01
i—8 34 44 MSM 041B 140 141 Desplazamiento del cuerpo principal
Interruptores:
— PNP contacto cerrado 61
— PNP contacto abierto 63
i=5 30 - Mecanico 65
MSK 050C 88 89 Caja-conector 17
i=8 39 Dos regletas de accionamiento 41
i=8 31 MSM 041B 140 141

Longitud L (mm):

La longitud de suministro del canal portacables se corresponde
con la longitud del perfil de soporte; en caso de que las longitudes
sean diferentes, solicite el canal portacables por separado (pedido
de “Interruptores y elementos de montaje” pagina 44).

Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente
siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega”

L = Smax + Lea + Lag

Smax = Seff T 2. Se

(tener en cuenta la posicion del conector del motor).

3) El kit de montaje también esta disponible sin motor.
iAl realizar el pedido, introducir el tipo de motor “00"!

4) iEl tipo de interruptor seleccionado depende del caso de montaje
(desplazamiento de mesa/cuerpo principal)! Véase el capitulo
“Montaje de interruptores”.

L.a = longitud de la mesa (mm)

Lag longitud extra (mm)
(Para el valor, véase la tabla del capitulo
"Datos técnicos generales")

Smax = recorrido maximo (mm)
Sef = recorrido efectivo (mm)
s, = carrera de seguridad (mm)
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Configuracion y pedido

OBB-085

Esquemas con medidas

; 260
Todas las medidas en Smax /2 92 Smax /2
mm; representaciones T prof)
en diferentes escalas Se Suit/2 - Seit/2 S
L.g/2 L.q/2
2d : (M5 - 10 prof.) 2d
bl B2y Q\“é* o
Y v o+ % P—
Pl | 1
— i —
- | ]
16 ! L/2 Lubricacion central (lubricacién con grasa) sobre uno de 16
LIOS dos engrasadores tipo embudo DIN 3405-A M8x1
10 6 x 40 (= 240)
0
120 80 4040 80 120
‘ T g16H7
‘ 1] Taladro de lubricacion — 3,1 prof.
R B N N N L [ |
| 72N \}7 7 d/ J V| |
4G i i U
£ B O I 5 [+15.14
308 Taladro de lubricacion — 3,1 prof.
34 6 x 40 (= 240)
0
120 80 4040 80 120
| @16H7
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@16H7
Taladro de lubricacion — 3,1 prof.
75
53,6,

0,5

222

156,5

Para las medidas de la placa final véase el
capitulo “Montaje de aparatos adicionales”

A C
‘ o) / ——\
‘ 10
"anes [T =\
fniNl N
20,3
| =1 |
F D 10,2
b o «j :
ol ot o |
! 2 |
/ /
\
MG10 Motor" Medidas (mm)
Reductor Motor
MG MG (D |L,
- C 00O 01/02/03/04 10 sin con
1 [ Cc [ freno freno
| | | MSK050C | 1925 | 1245 142 | 98 203,0 233,0
MSM 041B | 1875 | 124,55 142 | 80 112,0 149,0
_I% 1) Tener en cuenta la posicion de los conectores del motor, véase

‘ el capitulo “Modo de entrega”.

\
\
{ L = longitud D = anchura del motor
: : : C = altura del reductor L, = longitud del motor
| Lge = longitud del reductor
{ . L.a = longitud de la mesa (mm)
| — L.,y = longitud extra (mm)
’_—‘ (Para el valor, véase la tabla del capitulo
| “Datos técnicos generales”)
; Smax = recorrido maximo (mm)
ob Set = recorrido efectivo (mm)

s. = carrera de seguridad (mm)



38 Bosch Rexroth AG Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Configuracién y pedido

OBB-120

Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud Guia Accionamiento Mesa
OBB-120-NN-1, ... mm

Reduccién Lca =330 mm

Ejecucién? sin con
i=1 i=9 elemento de bloqueo

01 01 - 01 02

con accionamiento
(MA),
sin reductori=1

con reductor (MG),
reductor planetarioinclinado WPG

01 - 10 01 02

con reductor (MG),
engranaje planetario PG

Para el ejemplo de pedido véase “Consulta/Pedido”

Nota:

En caso de utilizar un amortiguador, se produce una reduccion
del recorrido maximo (s, en funcion de los requerimientos
del disefio. Por este motivo, al recorrido maximo se le debe
restar durante el célculo el valor s.q en cada lado o en cada
amortiguador, véase el capitulo “Accesorios”.
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Montaje del motor Motor Sistema de conmutacion® Documentacion
> =
& |’
reduccién| conjunto® para motor sin con @ Protocolo estandar
i= con reductor
MGO1 | MG02 freno
MGO3 | MG04 |
sin interruptor y 00
sin canal portacables
- 00 - 00
Desplazamiento de la mesa
Interruptores:
— PNP contacto cerrado Val
— PNP contacto abierto 73
— Mecanico 75
Canal portacables™ 20
Caja-conector 17
i=9 31 32 MSK 076C 92 93
Angulo de conmutacion 36
01
Desplazamiento del cuerpo principal
Interruptores:
— PNP contacto cerrado 61
— PNP contacto abierto 63
— Mecanico 65
Caja-conector 17
i=9 30 MSK 076C 92 93 Dos regletas de accionamiento 43

=y
=

Longitud L (mm):

La longitud de suministro del canal portacables se corresponde
con la longitud del perfil de soporte; en caso de que las longitudes
sean diferentes, solicite el canal portacables por separado (pedido
de “Interruptores y elementos de montaje” pagina 44).

Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente
siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega”

L = Smax + Lea + Lag

Smax = Seff T 2. Se

(tener en cuenta la posicion del conector del motor).

3) El kit de montaje también esta disponible sin motor.
iAl realizar el pedido, introducir el tipo de motor “00"!

4) iEl tipo de interruptor seleccionado depende del caso de montaje
(desplazamiento de mesa/cuerpo principal)! Véase el capitulo
“Montaje de interruptores”.

L.a = longitud de la mesa (mm)

Lag longitud extra (mm)
(Para el valor, véase la tabla del capitulo
“Datos técnicos generales”)

Smax = recorrido maximo (mm)
Sef = recorrido efectivo (mm)
s, = carrera de seguridad (mm)

diversiqQTec

TECHNOLOGY MOTION



40

Configuracion y pedido

OBB-120

Bosch Rexroth AG

Esquemas con medidas

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Todas las medidas en e 330 .
mm; representaciones Smax 132(1 prof) Smax
en diferentes escalas Seff /2 110 Seff /2
Se ! (M8 — 14 prof.) 5
Lad /2 g ’% § Lad /2
ol
— —
D= q
29 L/2 Lubricacion central (lubricacion con grasa) sobre uno de 290
I_Ios dos engrasadores tipo embudo DIN 3405-A M8x1
45 6 x 40 (= 240)
120 80 0 80 _ 120
i \ @16H7
: L] Taladro de lubricacion - 3,1 prof.
o 0o e B = ede
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, N AN AN AN AN AN N L
NA . ! ! 7
e Ce e eOeo
@16H7 o o ‘ 330 |
Taladro de lubricacion - 3,1 prof.
S D I o000 —1H-——+-
Mesa con carro de bloqueo y 1 O
conexiones de aire ‘ —
18 [0 o] 18
366
MAO1 MGO1, MG02, MG03, MG04
|
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@16H7
Taladro de lubricacion — 3,1 prof.
116,5
675

=

285

Para las medidas de la placa final véase el
capitulo “Montaje de aparatos adicionales”

H :
A B (03

4
~ =l
ol 9¢ =L /
7 N C')__
ol ©
10,2
MG10 Motor? Medidas (mm)
S L Reductor Motor
MG MG |[D  |[Ln
B S O OLh S s SR SRS R 01/02/03/04 | 10 sin con
—_— ! — [ C Lge freno freno
| \ | MSK 076C | 2875 | 1555 212 | 140 2925 2925
o ‘ 1) Tener en cuenta la posicion de los conectores del motor, véase
5 ! el capitulo “Modo de entrega”.
‘ | ‘ L = longitud D = anchura del motor
‘ ; ‘ C = altura del reductor L, = longitud del motor
i Lge = longitud del reductor
i
: ) Il:ca j :ong?tud de la mesa (mm)
i Uk .4 = longitud extra (mm)
1 (Para el valor, véase la tabla del capitulo
’_—‘ “Datos técnicos generales”)
f Smax = recorrido maximo (mm)
|jD sef = recorrido efectivo (mm)
s, = carrera de seguridad (mm)

m—
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Elementos de montaje y accesorios

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Montaje de interruptores — desplazamiento del cuerpo principal (mesa fijada)

Principio de la conmutacion

— Interruptores inductivos o0 mecanicos
en la mesa (TT)

— Conmutacion de los interruptores a
través de regleta de accionamiento en
el cuerpo principal (HK)

Vision general del sistema de
conmutacion

3 Interruptores mecanicos
(con elementos de montaje)

4 Interruptor inductivo (con elementos
de montaje)

5 Regleta de accionamiento en el
cuerpo principal

6 Cajay conector 7
7 Perfil para el montaje de interruptores
Pos. | Descripcion OBB-055 OBB-085 OBB-120
Numero de material Numero de material Numero de material
incluido en (opcion®) incluido en (opcion®) incluido en (opcion®)
3 Interruptor mecanico con elementos de montaje R1175 001 62 | (65) R1175 001 62 | (65) R1175 001 62 | (65)
Interruptor mecanico R3453 040 16 | (65) R3453 040 16 | (65) R3453 040 16 | (65)
4 Interruptor inductivo, PNP cerrado R3453 040 01 | (61) R3453 040 01 | (61) R3453 040 01 | (61)
Interruptor inductivo, PNP abierto R3453 040 03 | (63) R3453 040 03 | (63) R3453 040 03 | (63)
Elementos de montaje para interruptor inductivo R1175 001 63 | (61), (63) | R1175 001 63 | (61), (63) | R1175 001 63 | (61), (63)
5 2 regletas de accionamiento con elementos de R1175 001 59 | (39) R1175 001 60 | (41) R1175 001 61 | (42)
montaje
6 Caja + conector R1175 001 53 | (17) R117 5001 53 | (17) R1175 001 53 | (17)
7 Perfil para el montaje de interruptores con elemen- | R1175 001 64 | (39) R1175 001 64 | (41) R1175 001 64 | (42)
tos de montaje

1) Para las opciones, véase “Configuracion y pedido”

OBB-055 33,5

0,4+0.2

5
]

16,5

30

17

Interruptores inductivos
con elementos de montaje

Interruptores mecanicos
con elementos de montaje
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OBB-085

Interruptores inductivos
con elementos de montaje

Interruptores mecanicos
con elementos de montaje

S
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Elementos de montaje y accesorios

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Montaje de interruptores — desplazamiento de la mesa (cuerpo principal fijado)

Principio de la conmutacion

— Interruptores inductivos o0 mecanicos
en el cuerpo principal (HK)

— Conmutacion de los interruptores a
través de angulo de conmutacion
en la mesa (TT)

Visiéon general del sistema de
conmutacion

3 Interruptor mecanico

(con elementos de montaje)
4  Interruptor inductivo
(con elementos de montaje)
Angulo de conmutacion
Caja y conector
7 Canal portacables

o O

Pos. | Descripcion

3 Interruptor mecanico con elementos de montaje

OBB-055

Numero de material
incluido en (opcion™®)

R1175 001 51

OBB-085

Numero de material
incluido en (opcion®)

R1175 001 51

OBB-120

Numero de material
incluido en (opcion®)

R1175 001 51

(75)

Interruptor mecanico sin elemento de montaje

R3453 040 16

R3453 040 16

R3453 040 16

75)

4 Interruptor inductivo, PNP cerrado

R3453 040 01

R3453 040 01

R3453 040 01

61)

Interruptor inductivo, PNP abierto

R3453 040 03

R3453 040 03

R3453 040 03

63)

Elementos de montaje para interruptor inductivo

R1175 001 57

R1175 001 58

R1175 001 58

Angulo de conmutacién con elementos de montaje

R1175 001 56

R1175 001 56

R1175 001 56

3

)

R1175 001 53

R1175 001 53

R1175 001 53

17

—

Canal portacables, Ly =

R0396 620 17 2

R0396 620 17 2

R0396 620 17 2

(
(
(
(71), (73)
(
(
(

20)

5
6 Caja + conector
7
)

1

Para las opciones, véase “Configuracion y pedido”

2) Al realizar el pedido de canales portacables es necesario indicar
siempre una longitud. Por ejemplo “R0396 620 17, 285 mm”.

OBB-055

N

0,4+0,2
24

16,5
51

28,5

Interruptores inductivos
con elementos de montaje

Lk

2

o

9,5+0,2
24

51

Interruptores mecanicos
con elementos de montaje

longitud del canal portacables (mm)

Canal portacables
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OBB-085
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Interruptores inductivos con elementos de montaje / canal portacables Interruptores mecanicos con elementos de montaje
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Interruptores inductivos con elementos de montaje / canal portacables Interruptores mecanicos con elementos de montaje
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Elementos de montaje y accesorios

Canal portacables

* Lafijacion se logra sobre las ranuras
laterales del cuerpo principal. Los
tornillos de fijacion ensanchan al perfil
y brindan el amarre seguro del canal
portacables.

Para la posicion de la ranura véanse las
tablas “Configuracion y pedido” y
“Esquemas con medidas”.

El canal portacables sujeta como maximo
dos cables de interruptores mecanicos y
tres de interruptores inductivos.

Los tornillos de fijacién y manguitos del
cable se encuentran en el suministro.

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

N
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Caja y conector

Bosch Rexroth AG 47

Ubicar la caja del mismo lado de los sensores o interruptores. La caja y el conector no estan cableados. Gracias a la construccion con
un deslizamiento variable se pueden optimizar las posiciones de conmutacién durante la puesta en servicio. El conector se puede

montar en tres sentidos diferentes.

R117500153

50

‘PG 16

’I\ Conector de 16 polos

60

s

|

Utilizacion

Caja y conector

Numero de material

R117500153

Denominacion

para OBB-055, -085, -120

Ejecucion

acodado, para colgar en la ranura lateral del OBB

Corriente de servicio por contacto

max. 8 A

Tension de servicio

150 V AC/DC

1. Tipo de conexion

Conector recto, 16 polos, conexion soldada

2. Tipo de conexion

Acoplamiento/brida hembra, 16 polos, conexién soldada

Tendido de cables de la carcasa

1 junta con taladro 2x5,5 mm, 1x3,5 mm
1 junta ajustable, max. 14 mm de didmetro
incl. tapones de cierre y embellecedores

Tendido de cables para el conector

Atornillado con alivio de tension

Seccion de la conexion

0,14 ... 1 mm

Diametro del cable

10 ... 14 mm

Temperatura ambiente

-20 °C hasta +125 °C

Tipo de proteccion

Certificaciones y autorizaciones

diversiarec
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Elementos de montaje y accesorios

Sensores
Sensor inductivo con los extremos de cables libres
o) L
©
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Referencias / datos técnicos

Utilizacion Interruptor de fin Interruptor de referencia Interruptor de fin Interruptor de referencia
de carrera de carrera

Numero de material R345304001 R345304003 R345304002 R345304004

Denominacion BES 517-351-NO-C-03 | BES 517-398-NO-C-03 | BES 517-352-NO-C-03 | BES 517-399-NO-C-03

Principio de funcionamiento Inductivo

Tension de servicio 10-30VDC

Corriente de carga <200 mA

Funcién de conmutacion PNP/cerrado (NC) PNP/abierto (NO) NPN/cerrado (NC) NPN/abierto (NO)

Tipo de conexién Cable 3 m, 3 polos, extremos de cables libres

Indicador de funciones 4

Proteccion contra cortocircuito v

Proteccion contra inversion v

de polaridad

Frecuencia de conmutacion 2,5 kHz

Velocidad de aproximacion segun la longitud de la leva de accionamiento

max. admis.

Apta paracadenas de arrastre” -

Apta para torsiéon? _

Resistente a las chispas -
de soldadura®

Seccion de los cables? 3 x 0,14 mm?2
Diametro del cable DV 3,5 013 mm
Radio de curvatura estatico? 12 mm
Radio de curvatura dinamico® 12 mm

Ciclos de curvatura® _

Temperatura ambiente -40 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion IP65

MTTFd MTTFd = 830 afios MTTFd = 585 afios
(conforme a EN ISO 13849-1)

Certificaciones V

y autorizaciones? c E c@us RoHS

1) Datos técnicos solo para el cable de conexion unido al interruptor inductivo.
Los cables de prolongacion propuestos ofrecen un rendimiento atin mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena de energia (véanse las
siguientes paginas).

2) Para estos productos no se requiere un certificado para su introduccion en el mercado chino.
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Elementos de montaje y accesorios

Sensores
Sensor inductivo con conector M8x1
L 36,5
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Referencias / datos técnicos

Bosch Rexroth AG 51

Utilizacion Interruptor de fin Interruptor de referencia Interruptor de fin Interruptor de referencia
de carrera de carrera

Numero de material R901420149 R901420156 R901420152 R901420158

Denominacion BES 517-351-NO- BES 517-398-NO- BES 517-352-NO- BES 517-399-NO-
C-S49-00.2 C-S49-00.2 C-S49-00.2 C-S49-00.2

Principio de funcionamiento Inductivo

Tension de servicio 10-30VDC

Corriente de carga <200 mA

Funcién de conmutacion

PNP/cerrado (NC) PNP/abierto (NO) NPN/cerrado (NC) NPN/abierto (NO)

Tipo de conexion

Cable de 0,2 m y conector M8x1, 3 polos con tornillo moleteado

Indicador de funciones v
Proteccion contra cortocircuito v
Proteccion contra inversion v
de polaridad

Frecuencia de conmutacion 2,5 kHz

Velocidad de aproximacion
max. admis.

segun la longitud de la leva de accionamiento

Apta para cadenas de arrastre?

Apta para torsion?

Resistente a las chispas
de soldadura®

Seccién de los cables® 3x 0,14 mm?
Diametro del cable DV 3,5 3015 mm
Radio de curvatura estatico? 12 mm
Radio de curvatura dinamico® 12 mm

Ciclos de curvatura®

Temperatura ambiente

-40 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion

IP65

MTTFd
(conforme a EN ISO 13849-1)

MTTFd = 830 afios MTTFd = 585 afios

Certificaciones
y autorizaciones?

|3 °@"’ nc':{-ls

1) Datos técnicos solo para el cable de conexion unido al interruptor inductivo.
Los cables de prolongacién propuestos ofrecen un rendimiento ain mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena de energia (véanse las

siguientes paginas).

2) Para estos productos no se requiere un certificado para su introduccion en el mercado chino.
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Elementos de montaje y accesorios

Interruptores

Interruptor mecanico

Moédulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)
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Referencias / datos técnicos

Bosch Rexroth AG

53

Utilizacion

Interruptor de fin de carrera

Numero de material

R345304016%) R3476003052

Denominacion

BNS 819-X496-99-R-11 BNS 819-X510-99-R-10

Principio de funcionamiento

Mecanico, rodillo

Tensién de servicio

250 VAC

Corriente de carga

<5A

Funcion de conmutacion

Conmutador unipolar/
(NC: C+NC, NO: C+NO)

Tipo de conexién

Conexidn roscada, sin cable

Indicador de funciones

Frecuencia de conmutacion 3,3 Hz
Velocidad de aproximacion max. admis. 1m/s
Temperatura ambiente -5 °C hasta +85 °C
Tipo de proteccion IP67

Valor B10d

5x108 (zona humeda); 10x106 dependiendo de la carga eléctrica (zona seca))

Certificaciones y autorizaciones para carcasa

Ce réHS

Certificaciones y autorizaciones paraelemento
de conmutacion

(3 @ Rc‘b{IS
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Elementos de montaje y accesorios

Interruptores

Interruptor mecanico con conector M8x1
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Referencias / datos técnicos

Utilizacion Interruptor de fin de Interruptor de referencia Interruptor de fin de Interruptor de referencia
carrera carrera

Numero de material R913048215 R913048214 R913048217 R913048216

Denominacion BNS 819-X1002-99-R-10 | BNS 819-X1001-99-R-10 | BNS 819-X1004-99-R-10 | BNS 819-X1003-99-R-10

Principio de funcionamiento Mecanico, rodillo

Tension de servicio 10-30VDC

Corriente de carga <200 mA

Funcion de conmutacion PNP/cerrado (NC) PNP/abierto (NO) NPN/cerrado (NC) NPN/abierto (NO)

Tipo de conexion Cable de 0,2 m y conector M8x1, 3 polos con tornillo moleteado

Indicador de funciones -

Proteccion contra —
cortocircuito
Proteccion contra inversion -

de polaridad
Frecuencia de conmutacion 3,3 Hz
Velocidad de aproximacion 1m/s
max. admis.

Apta para cadenas _
de arrastre?
Apta para torsion? _

Resistente a las chispas de -

soldadura®

Seccion de los cables” 3x0,14 mm?2
Diametro del cable D" 4,302 mm
Radio de curvatura estatico” 12 mm
Radio de curvatura 12 mm
dinamico?

Ciclos de curvatura® _

Temperatura ambiente -5 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion IP65

Valor B10d 5x10° (zona humeda); 10x10° dependiendo de la carga eléctrica (zona seca)
Certificaciones

y autorizaciones? c € C ROHS

1) Datos técnicos solo para el cable de conexion unido al interruptor mecanico.
Los cables de prolongacion propuestos ofrecen un rendimiento aun mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena de energia (véanse las
siguientes paginas).

2) Para estos productos no se requiere un certificado para su introduccion en el mercado chino.
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Elementos de montaje y accesorios

Prolongaciones

Confeccionado por un lado

= Esquema de conexion r-—-—-—- A
= 1 marron (BN) (+) [ [

3 azul (BN) (-)

Plano acotado 4 negro (BK) (sefial)
3
3
L |
b c
ol %X
i
<l i =
75 25
39 L 20
Numeros de material
Utilizacién Cable de prolongacion
Numero de material R911344602 R911344619 R911344620
Denominacién 7000-08041-6500500 7000-08041-6501000 7000-08041-6501500
Longitud (L) 50m 10,0 m 15,0 m
1. Tipo de conexién Conector hembra recto, M8x1, 3 polos
2. Tipo de conexion Extremo de cable libre
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Confeccionado por ambos lados

r-——=" r-—="
Esquema de conexion |1 m_-———C1 |
| |,
1 marrén (BN) (+) ' 4——-—C| —C 4 |
Plano acotado 3 azul (BN) (-) l : l :
4 negro (BK) (sefial) |_3:_|—':Ci|
1 1
4 < = 4
c
3 3
=l = [TH | R e w1 A D == T
sSE = A | L HI " H= SN
39 L 32
Numeros de material
Utilizacion Cable de prolongacion
Numero de material R911344621 R911344622 R911344623 R911344624
Denominacion 7000-88001-6500050 7000-88001-6500100 7000-88001-6500200 7000-88001-6500500
Longitud (L) 0,5m 1,0m 2,0m 5,0
1.Tipo de conexion Conector hembra recto, M8x1, 3 polos
2.Tipo de conexion Conector recto, M8x1, 3 polos
Datos técnicos para prolongaciones realizadas por uno y ambos lados
Indicador de funciones -
Indicador de la tension de servicio -
Tension de servicio 10-30VDC
Tipo de cable PUR negro
Apta para cadenas de arrastre 4
Apta para torsién v
Resistente a las chispas de soldadura v
Seccion de los cables 3x0,25 mm?
Diametro del cable D 4102 mm
Radio de curvatura estatico 5xD
Radio de curvatura dinamico 10xD
Ciclos de curvatura > 10 mill.
Velocidad de desplazamiento max. admis. 3,3 m/s - en un recorrido de 5 m (generalmente) hasta 5 m/s - en un recorrido de 0,9 m
Aceleracion max. admis. 30 m/s?
Temperaturaambiente paraprolongacionesfijas -40 °C hasta +85 °C
Temperatura ambiente para prolongaciones -25 °C hasta +85 °C
flexibles
Tipo de proteccion 1P68
Certificaciones y autorizaciones c € u@us @o @ H;fls
a) Contorno para el tubo ondulado con diametro interno 6,5 mm LETER - —

b) Manguito del cable
c) Rotulacion del cable segln la norma de estampacié

n
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Elementos de montaje y accesorios

Prolongaciones

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Conector
Plano acotado Esquema de conexion Vista
r-——-—-— A Lado del conector
40,8 |' ==
1 1 4
l-—o |
A S =1 i
R901388333 Al I ' ' 1 3
>
| |
SW9 i3 m=—0 I
Lo a
r-—-—-—- 1
47 | 1 mm—oO |
W F\\“ A\ I I 4 3
} - | 4 m—0
e o 3 , ,
" 8 5 | |
R901388352 ' ' 1 9
| 3mm— 0 | =
| |
Lo e 4

Referencias / datos técnicos

Utilizacién

Conector, individual

Numero de material

R901388333 R901388352
Denominacién del 7000-08331-0000000 7000-12491-0000000
Ejecucion Recto

Corriente de servicio por contacto max. 4 A

Tension de servicio

max. 32 V AC/DC

Tipo de conexién

Conector recto, M8x1, 3 polos
Técnica de desplazamiento del aislamiento
Rosca de autobloqueo

Conector recto, M12x1, 4 polos
Técnica de desplazamiento del aislamiento
Rosca de autobloqueo

Indicador de funciones

Indicador de la tensién de servicio

Seccion de la conexion

0,14 ... 0,34 mm?

Temperatura ambiente

-25 °C hasta +85 °C

Tipo de proteccion

IP67 (insertado y atornillado)

Certificaciones y autorizaciones

s PE pis
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Adaptador
Plano acotado Esquema de conexion
43
e o
1) mmp—+—(C |1 4
ER= 1IN = PO S oy
5 N 3 4 (:4 3 1
RO11344591 = B =E 1 L I
R 3! -l L(ls
L.—.d L.—.d
r-—-——-—-— A 4
42 ‘ | s | 1
— I e A CREES B
é 4 1] m=—sg |
o —H= = 2] | ® Latdn
N| —| N 2.3 ' '
HEE “H H9 h 3| |
Eg =77 4 i 4
E ' ]
R911344592 HE = | 1
i 3 s 1
(IR Th
@ Niquelado
Referencias / datos técnicos
Utilizacién Adaptador Adaptador o distribuidor
Numero de material R911344591 R911344592
Denominacion del 7000-42201-0000000 7000-41211-0000000
Ejecucion Recto, para 1 sensor Recto, para 1 - 2 sensores
Corriente de servicio por contacto max. 4 A

Tension de servicio

max. 32 V AC/DC

1. Tipo de conexién

Conector hembra recto, M8x1, 3 polos,
rosca de autobloqueo

2 conectores hembras rectos, M8x1, 3 polos,
rosca de autobloqueo

2. Tipo de conexion

Conector recto, M12x1, 3 polos,
rosca de autobloqueo

Conector recto, M12x1, 4 polos,
rosca de autobloqueo

Indicador de funciones

Indicador de la tensién de servicio

Seccion de la conexion

Temperatura ambiente

-25 °C hasta +85 °C

Tipo de proteccion

IP67 (insertado y atornillado)

Certificaciones y autorizaciones

v
RoHS

(@

v
RoHS

&
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Distribuidor

Distribuidor pasivo

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)
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Numeros de material / datos técnicos

Utilizacion

Distribuidor pasivo

Numero de material

R901425737

R901429917 R911344592

Denominacion del

8000-84070-0000000

8000-84071-0000000

Ejecucion

Recto, para 1

- 4 sensores

Corriente de servicio por contacto

max. 2 A

Tension de servicio

24V DC

Logica de conmutacion

PNP

NPN

1. Tipo de conexién

4 conectores hembra rectos, M8x1, 3 polos, rosca de autobloqueo

2. Tipo de conexion

Conector recto, M12x1, 8 polos, rosca de autobloqueo

Datos técnicos y plano acotado,

Indicador de funciones

v

véase Adaptador

Indicador de la tension de servicio

v

Seccion de la conexion

Temperatura ambiente

-20 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion

IP67 (insertado y atornillado)

Certificaciones y autorizaciones

diversiartec’
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Accesorios para distribuidor pasivo
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Placa de sujecion

Tapon roscado

45 80
25 3,8
— ]
,_J L)) 1
J Y

e ML

Numeros de material / datos técnicos

Utilizacién Para distribuidor pasivo R911344592 Para distribuidor pasivo R901425737/ R901429917
Placa de sujecion R913047341 -

Denominacion del 7000-99061-0000000 -

Unidad de empaque 1 pieza -

Tapon roscado - R913047322

Denominacion del - 3858627

Unidad de empaque - 10 piezas

diversiaTtec
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Prolongaciones para distribuidor pasivo

Prolongaciones para conector pasivo

R911371982
R911371980

R911371981
=

R911371983

M12 M12 o __
1 R911371982 1 g 11 i
24 ; 46292 o |2,
3 3 3 jaml s
S Bem) .3
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Qi |t25 ) @ |
‘ 41 75 L=5m 38
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Referencias / datos técnicos

Bosch Rexroth AG 63

Utilizacion

Cable de prolongacion para distribuidor pasivo

Cable de prolongacion para distribuidor pasivo

R911344592 R901425737 / R901429917
Numero de material R911371982 R911371980 R911371981 R911371983
Denominacion del 7000-40021-6540500 | 7000-12221-6541500 | 7000-48001-3770500 | 7000-17041-3771500
Longitud 50m 15,0 m 50m 15,0 m

1. Tipo de conexion

Conector hembra recto, M12x1,4 polos

Conector hembra recto, M12x1,8 polos

2. Tipo de conexion

Conector recto, Extremo de cable libre

M12x1,4 polos

Conector recto, Extremo de cable libre

M12x1, 8 polos

Indicador de funciones

Indicador de la tensién de servicio

Tipo de cable

PUR negro

PUR gris

Tension de servicio

30 VAC/DC

Corriente de servicio por contacto

max. 4 A por contacto

max. 2 A por contacto

Apta para cadenas de arrastre

Apta para torsion

Resistente alas chispas de soldadura

Seccion de los cables 4x0,34 mm? 8x0,34 mm?
Diametro del cable D 47 ¥02 mm 6,2 03 mm
Radio de curvatura estatico >5xD

Radio de curvatura dinamico >10xD

Ciclos de flexion > 10 mill.

Velocidad de desplazamiento max.
admis.

3,3 m/s - en un recorrido de 5 m (generalmente) hasta 5 m/s - en un recorrido de 0,9 m

Aceleracion max. admis.

< 30 m/s?

Temperatura ambiente para
prolongaciones fijas

-40 °C hasta +80 °C (90 °C max. 10 000 h)

Temperatura ambiente para
prolongaciones flexibles

-25 °C hasta +80 °C (90 °C max. 10 000 h)

Tipo de proteccion

IP67 (insertado y atornillado)

Certificaciones y autorizaciones

CE @

LISTED
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Ejemplos de combinacion

Moédulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

@

Prolongaciones para sensores Conector
) . c={Ege - mex
JETOMEx 679 Mext | R901388333
@ R911344602 R911344619 RO11344620 — + i o ® IM .
n - * - e 12x1
l L]
Sensores con I 0 2l 160 [oem R901388352
conector 1e" o) MBx1 !@l M8x1
\, l :: R911344621 R911344622 R911344623 -
- L I ) Rt g
: 4 0,5m 10m 2,0m |
1 M8x1 1 o M8x1 b +““"‘
+ @ _ R911344624 RO11344625 MBx1 ]
X [ ) JpSERER— -
Sl e 50m 100 m N
Sensores con Conector
extremos de  Rg01388333
cables libres B
- Especificacion de cable: . M8x1 @1 ------------ i
« apta para cadenas de arrastre, apta para ( : : M12x1 4
torsion, resistente las chispai de soldadura Aol M8x1 : r- ‘‘‘‘‘‘‘‘
‘CE ®a c@& PE p¥is Adaptador  Rg11344592
- -

@i M2 m M8x1 ;‘ S

R911344581
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@

Distribuidor pasivo
PNP: R901425737
NPN: R901429917

Tapon roscado
R913047322

Sensores con (3
e e M8x1

conector

o3 M12x1
a9,

3
o
)

Prolongaciones para distribuidor pasivo

« Especificacion de cable:
. apta para cadenas de arrastre, apta para
* torsion, resistente las chispas de soldadura

“C€ ‘Q‘ L@i PG s

—o
——»
———o
———e
—¢

;.;:;.2 M12x1

i e —— R911371983

EE -..OI-MSX'I . 15,0"1

N + 3 R911371981

E :  Sensores con Conector 50m L

i1 extremosde  R901388333

i1 cables libres

30 Placa de sujecién

. E R913047341

+ —

it Distribuidor pasivo M12x1

- 0

i1 Semsorescon i, o . RO11344502 _ R911371980 —

: B conector / = - 150m e

LD w .o Mi12x1
LTy m : ; - 50m —_

Control superior
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Elementos de montaje y accesorios

Fijacion

Bosch Rexroth AG

Indicaciones generales

La fijacion de los modulos Omega se rea-
liza con diferentes elementos de fijacion:

— Bridas de apriete

— Tuercas ranuradas
— Tuercas cuadradas
— Tornillos pararanuras T segun DIN 787

(sin esquema)

— Anillos de centraje en la mesa,

como ayuda para la posicion
Longitud segun cada estructura base.

Fijacion en la mesa
(desplazamiento del cuerpo principal)

OBB A B C D

(mm) | (mm) | (mm)| (mm)
55 91 105 40 50
85 130 148 40 80
120 157 175 80 100

Médulos Omega OBB | R999001182 (2016-05)

Fijacion en la mesa (TT)
(desplazamiento del cuerpo principal)

Fijacion con bridas de apriete

Fijacion con tuercas ranuradas

HK

Anillos de centraje

Anillos de centraje

di\ ,r:-"jiqﬂ:c
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Fijacion en el cuerpo principal (HK)

(desplazamiento de la mesa) Fijacion en el cuerpo principal
(desplazamiento de la mesa)

A\ iNo apoyar el médulo Omega en las

placas finales!

b . iy ‘
iLapiezaportante eselcuerpoprincipal! ] [ | ] [ [9

Fijacion con bridas de apriete Fijacion con tuercas ranuradas

|
i
i
|
|
OBB A B (o] T
(mm) (mm) (mm) |
55 71 85 25 }
85 101 115 40 |
120 144 162 80 }
[
|
HK
|
|
i
i | .
| 00 : K
N N
A£0,1
B c
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Elementos de montaje y accesorios
Fijacion

Bridas de apriete H
Cantidad de bridas de apriete recomenda- & ‘
da para el caso de montaje con desplaza- A |
miento de la mesa (cuerpo principal fijado): AN { } : fa)
- 38 piezas frente al motor ‘ C B |
— 2 piezas del lado del motor ‘ !

Cantidad de bridas de apriete recomendada
para el caso de montaje con desplazamiento
del cuerpo principal (mesa fijada):

— 4 piezas por lado/metro

Tipo 2

Tamaio | Fijacion Asiento Cantidad Medidas (mm) Numero de material
en... 1SO 4762 | de taladros
para
OBB-055 | Mesa M6
Cuerpo principal | M6
OBB-085 | Mesa M8
Cuerpo principal | M6
OBB-120 | Mesa M8
Cuerpo principal | M8

A B (o] D E F
65 12,5 40 17,0 10,2 21,0
72 11,0 50 11,5 53 19,3
68 15,0 38 275 18,0 30,0
78 14,0 50 20,0 11,3 21,0
88 19,0 50 275 18,0 30,0

108 19,0 70 275 16,3 29,0

R1175 192 04
R0375 510 33
R0375 410 52
R1175 390 30
R0375 410 50
R1175 290 26

NN NN NN Z
©olo|N|olNNw I

Anillos de centraje Montaje
El anillo de centraje sirve de ayuda D

para el posicionamiento y como amarre D OF

idéneo de las construcciones del cliente ’_9_,‘ | \\N

sobre la mesa. — o OAN N2
— N

T

Con ellos se logra una union idénea y i
con una buena reproducibilidad. ‘
Material: acero (inoxidable) T

v

oc
oA
o8B

|
@C
oA

|
zhl

— :

a) Construccion por parte del cliente
b) Anillo de centraje

=8|
\

¢) Mesa
OBB Tamaio |Medidas (mm) Numero de material

o oA 2B c D E oF H, H,

(mm) H7/ké6 H7/ké +0,1 -0,2 +0,2 +0,2 +0,2
Mesa 055 12 12 - 9,0 4,0 - 2,0 - 2,1 | R0396 605 45
12-7 12 7 5,5 3,5 1,5 1,6 1,6 2,1 |R0396 605 77
12-9 12 9 6,6 4,0 2,0 2,0 21 2,1 | R0396 605 50
085, 16 16 - 11,0 6,0 - 3,0 - 3,1 | R0O396 605 46
120 16 - 12 16 12 9,0 5,0 2,0 2,0 21 3,1 [R0396 605 51
Placa final 055, 9 9 - 6,6 4,0 - 2,0 - 2,1 | R0O396 605 44
085 9-5 9 5 3,4 3,5 1,5 1,6 1,6 2,1 | R0O396 605 48
9-7 9 7 55 3,5 1,5 1,6 1,6 2,1 | R0O396 605 49
120 12 12 - 9,0 4,0 - 2,0 - 2,1 | R0O396 605 45
12-7 12 7 55 3,5 1,5 1,6 1,6 2,1 | R0O396 605 77
12-9 12 9 6,6 4,0 2,0 2,0 2.1 2,1 | R0396 605 50
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Tuercas ranuradas y muelles
El muelle sirve de ayuda para el montaje

y el posicionamiento.

(solo para OBB-085 y OBB-120)

Vision general de las
tuercas ranuradas

Tuercas ranuradas para el montaje
lateral en el cuerpo principal

Bosch Rexroth AG 69

RS

| 1 IL
M JE M &
Il
i
Medidas (mm) Para Numero de material | NGmero de material
rosca Tuerca ranurada Resorte
A B C| D| E| F;
5| 9,2| 40| 17| 10| -|M4 R0391 710 38 -
6| 11,5| 40| 10| 12 - (M4 R3447 014 01 R3412 010 02
12| —-|M5 R3447 015 01 R3412 010 02
45| 30(M5 R0391 710 09 -
8| 16,0| 6,0/ 2,0| 16| -|M4 R3447 017 O1 R3412 011 02
16| —-|M5 R3447 018 01 R3412 011 02
16| -|M6 R3447 019 01 R3412 011 02
16 -|(M8 R3447 020 01 R3412 011 02
50| 36|M6 R0391 710 08 -
10| 19,5/ 10,5| 5,0| 20| -|M4 R3447 012 01 R3412 009 02
20| -|M5 R3447 011 01 R3412 009 02
20| -|Me R3447 010 01 R3412 009 02
20| -|M8 R3447 009 01 R3412 009 02
90| 70|M8 R0391 710 07 -

Tamano A E G

(mm) (mm) (mm)
OBB-055 5 10 12
OBB-085 6 12 14
OBB-120 8 16 18

diVersiaTeEc
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Elementos de montaje y accesorios
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Mesa con elemento de bloqueo

Mesa

En las mesas con elementos de bloqueo
integrado se encuentra una conexién de
aire estandar (1) en ambos frentes de la
misma y enfrente de los engrasadores.
Basta con una sola conexion de aire.

Elemento de bloqueo (LKPS)

El elemento de bloqueo sirve exclusiva-
mente para el bloqueo (sujecion estatica)
de los ejes lineales.

Este se encuentra cerrado sin energia
(NC) debido a la accion del acumulador
de la energia del muelle.

Tras someterlo a una prueba apropiada, el
elemento de bloqueo puede usarse como
aparato de eficacia probaday aplicarse en
mandos de la categoria 1 segun la norma
DIN EN ISO 13849-1:20086.

Sila evaluacion de los riesgos del usuario
determina un nivel de rendimiento (véase
anexo A, DINENISO 13849-1:2006) que
requiera una categoria superior, debera
preverse la aplicacion de otras medidas
de control para una elevacion segura o
para evitar un arranque desde la posicién
de reposo.

Encontrara mas indicaciones e informa-
cién en la documentacion perteneciente
a este producto.

A\ iUtilizarelelementodebloqueosola-
mente cuando el eje esta en reposo!
iNo utilizar el elemento de bloqueo a
modo de elemento de frenado!

iNo se permite su uso para el frenado de
emergencia de una masa en movimiento!
iLos procesos de bloqueo durante el mo-
vimiento pueden destruir tanto el propio
elemento de bloqueo como la guia lineal!

Presion de aire: 0 bar

Bloqueo a través del muelle

Con la caida de presion, los perfiles de
bloqueo son prensados sobre el rail guia
a través de un accumulador de la energia
del muelle.

Presion de aire: 5,5 - 8 bar

Distension con presion de aire

Los perfiles de bloqueo se mantienen
separados con la presion del aire.

— Se puede realizar un desplazamiento

. libre
Para ello es necesario una valvula de
escape rapido de corta reaccion.
Tamano OBB-055 OBB-085 OBB-120
Fuerza de sujecién " 400 N 750 N 1300 N
Presién min. (presién de apertura) 5,5 bar
Presiéon max. 8,0 bar
Acumulador de la energia del muelle v

Ciclos de bloqueo

hasta 5 mill. (valor B10d)?

Ciclos de frenado

No autorizado

Conexion por enchufe para tubo @ 4 mm
Accionamiento neumatico
Consumo de aire tedrico por ciclo a 6 bar 23 cm3 54 cm3 74 cm?

Calidad del aire

Aire aceitado segun ISO 8573-1, clase 4,
Tamafio del filtro 25 um

1) Sujecion estatica de la mesa o el cuerpo principal del moédulo Omega con presencia de fuerzas

axiales hasta el valor indicado.

2) El valor B10d indica el nimero de ciclos de conmutacién hasta que el 10 % de los compo-
nentes se hayan averiado de manera peligrosa.

diversiartec
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Montaje de aparatos adicionales

Placa final para el montaje

Las placas finales del modulo Omega
poseen taladros y roscas de fijacion, asi
como taladros de centraje para el montaje
de aparatos adicionales.

Para mas informacién sobre las posibles
combinaciones con el modulo Omega
OBB, véase el catalogo “Técnica de
union para sistemas lineales”.

54+0,2 84,5+0,15
OBB-055 44 OBB-085 ‘ 72
60
40 20

©
NN

> | 4
— /i) @ Q @
S ® ® | o
3 N 5 ©
3 ! ! o j
138 (@2 ® o 4888 |-©-@ @ -0
I I ) I I
0) | > © & ©
! \
O ! O \
L O o ©) CI)
@ \%_\4 i 2 “r
I 1 7
‘ ‘ ‘ Taladros de centraje para
M5 M4 | los anillos de centraje M5
5 4x, o
gorr| X oo | B0 @
119+£0,15
110
OBB-120 100

72

119+0,15
110
100

Taladros de centraje para
2y N7 los anillos de centraje
N7
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Elementos de montaje y accesorios

Amortiguadores

Para la amortiguacion en los modulos
Omega se encuentran disponibles amor-
tiguadores adecuados.

El amortiguador se utiliza para evitar dafios
durante un movimiento descontrolado.

No es apropiado para un funcionamiento
continuo.

Indicaciones
Observar las instrucciones de montaje.
Reduccioén de la carrera

A Debido al montaje del amortiguador
se reduce el recorrido maximo.

Nota: - _ Smax Ls;
En caso de utilizar un amortiguador, se Ls
produce una reduccion del recorrido .

maximo (spa,) en funcion de los reque-
o | Ul at | -
Mesa WM’/ Q

rimientos del disefio. Por este motivo,
al recorrido maximo se le debe restar

durante el calculo el valor s,¢4 en cada
lado o en cada amortiguador. — | - T
Si la mesa esta al final del recorrido maxi- 1 J—1 0
mo, la superficie frontal de la mesa se —
sitta en el cabezal del amortiguador. o © Of
I |
5__|g
Escuadra de montaje
Tamafo Numero de Medidas (mm)
material?
A B H H;, Ls Ls Lsq Carrera @D G
OBB-055 R1175 101 17 70 56,5 113 90,5 115 133 189 50 | M33x 1,5 12
OBB-085 R1175 301 17 104 68,0 150 125,0 131 149 209 50| M33x 15 14
OBB-120 R1175 601 17 145 99,0 210 210,0 188 205 246 75| M45x 1,5 16
1) Volumen de suministro: soporte, amortiguador y material de montaje
Amortiguadores
Tamaiio Masa max. a frenar Absorcién de energia | s,eq" Peso
(escuadra de montaje yamortiguador)
(kg) (Nm/carrera) (mm) (kg)
OBB-055 20 620 62 0,95
OBB-085 43 1125 85 1,62
OBB-120 90 2 040 121 4,00

1) Reduccion del recorrido maximo del médulo Omega (valor minimo por lado o amortiguador)
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Elementos de montaje y accesorios

IndraDyn S - servomotores MSK

60
> 60
3‘2
B B\ L
1 - s =
— T w26 |
— |
wor——1 ] | [{ fZ N\ | 1
(SIS < N7, |
| S g
r— | v % ):(
Cy & A
& Lm oF
Esquema del motor
Motor Medidas (mm)
A| By C| C;| @D| OE OF| ©G H H4 H, o R
k6 j6 sin con
Freno de parada | Frenodeparada
MSK 040C-0600 82| 80| 30|25 14 50 95| 66| 1245| 835| 69,0 185,5 215,5 R8
MSK 050C-0600 98| 9,0 40| 3,0 19 95| 115 9,0| 1345 855 71,0 2083,0 233,0 R8
MSK 076C-0450 140| 14,0| 50| 4,0 24| 110| 1e5| 11,0 180,0| 110,0| 95,6 2925 2925 R12
Datos del motor
Motor Nmax MO Mmax Mbr Jm Jbr Mmp, M,
(min~T) (Nm) (Nm) (Nm) (kgm?) (kgm?) (kg) (kg)
MSK 040C-0600 7 500 2,7 8,1 4 0,000140 0,000023 3,6 0,3
MSK 050C-0600 6 000 5,0 15,0 5 0,000330 0,000107 5,4 0,7
MSK 076C-0450 5 000 12,0 43,5 11 0,004300 0,000360 13,8 11
Datos del motor independientemente del médulo Omega
Jor = momento de inercia de la masa del freno de parada Mmax = momento maximo posible del motor
Jn = momento de inercia de la masa del motor mp = masa del motor
L, = longitud del motor mp, = masa del freno de parada
Mo = momento de giro en estado de parada Nmax = revoluciones maximas
My = momento de parada del freno de parada en estado desconectado
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Numero de opcion®

Motor

Numero de material

Ejecucion

Freno de parada

Bosch Rexroth AG

Codigos tipo

75

Sin Con

86 MSK040C-0600 R911306060 X MSK040C-0600-NN-M1-UGO-NNNN
87 R911306061 X MSK040C-0600-NN-M1-UG1-NNNN
88 MSK050C-0600 R911298354 X MSK050C-0600-NN-M1-UGO-NNNN
89 R911298355 X MSK050C-0600-NN-M1-UG1-NNNN
92 MSK076C-0450 R911318098 X MSK076C-0450-NN-M1-UGO-NNNN
93 R911315713 X MSKO076C-0450-NN-M1-UG1-NNNN
1) De la tabla “Configuracion y pedido”
Ejecucion Indicaciones

— Eje liso con junta de ejes
— Emisor absoluto Multiturn M1

(Hiperface)

- Refrigeracion: conveccion natural
— Tipo de proteccion IP65 (carcasa)
— Con o sin freno de parada

Combinaciéon recomendada
de motor y regulador

Curva caracteristica del motor

(esquema)

Los motores se pueden suministrar completamente con los reguladores y mandos.

Puede consultar los siguientes catalogos de Rexroth sobre tecnologia de accionamiento

para conocer mas tipos de motor e informacién adicional sobre motores, reguladores

y mandos:

— Sistema de accionamiento Rexroth IndraDrive R999000018
— Sistemas de automatizacioén y componentes de control, R999000026
— Motores sincrénicos MSK Rexroth IndraDyn S, R911296288

Motor
MSK 040C-0600

Regulador
HCS 01.1E-W0008

MSK 040C-0600

HCS 01.1E-W0018

MSK 050C-0600

HCS 01.1E-W0028

MSK 076C-0450

HCS 01.1E-W0054

M (Nm)

\ n (min~)

max
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Elementos de montaje y accesorios

IndraDyn S - servomotores MSM

Esquema del motor

Motor Medidas (mm)
Al B, c| c¢/| ep| @E| oF oG H|L,
k6 j6 Sin freno de parada | Con freno de parada
MSM 031C-0300 60 6,5 30 3 14 50 70 45 73 98,5 135,0
MSM 041B-0300 80 6,0 35 3 19 70 90 6,0 93 112,0 149,0
Datos del motor
Motor Nmax MO Mmax Mbr Jm Jbr M, M
(min~) (Nm) (Nm) (Nm) (kgm?) (kgm?) (kg) (kg)
MSM 031C-0300 5 000 1,30 3,80 1,27 0,0000260 0,0000018 1,20 0,50
MSM 041B-0300 4 500 2,40 710 2,45 0,0000870 0,0000075 2,30 0,80
J,r = momento de inercia de la masa Mo = momento de giro en estado de m,, = masa del motor
del freno de parada parada my,, = masa del freno de parada
J,, = momento de inercia de la masa My, = momento de parada del frenode  n.,,  =revoluciones maximas
del motor parada (en estado desconectado)
L, = longitud del motor Max = momento maximo posible del

motor
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Numero de opcién® | Motor Numero de material | Ejecucion Caodigos tipo

Freno de parada

Sin Con
138 MSM 031C-0300 R911344215 X MSM 031C-0300-NN-M5-MHO
139 R911344216 X MSM 031C-0300-NN-M5-MH1
140 MSM 041B-0300 R911344217 X MSM 041B-0300-NN-M5-MHO
141 R911344218 X MSM 041B-0300-NN-M5-MH1
1) De la tabla “Configuracion y pedido”
Ejecucion: Indicaciones

— Eje liso sin junta de ejes

— Emisor absoluto Multiturn M5 (20 Bit, la funcionalidad del
emisor absoluto solo es posible con bateria volante)

— Refrigeracion: conveccion natural

— Tipo de proteccion IP54 (eje IP40)

— Con o sin freno de parada
— Conector redondo metalico M17

Combinacién recomendada de motor y regulador

ﬁ§'~]

bl
'-":.'

|

=

Curva caracteristica del motor

(esquema)

Los motores se pueden suministrar completamente con los
reguladores y mandos. Puede consultar los siguientes catalogos
de Rexroth para conocer mas tipos de motor e informacion
adicional sobre motores, reguladores y mandos:

- Sistema de accionamiento Rexroth IndraDrive R999000018
- Sistemas de automatizacién y componentes de control,

R999000026

- Motores sincronos IndraDyn S MSM R911329337

Motor Regulador
MSM 031C-0300 HCS 01.1E-W0009
MSM 041B-0300 HCS 01.1E-W0013

M (Nm)

max

\ n (min-)
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EasyHandling

La solucion de sistema perfecta
para la aplicacion perfecta

La rentabilidad de sus procesos de produccion se corresponde con el éxito que
tiene frente a la competencia. Actualmente, la evolucion incesante y la brevedad
de los ciclos de vida de los productos exigen, por encima de todo, flexibilidad en
los sistemas y optimizacion en su disefo y configuracion. Con EasyHandling, la
automatizacion de las tareas de manipulacion se vuelve claramente mas sencilla,
rapiday economica. EasyHandling no es solo un médulo mecanico de compo-
nentes, sino un paso a la evolucion hacia una solucion de sistema completa:
nuestra mejor solucion para sus necesidades.

m—
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EasyHandling -
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Mas facil. Mas rapido. Mas economico.

Mas facil Mas rapido
de llegar a un resultado individual
Soluciones a medida — con asis-

tencia continua.

Proyecto - hasta 70 % mas rapido

Las herramientas del EasyHandling apoyan a los usua-
rios durante la seleccién de los componentes — con
soluciones sugeridas, con listados de materiales, datos
técnicos y planos en CAD.

Montaje - ahorro de tiempo hasta el 60 %

Gracias a las interfaces idoneas, todos los componen-
tes mecanicos se encuentran perfectamente alineados
y unidos con precision.

Puesta en servicio - reduccion del esfuerzo hasta

un 90 %

La parametrizacion y configuracion se torna casi como
un juego de nifios, gracias al asistente inteligente para
la puesta en servicio EasyWizard. Con unos pocos clics,
su sistema de manipulacién quedara en funcionamiento
en muy poco tiempo.

para encontrar una 6ptima aplicacion
Adaptacion sin problemas, también
para futuras necesidades — escala-
bles rapida y flexiblemente.

Mas econémico

por su alta eficacia

Optimizacién de procesos, desde el
proyecto hasta el funcionamiento —
ahorro significante de los recursos.

Produccion - mas econémica y efectiva

Rexroth pone en relieve la eficacia de la herramienta
inteligente para aplicaciones: el operario recibe a través
del software del regulador de accionamiento, informa-
ciones sobre el mantenimiento dependiendo del reco-
rrido o tiempo de funcionamiento. El resultado: una
mayor vida util y un menor riesgo de rotura.

Desarrollo continuo — mejora continua

Ya preparada para futuros desarrollos del mercado: el
sistema EasyHandling se caracteriza por su sistematica
apertura. Con los componentes mecanicos y eléctricos,
adaptables y flexibles, usted podra responder rapiday
eficazmente a las nuevas necesidades de produccion.
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EasyHandling

EasyHandling -
Mas que un kit de componentes

El concepto de sistema modular
que se construye de forma ideal
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basic - mecanica a medida

El EasyHandling basic incluye todos los componentes mecatrénicos para la
construccién de un sistema completo de uno o varios ejes de manera
individual.

Las interfaces universales y estandarizadas de los componentes hacen que
las combinaciones sean como un juego de nifios. Herramientas practicas y
medios de ayuda apoyan la seleccion y configuracion.

comfort — alin mas rapido en el inicio

El EasyHandling confort complementa los componentes basic con los
servoaccionamientos de gran rendimiento y de muiiltiple protocolo. Los
reguladores universales e inteligentes estan perfectamente adecuados para
multiples tareas de manipulacion.

Unico: gracias al asistente para la puesta en servicio EasyWizard, los siste-
mas lineales quedaran listos para el funcionamiento luego de introducir
algunos parametros especificos del producto.

|

T
ARERAREEwmAR

advanced -
controladores para las mas altas exigencias

Con la soluciéon Motion-Logic de libre escala y de alto rendimiento, el
EasyHandling advanced hace la configuracion y el manejo aiin mas facil. Las
funciones predefinidas evitan programaciones complicadas, cubriendo el
90 % de las aplicaciones de manipulacion.

Para mas informacion relativa a EasyHandling,
consulte el catalogo “EasyHandling: mas que un
kit de componentes” R999000044

81
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Servicio e informacion

Condiciones de servicio

Condiciones normales

de servicio Temperatura ambiente . .
0°C..40°C
Sin estar por debajo del punto de rocio 8

Carga <0,2°C

OBB-055 > 110 mm

Recorrido spi," OBB-085 > 160 mm
OBB-120 > 135 mm

Suciedad no es admisible

1) Recorrido minimo para garantizar una distribucion segura del lubricante.

Indicaciones de construccion A Pieza movida:
es necesario una proteccion

A\ Para una construccién en vertical:
esnecesariounaseguridadcontracaidas

Documentacién necesaria Encontrara mas indicaciones e informacion en la documentacion perteneciente a
y complementaria este producto: “Indicaciones de seguridad para sistemas lineales”

— Encontrara los archivos PDF de estos documentos en Internet en
www.boschrexroth.com/mediadirectory

Asimismo, estaremos encantados de enviarle los documentos necesarios.
Si tiene dudas acerca del uso de este producto, dirijase a Bosch Rexroth.
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Lubricacion

Indicaciones de lubricacion

Los médulos Omega cuentan con una
lubricacién base de Dynalub 510 y estan
disefiados para lubricarse con grasa
unicamente mediante una prensa manual
con mandril.

El mantenimiento se limita a la relubrica-
cion de los patines de bolas sobre railes
integrados a través de una de los dos
engrasadores tipo embudo (1).

Punto de lubricacién
1 Engrasador tipo embudo DIN 3405 Typ D1

Lubricantes Tamafio

Para las cantidades e intervalos de OBB-055

lubricacioén véase las “Instrucciones para OBB-085
OBB-120

modulos Omega”.

Grasa

Dynalub 510

(Bosch Rexroth)

Grasa de alto rendimiento a base de litio
de la clase de consistencia NLGI 2 segun
DIN 51818

(KP2K-20 segun DIN 51825)
Grasa alternativa

Elkalub GLS 135/ N2
(empresa Chemie-Technik)

Castrol Longtime PD2
(empresa Castrol)

Bosch Rexroth AG 83

Numero de material
R3416 037 00
(cartucho de 400 g)

A\ Las grasas con particulas soélidas
(por ej. grafito o MoS,) no pueden ser

utilizadas.

Documentacion

Protocolo estandar

A\ Paralalubricacidonencarrerascortas
(recorrido < s;,), consultenos.

Opcion 01

El protocolo estandar sirve como con-
firmacion de que se han realizado los
controles exhaustivos y que los valores

medidos estan dentro de las tolerancias

admisibles.
Controles detallados en el

protocolo estandar:

— Control de funcionamiento de los
componentes mecanicos

— Control de funcionamiento de los
componentes eléctricos

— Ejecucion segun confirmacion
de pedido
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Parametrizacion (puesta en servicio)

En la placa de caracteristicas, junto con los datos de referencia
de la produccion del sistema lineal, se indican ademas parame-
tros técnicos para la puesta en servicio.

®

©

®

®

Rexrot

MNR: R1234567
TYP: OBB-085-NN-1

—FD: 483

Bosch Rexroth AG
D-97419 Schweinfurt
Made in Germany

@)

- CS: 1005135076 20 07
Sma (MM) | U (MM/U) | Ve (M/S) | @, (M/S2) | M1, (Nm) | d i
550 255 5 50

bdbé

S

En los mdédulos Omega, la placa de caracteristicas esta situada
en la mesa, en el lado del accionamiento (véase la imagen).

Numero de material

Designacion de tipo

Tamano

Informacién del cliente

Fecha de produccion

Planta de produccion

= drea de desplazamiento maxima (mm)
u = constante de avance  (mm/U)

= velocidad maxima (m/s)

= aceleracion maxima (m/s?)

M1 ,..x = momento de accionamiento maximo en en
eje del motor (Nm)

sentido de giro del motor para
desplazarse en direccion positiva

- =2 OO NOOGODAWN-=

- o
o
3
&

—

N

o
Il

Clockwise / en sentido horario
Counter Clockwise / en sentido antihorario
13 i=relacién de transmision
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Otras informaciones

Sitio web de Bosch Rexroth: i —

http://www.boschrexroth.com
! ]
OR+0]
dﬁ
-
=] %1,

Informaciones de producto para
modulos Omega:

http://www.boschrexroth.com/en/xc/products/product-groups/ ReXrOth omicomconses
linear-motion-technology/linear-motion-systems/omega-modu-
le/index

“ompany
Bonc st ey mstaren ant
arkat mprans of ot Arpicamors
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Ejemplo de pedido OBB-085

Configuracion y pedido

final del catalogo en “Consulta/pedido”

Datos del pedido
Modulo Omega

Opcion

Abreviatura, longitud Guia Accionamiento Mesa
|OBB-085-NN-1, ... mm |
Reduccién Lca =260 mm L., =308 mm
Ejecucién? sin con
i=1 i=5 i=8 elemento de bloqueo

k! — |MAO1, eje hueco con brida de amarre
g I 27
£ < S
§<% 01 of - of 02
323
® Q
< =
8 [}

(O]

a

=

o
~ O
o 2
£3
A .E
S0
S5 - 02
T
o c

©
s e
© 0

°

3

el

2

= Marcado del rango de seleccion tras decidir la ejecucion
[1= Opcion seleccionada que se ha introducido en el formulario de pedido al

Explicacion

Abreviatura, longitud

OBB-085-NN-1, 910 mm

Longitud 910 mm

Ejecucioén MGO1 Modulo Omega con reductor planetario inclinado, montado segun esquema MGO1
Guia 01 Patines de bolas sobre railes

Accionamiento 10 Accionamiento por correa dentada

Mesa 01 Mesa con longitud L, = 260 mm (sin elemento de bloqueo)

Montaje del motor 33 Con reductor planetario inclinado, i = 5 para motor MSK 050C

Motor 89 Motor MSK 050C con freno

1. Interruptor 61 PNP cerrado (desplazamiento del cuerpo principal)

2. Interruptor 65 Interruptor mecanico (desplazamiento del cuerpo principal)

Caja-conector 17 Caja-conector del lado de la conmutacion (desplazamiento del cuerpo principal)
Regleta de accionamiento |42 Dos regletas de accionamiento en el cuerpo principal (desplazamiento del cuerpo principal)
Documentacion 01 Protocolo estandar
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Montaje del motor Motor Sistema de conmutacion ¥ Documentacion
2 =
2]
reduccion| conjunto® | para motor sin con @ Protocolo estandar
i =
MGO1|MG02 freno
MGO03|MG04
sin interruptor y 00
sin canal portacables
- 00 - 00
Desplazamiento de la mesa
Interruptores:
— PNP contacto cerrado 71
— PNP contacto abierto 73
—5 43 — Mecanico 75
Canal portacables® 20
MSK 050C|| 88
Caja-conector 17
i=8 35 45
Angulo de conmutacion 36 ,_|
01
i—g 34 a4 MSM 041B 140 141 Desplazamiento del cuerpo principal
Interruptores:
— PNP contacto cerrado
— PNP contacto abierto 63
— Mecanico
ISK050C | 88 89 Caja-conector
Dos regletas de accionamiento

140 141
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Servicio e informacion

Formulario de consulta/pedido

Encontrara su persona de contacto local en:
www.boschrexroth.com/adressen

Rexroth Médulos Omega
Ejemplo de pedido

Datos del pedido Opcidén Explicacion

Médulo Omega OBB-085

Abreviatura, longitud OBB-085-NN-1, 910 mm

Ejecucion MGO1 Modulo Omega con reductor angular, montado segun esquema MGO1
Guia 01 Patines de bolas sobre railes

Accionamiento 10 Accionamiento por correa dentada

Mesa 01 Mesa con longitud L, = 260 mm (sin elemento de bloqueo)

Montaje del motor 33 Con reductor planetario inclinado, i = 5 para motor MSK 050C

Motor 89 Motor MSK 050C con freno

1. Interruptor 61 Interruptor inductivo, PNP cerrado (desplazamiento del cuerpo principal)
2. Interruptor 65 Interruptor mecanico (desplazamiento del cuerpo principal)

3. Interruptor 65 Interruptor mecanico (desplazamiento del cuerpo principal)

Canal portacables 00 Sin canal portacables

Caja-conector 17 Caja-conector (desplazamiento del cuerpo principal)

Regleta de accionamiento 4 Dos regletas de accionamiento (desplazamiento del cuerpo principal)
Documentacién 01 Protocolo estandar

A rellenar por el cliente: Consulta |:| / Pedido |:|
Modulo Omega

Abreviatura: s
longitud mm

Ejecucion

Guia
Accionamiento
Mesa

Montaje del motor
Motor

1. Interruptor

2. Interruptor

3. Interruptor
Canal portacables
Caja-conector
Regleta de accionamiento
Documentaciéon

Haaaaaéaaaaég

Numero de piezas Recepcion de: piezas, mensual, anual, por pedido o
Notas:
Remitente
Empresa: Responsable:
Direccién: Departamento:
Teléfono:
Telefax:
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