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Médulo compacto

Sistematica de las abrevia- Ejemplo
ciones Sistema
) Guia
Los modulos compactos estan determi- . .
. -, . Accionamiento
nados por la designacion del tipo y por
el tamafio.
Tamaio
Versién
Generacion

C K K - 110 -

Médulo compacto (C)
Patin de rodillos sobre railes (K)

Accionamiento por husillo de bolas (K)
Accionamiento por correa dentada (R)

070 /090 /110 / 145/ 200

Version normal (N)

Generacion del producto 1

Estructura del catalogo

Nuevo numero del catalogo

Integracion del catalogo:

— “Modulos compactos CKK/CKR (R310XX 2602
[2007.02])"

— “Mddulos compactos CKK/CKR 9-70
(R310XX2624 [2008.10])"

Nueva sigla de producto

Esquemas acotados revisados

Capitulo adicional “Modo de entrega”

Capitulo ampliado “Calculo”

Capitulo adicional “Kits de montaje para motores

segun los deseos del cliente”

Capitulo ampliado “Posibilidades de combinacién” de

los ejes de conexién

Capitulo adicional “EasyHandling”

Estructura de las tablas de datos técnicos y datos de

accionamiento revisada

Modificaciones/ampliaciones de un vistazo

Modificaciones técnicas

Aumento de las cargas dinamicas y momentos
Aumento de los pares de accionamiento admisibles para
CKK

Mesa con distancia central variable

Capitulo “Sistema de conmutacion”

Extension de los ejes de conexion

Extension de los elementos de fijacion

Aumento de los montajes del motor con reductor en
CKR-110, -145 y -200

Integracion de los nuevos tipos de motor (MSM y MSK)
Opcion “sin accionamiento” suprimida (en CKR)
Ejemplo de pedido

Hoja de consulta

Nuevas opciones de guia

— Taladros de centrado

— Taladros de centrado con agujero alargado
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Médulo compacto

Descripcion del producto

Excelentes cualidades

— Cinco tamafios adaptados con exactitud y montados sobre
un perfil de aluminio compacto de precision con dos pati-
nes de bolas sobre rail integrados y pretensados

— Dimensiones idénticas del perfil exterior entre los médulos
compactos de tipo CKK y CKR.

— Modulos compactos listos para el montaje y en cualquier
longitud hasta L,

— Mesa de aluminio en diferentes modelos, segun la carga

Otros destacados

— Flexible gracias a las opciones que ofrece

— Listo para el montaje con diferentes accesorios

— Taladros de centrado para una sencilla combinacion
con otros sistemas lineales y elementos de unién

— Mantenimiento econémico a través de una posible
relubricacion centralizada (lubricaciéon con grasa) en
ambos laterales o a través de la mesa o bien en la cara
frontal a través de una placa de conexion

Los modulos compactos se pueden suministrar completos con motor y mando.
Para mas informacion al respecto, consulte el capitulo “Motores” y “EasyHandling”

>

Modulos compactos CKK con patines de bolas sobre
railes y accionamiento por husillo de bolas

— Accionamiento por husillo de bolas

— Soporte de husillo para la ejecucién de altas velocidades
en longitudes grandes de montaje para CKK-200

— Proteccion de los elementos de montaje con una chapa
de cubrimiento y dos bandas de proteccion

— Repetibilidad de hasta + 0,005 mm

Placas de unién

Soporte de husillo SPU

Médulos compactos CKK con patines de bolas sobre
railes y accionamiento de correa dentada

— Realizacién de grandes longitudes de hasta 10 000 mm

— Correa dentada pretensada

— Guiado inteligente de correas dentadas que protege los
componentes internos

— Repetibilidad de hasta + 0,05 mm

Placas de union
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Modo de entrega

Médulo compacto

Los modulos compactos con patin de bolas sobre railes y el accionamiento por husillo de bola o por correa

dentada se suministran completamente montados.

Montaje del motor

Una vez elegida una combinacion de motor y un accesorio montaje del motor, los componentes se montan con-
forme a la figura de la que también se deduce la posicién del conector del motor

En el caso de pedidos de accesorios de montaje del motor sin motor, no se pueden montar todas las piezas.

El montaje final debe realizarlo el cliente.

Se suministraran todas las indicaciones y pardmetros necesarios para poder realizar el montaje correctamente.

5

Brida y acoplamiento (MFO1)

CKK

Transmision por correa (RV01-RV04)

1 Sistema lineal 1 Sistema lineal

2 Motor 2 Motor

3 Conector del motor 3 Conector del motor

4 Brida y acoplamiento 4 Transmision por correa

Montaje directo (MA10, MA11) CKR Reductor planetario (MG10, MG11, MGO1-MGO04)
a2

1 Sistema lineal 1 Sistema lineal

2 Conector del motor 2 Conector del motor

3 Motor 3 Motor 3
4 Montaje directo (brida) 4 Reductor

Opciones seleccionables

En el volumen de suministro se incluyen sueltos un canal de cables, un canal de fijacion, un interruptor, un angulo

de conmutacidn y una caja con conector.
Lubricacion

Los mdédulos compactos se entregan con la lubricacion base.
Para mas informacioén acerca del lubricante, consulte el capitulo “Lubricacién”.

Documentacion

En la entrega de cualquier médulo compacto se incluye la documentacién correspondiente al producto.



6 Médulo compacto

Vision de los tipos con capacidades de carga

Carga logica A
(valores empiricos recomendados) *

o
Segun la duracién de vida requerida, se han considerado ¢ i
como ldgicas las cargas para F,, Foom, de hasta un 20 % N g

de la capacidad de carga dinamica C. Véase el capitulo
“Bases de calculo”.

No se deben sobrepasar:

— El momento de accionamiento maximo admisible

— La carga maxima admisible

— La velocidad admisible

— La aceleracion maxima admisible

Para mas informacién, consulte el capitulo “Lubricacion”.

Moédulos compactos Tipo Guia Accionamiento

Patin de bolas sobre railes Accionamiento por husillo de bolas

U OO

Patin de bolas sobre railes Correa dentada

Nota sobre las capacidades de  El calculo de las capacidades de carga dinamicas y momentos se basa en 100 000 m de
carga dinamicas y momentos carrera. Con frecuencia solo se basa en 50 000 m. En comparacién, se aplica lo siguiente:
Multiplicar los valores C, M, y M, por el factor 1,26.

diVersiaTec
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Médulo compacto
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Tamaio 070 090 110 145 200
A |H H, | A H H, A|H H, | A H H, | A H H,
Medidas (mm)
70 32 445 90 40 56 110 50 66 145 65 85 200 100 127
Lo (Mm) 650 750 1 500 1800 2 200"
Mom. carga din. C? (N) 3830 7 505 32 035 76 025 121 185
Lmax (mm) 1 500 5500 5500 5 500 10 000
Mom. carga din. C? (N) 3830 7 505 32 035 76 025 121 185

1) Posibilidad con soporte de husillo (SPU) hasta 5500 mm.
2) Aqui se indican los valores dinamicos maximos permitidos.
Varian en funcion de la longitud de la mesa.

diversiaTec
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8 Médulo compacto | CKK

Vision del producto

Propiedades

— Cinco tamanos adaptados con exactitud y montados sobre un perfil de aluminio compacto de precisién con dos patines de
bolas sobre rail integrados y pretensados

— Modulos compactos listos para el montaje y en cualquier longitud hasta L.

— Accionamiento por husillo de bolas en versiéon laminada, con clase de tolerancia T7 segun la norma DIN 69051 y tuerca
simple ajustada sin juego

— Altas velocidades de desplazamiento mediante grandes pasos y al mismo tiempo con gran precision en carreras de gran
longitud

— Mesas de aluminio en diferentes versiones

— Proteccion de los elementos de montaje con una chapa de cubrimiento y dos bandas de proteccion

— Mantenimiento economico a través de una posible relubricacion centralizada (lubricacion con grasa) en ambos laterales o a
través de la mesa o bien en la cara frontal a través de una placa de conexion

— Repetibilidad hasta = 0,005 mm

Otros destacados

Flexible gracias a las opciones seleccionables

Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union
Gran abanico de accesorios para elementos de union y borneado

Placa de caracteristicas con pardmetros para una puesta en marcha sencilla

Elementos de montaje

— Montajes del motor con brida y acoplamiento o bien transmision por correa

— Kits de montaje para motores segun los deseos del cliente

— Servomotores libres de mantenimiento, con freno integrado y Feedback incorporado

— Interruptores (sensores magnéticos), accionamiento de los interruptores sin leva de accionamiento adicional
— Cajay conector

— Portacables de aluminio para sensores

Versién/opciones de guia (cuerpo principal), mesas, placas de union

R A

B it i, a8

Guia (cuerpo principal) Placas de union
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Construccion

Construccion del CKK

1

6
7

Husillo de bolas con tuerca simple
sin juego

Travesafio del lado del accionamiento
Mesa con dos patines de bolas
integrados

Chapa de cubrimiento

Banda ranurada en PU reforzada a
modo de banda de proteccién
Travesarno

Cuerpo principal

Elementos de montaje:

8
9

Placa de unién
Sensor magnético

10 Portacables

11 Caja/conector

12 Brida y acoplamiento
13 Transmisién por correa
14 Motor

CKK | Médulo compacto

Montaje del motor - brida y acoplamiento Montaje del motor - transmision
por correa

Soporte de husillo para CKK-200

diversiaTtee
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10 Médulo compacto | CKK

Construccion de la brida y el
acoplamiento

Todos los médulos compactos con husi-
llo de bolas pueden ser equipados con
un motor, fijado por medio de una brida y
de un acoplamiento.

La brida sirve para fijar el motor en el
cuerpo del moédulo y como carcasa
cerrada para el acoplamiento.

El acoplamiento transmite, sin tensiones,
el momento de accionamiento del motor
al eje de accionamiento del médulo
compacto.

Nuestros acoplamientos estandar com-
pensan la dilatacion térmica del sistema.

1 Motor

2 Brida

3 Acoplamiento

4 Modulo compacto

(|

(]
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Construccion de la transmision
por correa

En todos los médulos compactos con
husillo de bola existe la posibilidad de
montar el motor por medio de una trans-
misién por correa.

De esta manera, la longitud total es
menor a la construccion con brida y
acoplamiento.

La carcasa giratoria cerrada y compac-
ta sirve de proteccion para la correa 'y
como soporte para el motor.

Ademas, estan disponibles distintas
transmisiones (en funcion del tamafio):
- i=1

- i=15

- i=2

El montaje de la transmision por correa
dentada se puede efectuar en cuatro
posiciones distintas:

- abajo, arriba (RV01 y RV02)

- izquierda, derecha (RV03 y RV04)

1 Carcasa giratoria en perfil de aluminio
anodizado

2 Modulo compacto

3 Rodamiento opuesto en el eje del hu-
sillo en el caso del tamafo CKK-070

4 Correa dentada

5 Motor

6 Pretensar la correa dentada:
aplicar la fuerza de pretensado F,, en el
motor (F,, se indica con el suministro)

7 Tapa

8 Fijacion de las poleas por medio de
elementos tensores

9 Chapa de cubrimiento

CKK | Médulo compacto
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12 Médulo compacto | CKK

Datos técnicos

Datos técnicos generales
Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.

Tamafho Mesa Husillo de | Valores dinamicos
bola
Placa de union Capacidades de carga dinamicas Momentos de carga dinamicos
sin® con?
Lea Lea Ly® dox P c Cos (& M, R
(mm) (mm) (mm) (mm) (N) (N) (N) (Nm) (Nm)
CKK-070 32 60 - 8x25 2360 2200 1600 47 7
73 95 — 8x 2,5 3830 2200 1600 77 111
CKK-090 35 60 - 12x2 4620 2240 6900 125 16
12x5 3800
12x10 2500
100 125 - 12x2 7505 2240 6900 203 244
12x5 3800
12x10 2500
variable - variable 12x2 7505 2240 6900 203 3,75 x Ly
min. =101 min. = 66 12x5 3800
max. = 235 max. = 200 12x10 2500
CKK-110 39 60 - 16 x5 19720 12300 13400 651 136
16x10 9600
16x16 6300
124 155 85 16 x5 32035 12300 13400 1057 1361
16x10 9600
16x16 6300
variable - variable 16 x5 32035 12300 13400 1057 16,01 x Ly
min. =125 min. = 86 16x10 9600
max. = 289 max. = 250 16x 16 6300
CKK-145 49 80 - 20x5 46800 14300 17000 2059 400
20 x 20 9100
20 x 40 14000
25x10 15700
149 190 100 20x5 76025 14300 17000 3345 3801
20 x 20 9100
20 x 40 14000
25x10 15700
variable - variable 20x5 76025 14300 17000 3345 38,01 x Ly
min. = 150 min. =101 20 x 20 9100
max. = 349 max. = 300 20 x 40 14000
25x 10 15700
CKK-200 79,5 190 - 32x5 74600 21500 26000 4849 1053
32x10 31700
32x20 19700
32x32 19500
2545 305 175 32x5 121185 21500 26000 7877 10604
32x10 31700
32x20 19700
32 x 32 19500
variable® - variable® 32x5 121185 21500 26000 7877 60,59 x Ly
min. = 255,5 min. =176 32x10 31700
max. = 429,5 max. = 350 32x 20 19700
32x 32 19500

1) En la version “sin placa de union”, la longitud de la mesa L, se corresponde con la distancia de canto exterior a canto exterior del eslabon de fijacion.

N
-

La placa de union se monta en la version de mesa “sin placa de union”.

En la version “con placa de unién”, la longitud de la mesa L, se corresponde con la longitud de la placa de union.
3) Solamente se permite una distancia central variable Ly en la version de mesa “sin placa de union”.
La distancia central variable se puede seleccionar libremente en incrementos por milimetros entre la distancia minima y la distancia maxima.

a2

Con la Ly variable, M M, o y M, o deben determinarse en funcion de la distancia central Ly seleccionada.
Recorrido minimo necesario para garantizar una distribucion segura del lubricante "™ “Mantenimiento: condiciones de servicio normales”.
El soporte de husillo (SPU) no esta disponible para la versién de mesa con distancia central variable Ly,.

di\ QIrs3iqaTEC
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CKK | Médulo compacto 13

Cargas maximas admisibles Longitud extra Recorrido min. Longitud max.
Momentos maximos admisibles Fuerzas maximas admisibles Placa de unién
sin con
Mx max My max4) Mz max4) Fy max Fz1 max F22 max Lad Lad Smins) Lmax
(Nm) (Nm) (Nm) (N) (N) (N) (mm) (mm) (mm) (mm)
47 7 7 1270 2360 2360 30 2 40 650
77 111 60 2070 3830 3830 30 8 40 650
112 16 16 2490 4620 4140 50 25 40 750
203 244 132 4050 7505 7505 50 25 40 750
203| 3,75xLy| 2,03xLy 4050 7505 7505 50 - 40 750
198 32 32 3480 6000 6000 51 30 50 1500
396 510 240 5650 12000 12000 51 20 50 1500
396 6xLw| 2,82xLy 5650 12000 12000 51 - 50 1500
634 100 100 8410 14400 14400 61 30 60 1800
1267 1440 683 13660 28800 28800 61 20 60 1800
1267 | 144xLy| 6,83xLy 13660 28800 28800 61 - 60 1800
1375 299 299 12265 21150 21150 120,5 10 80 2200
(con SPU 5500)
2750 3701 1744 19925 42300 42300 120,5 70 80 2200
(con SPU 5500)
2750 | 21,14 xLyw| 9,97 xLy 19925 42300 42300 120,5 - 80 2200
C = capacidad de carga dinamica (guia) Ly = distancia central de la mesa
C,s = capacidad de carga dinamica del husillo de bolas M. = momento longitudinal dinamico
Cq, = capacidad de carga dinamica del rodamiento fijo M; = momento de torsion de carga dinamico
dg = diametro nominal M, max = momento de torsion maximo admisible alrededor del eje x
Fy max = carga dinamica maxima en direccion y M, max= momento de torsion maximo admisible alrededor del eje y
F, max = carga dindmica maxima en direccion z M, max = momento de torsion maximo admisible alrededor del eje z
L. =longitud de la mesa P = paso
L.g =longitud extra Smin = recorrido minimo
Lmax = longitud maxima SPU = soporte de husillo

di\ QIrsiqaTEC
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14 Médulo compacto | CKK

Datos técnicos

Datos técnicos generales
Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.

Tamano |Mesa Husillo | Masa propia movida Calculo del peso constante Momento de inercia de la
Placa de unién de Placa de unién superficie
sin® con? bola sin con
Lca Lca I-W3) do xP Mca Mca kg fix kg var Iy Iz
(mm)|  (mm) (mm)|  (mm) (kg) (kg) (kg) (kg/mm) (cm#) (cm#)
CKK-070 32 60 - 8x25 0,15 0,26 0,29 0,0031 12,10 63,3
73 95 -| 8x25 0,25 0,42
CKK-090 35 60 - 12x2 0,36 0,54 0,50 0,0054 14,32 124,4
12x5
12x10
100 125 - 12x2 0,59 0,96
12x5
12x10
variable - variable| 12x2 0,59 -
min. = 101 min.=66| 12x5
max. = 235 max. =200 (12 x 10
CKK-110 39 60 -| 16x5 0,52 0,75 0,91 0,0094 37,74 318,7
16x10
16x16
124 1565 85| 16x5 0,86 1,45
16x10
16x16
variable - variable| 16 x5 0,86 -
min.= 125 min.=86 |16 x 10
max. = 289 max.=250| 16 x 16
CKK-145 49 80 -| 20x5 1,21 1,71 1,91 0,0179 114,10 986,4
20 x 20
20 x 40
25x10
149 190 100| 20x5 2,06 3,26
20 x 20
20x 40
25x10
variable - variable| 20 x5 2,06 -
min. =150 min.=101 [ 20 x 20
max. = 349 max. = 300 | 20 x 40
25x 10
CKK-200 79,5 190 -| 82x5 3,20 5,50 4,06 0,0296 612,00 3008,0
32x10
32x20
32 x32
2545 305 175| 32x5 5,20 8,90
32x10
32x20
32x32
variable - variable| 32x5 5,20 -
min. = 256 min.=176|32x10
max. = 430 max. = 350 | 32 x 20
32x32

Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.
1) En la version “sin placa de union”, la longitud de la mesa L, se corresponde con la distancia de canto exterior a canto exterior del eslabon de fijacion.
2) La placa de union se monta en la version de mesa “sin placa de union”.
En la version “con placa de unién”, la longitud de la mesa L, se corresponde con la longitud de la placa de union.
3) Solamente se permite una distancia central variable Ly en la version de mesa “sin placa de union”.
La distancia central variable se puede seleccionar libremente en incrementos por milimetros entre la distancia minima y la distancia maxima.

do = diametro nominal I, = momento de inercia de la superficie respecto al eje z
kgfix = constante para la parte fija de la masa m., = masa propia movida (mesa)

kgvar = constante para la parte variable en longitud de la masa ms = peso del sistema lineal (sin montaje del motor, transmi-
L,y =longitud extra sidn por correa e interruptor)

L.a =longitud de la mesa P = paso

Ly =distancia central de la mesa s. = carrera de seguridad

| = momento de inercia de la superficie respecto al eje y Ser = recorrido efectivo

y



Carga ldgica
(valores empiricos recomendados)

Segun la duracion de vida requerida, se han considerado como

logicas las cargas para Fp,, Feomp de hasta un 20 % de la capaci-

dad de carga dinamica C. Véase el capitulo “Bases de calculo”.
No se deben sobrepasar:

— El momento de accionamiento maximo admisible

- La carga maxima admisible

— La velocidad admisible

— La aceleracién maxima admisible

Nota sobre las capacidades de carga dinamicas y momentos
El calculo de las capacidades de carga dinamicas y momentos
se basa en 100.000 m de carrera. Con frecuencia sélo se basa
en 50000 m.

Para establecer una comparacion tiene validez lo siguiente:
Multiplicar por 1,26 los valores C, My y M| conforme a la tabla.

Calculo de la longitud del sistema lineal

L=Seff+2'se+|-ca+|-ad

L., véanse los dibujos acotados para cada uno de los tamafos

Modulo de elasticidad E del sistema lineal

Calculo del peso del sistema lineal
(sin montaje del motor, sin motor)

Calculo del momento de inercia de la masa del sistema lineal
w capitulo “Datos técnicos”, datos de accionamiento

CKK | Médulo compacto 15

Lad/2

L/2

Smax/2

\
Lca Smax/2 Lad/2

Se | Seff/2

Seff/2  Se

E =70 000 N/mm?2

ms=kgfix+kgvar'|-+mca

diversiaTtec
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16 Médulo compacto | CKK

Datos técnicos

Datos de accionamiento
Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.

Tamaio Husillo de bola Mesa Masa propia movida
Placa de union Placa de unién
sin con sin? con
dO xP Lca Lca Mca Me,
(mm) (mm) (mm) (kg) (kg)
CKK-070 8x25 32 60 0,15 0,26
73 95 0,25 0,42
CKK-090 12x2 35 60 0,36 0,54
100 125 0,59 0,96
12x5 35 60 0,36 0,54
100 125 0,59 0,96
12x10 35 60 0,36 0,54
100 125 0,59 0,96
CKK-110 16 x5 39 60 0,52 0,75
124 155 0,86 1,45
16x10 39 60 0,52 0,75
124 155 0,86 1,45
16x16 39 60 0,52 0,75
124 155 0,86 1,45
CKK-145 20x5 49 80 1,21 1,71
149 190 2,06 3,26
20 x 20 49 80 1,21 1,71
149 190 2,06 3,26
20 x 40 49 80 1,21 1,71
149 190 2,06 3,26
25x 10 49 80 1,21 1,71
149 190 2,06 3,26
CKK-200 32x5 79,5 190 3,20 5,50
254,5 305 5,20 8,90
32x10 79,5 190 3,20 5,50
2545 305 5,20 8,90
32x 20 79,5 190 3,20 5,50
2545 305 5,20 8,90
32x32 79,5 190 3,20 5,50
254,5 305 5,20 8,90

Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.

1) Valores también validos para la version de mesa con distancia central variable Ly.

anax = Maxima aceleracion

do = didametro nominal

Js = momento de inercia de la masa del sistema lineal
(kgm?)

Ji = momento de inercia de translacion de la masa externa
(kgm2)

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

kjvar = constante para la parte variable en longitud del mo-
mento de inercia de la masa

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

longitud (mm)

= longitud de la mesa

= momento de accionamiento

= momento de friccion del sistema

= masa externa movida

= masa propia movida (mesa)

= paso

= velocidad maxima

di\ QAIrs3iqaTEC
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Momento de inercia de la masa constante Momento de Max. aceleracion | Momento de Velocidad max.
friccion? accionamiento
max.
Placa de union
sin? con
kJ fix kJ fix kJ var kJ m MRs Qmax M P Vmax
(kgmm?) (kgmm?) (kgmm) (mm?2) (Nm) (m/s?) (Nm) (m/s)
0,769 0,786 0,004 0,158 0,07 50,0
0,785 0,812
1,279 1,298 0,013 0,101 0,13 48,4
1,303 1,340 0,14
1,454 1,568 0,011 0,633 0,15 50,0
1,599 1,834 0,16
2,138 2,694 0,011 2,633 0,18 50,0
2,720 3,658 0,20
5,088 5,234 0,031 0,633 0,37 50,0
5,303 5,677 0,40
6,076 6,658 0,031 2,633 0,40 50,0
6,937 8,432 0,43
8,161 9,652 0,034 6,485 0,42 50,0 g g
10,365 14,191 0,48 g g
22,564 22,880 0,084 0,633 0,48 39,8 -%‘ %‘
23,102 23,862 0,52 ° °
34,029 39,950 0,081 10,132 0,60 50,0 a a
42,641 54,800 0,68 2 2
70,856 91,120 0,086 40,528 0,70 50,0
105,305 153,939 0,86
26,335 27,601 0,239 2,633 0,60 50,0
28,488 31,528 0,65
71,348 72,867 0,605 0,633 1,10 17,9
72,741 75,147 1,20
76,612 82,691 0,640 2,633 1,10 30,7
82,185 91,810 1,20
93,299 117,676 0,639 10,132 1,15 50,0
115,590 154,092 1,25
127,391 189,642 0,617 25,938 1,25 50,0
184,455 283,020 1,35
Momento de inercia de la masa del Jo=(kyix + kjyar - L) - 1078

sistema lineal

Momento de inercia de translacién de Jo=m.-k . -10-6
t ex ™Jm
la masa externa
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Datos técnicos

Tener en cuenta el capitulo “Célculo”.

Datos de accionamiento en montaje de motor a través de transmision por correa

Médulo com- Motor Husillo |hastaL? | M4 Jsa Mpgsq Mgy B
pacto de bola
(mm) (mm) (Nm) (1076 kgm?) (Nm) (kg)
dox P i=1 i=15 i=1 i=15 i=1 i=15 i=1 i=15
CKK-070 MSM019B |8 x 2,5 450 0,71 0,47 10,7 41 0,10 0,28 0,26| 6AT3| 6AT3
MSK030C, |8 x2,5 450 0,71 0,47 45,6 17,7 0,15 0,63 0,61| 10 AT3| 10AT3
MSM 031B
CKK-090 12x2 750 0,79 0,53 38 14 0,15 0,53 0,48 | 10 AT3| 10AT3
MSK 030C, '15 5 750| 2,39 159
MSM 031C : .
12x10 750 2,73 1,82
CKK-110 16x5 1250 3,17 2,11 41 16 0,15 0,53 0,48 | 10 AT3| 10AT3
MSK 030C,
MSM 0310 16x10 1500 3,17 2,11
16x16 1500 3,17 2,11
16x5 850 6,76 4,51 240 82 0,40 1,34 1,24| 16 AT5| 16 ATS
MSK 040C,
MSM 041B 16x10 1150 7,66 5,11
16x16 1450 7,66 5,11
CKK-145 20x5 1350 8,22 5,48 250 85 0,40 1,42 1,31| 16 AT6| 16 ATS
MSK 040C, | 20 x 20 1800 8,22 5,48
MSM 041B | 20 x 40 1800 8,22 5,48
25x10 1800 8,22 5,48

Médulo com- Motor Husillo |hastaL? |M.4" Jsg Mgsq Mgy B;
pacto de bola

(mm) (mm) (Nm) (1076 kgm?) (Nm) (kg)

dox P i=1 i=2 i =1 i=2 i=1 i=2 i=1 i=2
CKK-145 MSK050C (20 x5 1160 11,00 5,560 1310 217 0,45 35 3,1| 25 AT5| 25 AT5

20 x 20 1800 17,73 8,87
20 x 40 1800 17,73 8,87
25x10 1800 17,73 8,87
CKK-200 MSK060C |32 x5 2200 19,00 9,50 1400 260 0,50 3,8 35| 256 AT5| 32 AT5
32x10 2200 19,21 12,30
32x 20 2200 19,21 12,30
32x32 2200 19,21 12,30

1) Valores para M sin tener en cuenta el momento del motor.
2) Con longitudes mayores, el momento de accionamiento admisible para el valor variable en longitud M, del sistema lineal se determina confor-
me al diagrama " capitulo “Bases de calculo”.

B; = tipo de correa Mcy = momento nominal del acoplamiento
do = diametro nominal mi, = peso de la brida y el acoplamiento
i = reduccion de la transmision por correa dentada Mgsq = momento de friccion de la transmision por correa en el
Jo = momento de inercia de la masa del acoplamiento eje de motor
Jog = Momento de inercia reducido de la transmision por Mg = momento de accionamiento maximo admisible de la
correa en el eje de motor transmision por correa
L = longitud msg = peso de la transmision por correa
P = paso

diversiaTtec
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Datos de accionamiento en montaje de motor a través de brida y

acoplamiento

Modulo Tipo de Acoplamiento Brida y acoplamiento
compacto motor Mecn Je Mg
(Nm) (1076 kgm?) (kg)
CKK-070 MSK 030C 3,7 7,00 0,30
MSM 019B 1,9 2,10 0,15
MSM 031B 3,7 7,00 0,30
CKK-090 MSK 030C 13,0 12,20 0,30
MSM 031C 13,0 12,20 0,35
CKK-110 MSK 030C 13,0 12,20 0,45
MSK 040C 14,0 12,20 0,60
MSM 031C 14,0 12,20 0,45
MSM 041B 29,4 42,29 0,65
CKK-145 MSK 040C 26,1 42,29 0,80
MSK 050C 26,1 42,29 1,00
MSM 041B 26,1 42,29 0,80
CKK-200 MSK 060C 50,0 210,00 1,80
MSK 076C 98,0 390,00 2,40

CKK | Médulo compacto 19
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Datos técnicos

Momento de accionamiento admisible

Los valores indicados de M, son validos para las siguientes condiciones:
— Funcionamiento horizontal, eje de husillo sin chavetero

— Ausencia de cargas radiales en el eje del husillo

A iObservar el momento nominal del acoplamiento utilizado! iObservar el recorrido minimo s,

A Eje del husillo con chavetero

iObservar los valores maximos del momento de accionamiento, CKK M (Nm)
debido al efecto de entalla y la reduccion del diametro efectivo! CKK-070 / 090 / 110 / 145 -
CKK-200 48,6
A En el caso del husillo de bola con chavetero, es
valido el valor mas pequeno de los diagramas y tablas.
Ejemplo:
CKK-200 (dgx P) (dgx P)
32 x 32 32x10
Longitud (mm) 1500 1500
M, del diagrama (Nm) 58,5 39,0
M, maximo (Nm) 48,6 48,6
Valor para dimensionado 48,6 39,0
M, (Nm) CKK-070
0,8
8x2,5

07 \
06

N
0,5 \

0,4

0,3

0,2

0,1

0,0

100 150 200 250 300 350 400 450 500

550 600 650

L (mm)

M, (Nm)

CKK-090

5,0 T T
12x10
45

4,0

3,5

3,0

2,5

2,0

100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600

650 700 750
L (mm)
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M, (Nm) CKK-110

140 16x 10 i : \

’ . ~N . ‘\
8,0 16x5 > < ~
6,0 = =~

4,0 ~

2,0 —_—

0,0
100 300 500 700 900 1100 1300 1500

L (mm)

M,, (Nm)

35,0

CKK-145

30,0

25,0

20,0

0,0

100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700
L (mm)

Datos técnicos para lon-
My (Nm) CKK-200 gitudes desde 2200 mm
70,0 hasta 5500 mm, véase el
32x32 capitulo “Soporte de husillo
== a0 T T — Py P e pe— param(_’)dulocompacto
CKK-200".

60,0

32x10

30,0

32x5

10,0

0,0

200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000 2200
L (mm)
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Datos técnicos

Velocidad admisible
iObservar las revoluciones del motor!
iObservar el recorrido minimo s, !

CKK-070
Vinax (M/s)
0,3
8x2,5
. \\
0,1
0,0
100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650
L (mm)
CKK-090
Vimax (M/s)
14 | |
1.2 12x10
~
1,0 \\
0,8 \
0,6 12x5
— — } — T — - == = = = —
~
0,4
12x2
02 fF—rA—— T —— = —— === —_——
0,0
100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750

L (mm)
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Vinay (M/S) CKK-110
14 : :
16x 16
1,2 \
1,0
16x 10
08 —va—ont———
06 ~N N
) . ~
16x5 N I~
i e s e e i -
[~
[~ | — — —
02 =
00
100 300 500 700 900 1100 1300 1500
L (mm)
Vmax (mls) CKK'145
30
20x40
o5 =1 . L5 L - —
2,0 -
15 :
’ 20x20
| T
1,0 ! — =
25x10 \\ =~
05 1 =T | = | T | < e~
: _"_ﬂxls_"___"__‘" s IR Ny ey
00 . — o=
100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700
L (mm)
Vinax (M/s) CKK-200 Datos técnicos para longitu-
des desde 2200 mm hasta
18 5500 mm, véase el capitulo
16 32x32 o “Soporte de husillo para mo-
14 - dulo compacto CKK-200".
12 : n
0 32x20 N
y \\ \ .
0,8 .
\\ I
0.6 32x10 ==
— e = —
0,4 =
h— | — ﬁxs— — — — —— — e — —— — 1 — . —
0,2 T — e
0,0
200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000 2200
L (mm)
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Calculo

Bases de calculo
Cargas maximas admisibles
Duracion de vida de la guia lineal
Duracién de vida del husillo de bolas o de los rodamientos fijos

Dimensionado del accionamiento
Bases

Dimensionado del accionamiento en el punto de referencia Eje del motor
Preseleccion del motor a grandes rasgos
Ejemplo de calculo

Bases de calculo

24
25
25
26

27
27
28
30
32

Accionamiento del sistema completo

Configuracién

Elementos de

Carga > Médulo compacto S
9 P B transmision

Motor

A

Regulador

\ \

Para la evaluacion y el dimensionado correcto de una aplicacion se requiere un examen estructurado del sistema completo.
La base para el sistema completo forma la configuracion. Esta constelacion entre el sistema lineal, el elemento de transmision

(acoplamiento o transmision por correa dentada) y el motor puede solicitarse segun el catélogo.

diVersiaTeEc
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Cargas maximas admisibles

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”. Los valores que se detallan dependeran del sistema, es decir, estos limites tienen su
origen no solo en la capacidad de carga de los rodamientos, sino que en los mismos también se incluyen los de la construccién o
los del material relacionado.

Condicion "para cargas combinadas IF,| N IF, | + M, | + M,| + M, | <1

Fy max FZ max X max My max Z max

Duracion de vida de la guia lineal

Para calcular la duracion de vida de los distintos elementos del sistema lineal se deberan utilizar las siguientes férmulas. Los ele-
mentos relevantes para la duracion de vida de un sistema lineal con husillo de bolas son la guia lineal, el husillo de bolas (tuerca)
y el rodamiento fijo.

A Los datos para los calculos de la duracion de vida del sistema lineal se determinan utilizando el valor mas bajo
(calculado por separado) para la duracion de vida de la guia lineal, el husillo de bolas o el rodamiento fijo.

La guia lineal del sistema lineal debe soportar las cargas y, eventualmente, todas las fuerzas posibles durante los procesos.

Carga combinada equivalente de la guia C = capacidad de carga dinamica (N)
- ML s IMYL & M - i
Feomb =IF, H|F, |+ C =0+ C =¥+ C Feomb = carga equivalente
’ M, My Mc combinada (N)
F, = carga por una fuerza
resultante en direccion y (N)
F, = carga por una fuerza
resultante en direccion z (N)
L = duracién de vida nominal (m)
L, = duracion de vida nominal (h)
M. = momento longitudinal
dinamico (Nm)
M; = momento de torsién de
carga dindmico (Nm)
M, = momento de torsion
Duracion de vida nominal M = dinamico Zn ol ej'e'x (Nm)
Duracion de vida nominal en metros C\2 v :;'szsztge::ﬂo?éon (Nm)
L =( ) -105 ihami ey
Feom M, = momento de torsion
dinamico en el eje z (Nm)
Duracion de vida nominal en horas L L Vm = velocidad media (m/s)
"™ 3600 - v,

diversiaTec
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Calculo

Duracion de vida del husillo de bolas o de los rodamientos fijos
Bajo condiciones de funcionamiento variables (revoluciones o cargas variables), se deberan utilizar durante el calculo de la dura-

cién de vida los valores medios de Fy, y np,.

En caso de revoluciones variables, rige lo
siguiente para las revoluciones medias np,:

Revoluciones en fases de aceleracion y
de frenado ny _p:

En caso de carga variable y revoluciones
variables, rige lo siguiente para la carga
media Fm:

Duracion de vida nominal
Duracion de vida nominal en revoluciones:

Duracion de vida nominal en horas:

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)

T
£ S SO
8 e i
cr-~--=-=-- D3t B e e a
g Ny .° ., N3
E = T
2
> ’ ~
(0] e S
@ | .
ty to ta Tiempo (s)
[ng] -ty + [N - to+ .. 4 [N - ny Ny, N, = revolucionesenlafases1..n (min~)
N = t Nm = revoluciones medias (min~")
tot .
ti 1, .1, = parte del tiempo en
las fases 1 ...n (s)
o=ty + to+ o + 1, thot = suma de las partes del tiempo (s)
ny = revoluciones en fases de
aceleracion y de frenado
NA1..n T NET .n N1 .. n= primeras revoluciones en
Ny .n = i
2 las fases 1 ... n (min~1)
Ngq . = Ultimas revoluciones en
las fases 1 ... n (min-1)
z Fy
©
=
Sl Fm _
Fa
t, ty tg Tiempo (s)
. —VF?’.'"” ot Shd  to | +‘F43_|nn| i
m ! Nm 1:tot 2 Nm ttot Nm 1:tot
Fy Fy, . F, = cargaaxial durante las fases 1...n (N)
Fo = carga axial dindmica equivalente (N)
Ny Ny N, = revoluciones en lasfases1..n (min~T)
N = revoluciones medias (min~1)
tty 1, = parte del tiempo en las fases 1 ... n (s)
tiot = suma de las partes del tiempo (s)
C \3
L= (&) 108
Frn
L
Lh =
N, 60
C = capacidad de carga dinamica (N)
F., = carga axial dinamica equivalente (N)
L = duracion de vida nominal (=)
L, = duracion de vida nominal (h)
n, = revoluciones medias (min~)
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Conceptos basicos
Para el dimensionado del accionamiento

de todo el sistema se debera separar la
parte mecanica del accionamiento en si.
La parte mecanica incluye los compo-

Accionamiento del
sistema completo

nentes del sistema lineal y los elementos
de transmision (transmision por correa
dentada, acoplamiento). Aqui también se
debera considerar la carga.

Mecanica

Como accionamiento eléctrico se consi-
dera la combinacion motor-regulador con Carga [ p
sus datos de potencia correspondientes.

Modulo compacto|-p|

Elementos de Regulador
transmision

El dimensionado del accionamiento eléctri-

co se realiza sobre el eje del motor (punto

de referencia).

Para el dimensionado del accionamien-
to se deberan considerar los valores
limite, asi como los valores basicos. Para
proteger los componentes mecanicos se
deberan respetar todos los valores limite.

Dimensionado del acciona-
miento en el punto de referen-

cia Eje del motor

Datos técnicos y simbolos de la
mecanica

Para cada componente (sistema lineal, acoplamiento, transmision por correa dentada) se deben utilizar los correspondientes valo-
res limite maximos del momento de accionamiento y de la velocidad, asi como los valores basicos para el momento de rozamiento

y el momento de inercia de la masa.

Los siguientes datos técnicos y sus correspondientes simbolos son considerados dentro del célculo del dimensionado de la parte
mecanica. Los datos que se encuentran en las tablas siguientes se encuentran en el capitulo “Datos técnicos”, o bien se determi-
nan por las formulas de acuerdo a las descripciones de las siguientes paginas.

Mecanica
Carga Sistema lineal Elementos de transmision
Acoplamiento Transmision por correa

Momento del peso (Nm) Mg® - - -
Momento de friccion (Nm) -9 Mge? - Mgeg®
Momento de inercia de la masa (kgm?) J J2 J® Jog®
Velocidad max. admisible (m/s) — Vina™ - -
:\!Ildonr:;:ir'lbtlc:a de accionamiento max. (Nm) _ M, Mp® M,

1) Determinar el valor segun la férmula

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

)
3) Valor de la tabla

4) Valor dependiente de la longitud segun el diagrama

5) Las fuerzas adicionales durante el proceso se consideran como
6)

momentos de carga

En caso de montaje en vertical: Determinar el valor segun la férmula

diversiaTtee
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Dimensionado del accionamiento

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
sistema completo, reducidos al eje del motor. Para una combinacion de componentes mecanicos, dentro del sistema completo,
se determina en cada caso un valor para:

— Momento de friccion Mg

— Momento de inercia de la masa J.,

— Velocidad maxima admisible vy, (revoluciones maximas admisibles nyeqn)

— Momento de accionamiento maximo admisible M,¢cp,

Determinacion del valor para cada componente mecanico individual del sistema completo, respecto al punto de referencia
Eje del motor

Momento de friccion Mg

Para un montaje del motor a través de Mo=M
. . R~ WiRs
brida y acoplamiento

Para un montaje del motor a través de la

Mg
transmision por correa Mg = Mgsd + i .
Momento de inercia de la masa Jo,
P j :
ara un montajg del motor a través de Jo=Jo + 3 + 1,
brida y acoplamiento
Para un montaje del motor a través de la s+ 1)

transmision por correa Jox=Jsa + 2

Determinacion del momento dfa inercia de Jo= (K s + Ky yar - L)- 106
la masa del componente del sistema lineal

Determinacion del momento de inercia Ji=mgy k- 1076
de translacion de la masa externa

i = reduccion de la transmision por correa =)
Jo = momento de inercia de la masa del acoplamiento (kgm?)
Jox = momento de inercia de la masa de la mecanica (kgm?)
Jg = momento de inercia de la masa del sistema lineal (kgm?)
Jog = momento de inercia de las masas de la transmision por correa en

el eje del motor (kgm?2)
Ji = momento de inercia de translaciéon de la masa externa referido al

eje del husillo del sistema lineal (kgm?)
kjx = constante para la parte fija del momento de inercia de la masa (kgmm?)
kj, = constante para la parte especifica de las masas del momento de

inercia de la masa (mm?2)
kj,ar = constante para la parte variable en longitud del momento de inercia

de la masa (kgmm)
L = longitud del sistema lineal (mm)
Mex = masa externa movida (kg)
Mr = momento de friccion en el eje del motor (Nm)
Mgrs = momento de friccion del sistema (Nm)
Mgrsg = momento de rozamiento de la transmision por correa dentada en

el eje del motor (Nm)

diversiaTec

TECHNOLOGY MOTION



CKK | Médulo compacto 29

Velocidad maxima admisible v ¢

El valor minimo de las velocidades admisibles de todos los componentes mecanicos del sistema completo determina la velocidad
maxima admisible de la mecanica. Este valor debera ser considerado como limite de accionamiento durante el dimensionado del
motor. La velocidad méaxima admisible o las revoluciones del sistema lineal con husillo de bolas deberan estar siempre por debajo
del valor limite de los componentes o de la transmision por correa, determinando asi el limite para la velocidad maxima admisible
de la mecanica.

Velocidad maxima admisible v =v
mech max

Revoluciones maximas admisibles

Pgra un montajg del motor a través de  Vpeen - 1000 - 60

brida y acoplamiento Nmech = P

Para un .n?onta]e del motor a través de la  Vgee i+ 1000 - 60

transmision por correa Nmech = Jg—F,
i = reduccion de la transmisién por correa =)
Nmech = revoluciones maximas admisibles de la mecanica (min~)
P = paso del husillo (mm)
Vmax = Velocidad maxima admisible del sistema lineal (m/s)
Vmeeh = Velocidad maxima admisible de la mecanica (m/s)

Momento de accionamiento maximo admisible M.

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

Para un montaje del motor a través de

i g Mmech = minimo (Mgy; M)
brida y acoplamiento

Para un montaje del motor a través de la M
isid M =minimo (Myy; —2)
transmision por correa mech = sdi 7

i = reduccion de la transmisién por correa =)
M, = momento de accionamiento maximo admisible del sistema lineal (Nm)
Mcv = momento nominal del acoplamiento (Nm)
Mggy = momento de accionamiento maximo admisible de la transmisién

por correa (Nm)
Mech = momento de accionamiento maximo admisible de la mecanica (Nm)

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

iSi el momento del motor esta sobre el valor limite de la mecanica (M), €ste ultimo limitara al primero!
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Dimensionado del accionamiento

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

Condicion 1:
Las revoluciones del motor deberan ser superiores o iguales a las revoluciones requeridas de la mecanica (hasta el valor limite
maximo admisible).

Nmax = Nmech

Nmax = revoluciones maximas del motor (min~1)
revoluciones maximas admisibles de la mecanica (min~1)

Nmech

Condicion 2:

Consideracion de la relacion entre el momento de inercia de las masas de la mecanica y del motor. La relaciéon de los momentos
de inercia sirve como indicador de control de calidad para una combinacién motor-regulador. El momento de inercia de las ma-
sas del motor esta directamente relacionado con el tamafio del motor.

Relacion de los momentos de inercia de 1
X
la masa V=
Jo + o
Para la preseleccion, con un buen Campo de aplicacion v
control de calidad, se pueden utilizar los Manipulacion <60
siguientes valores de la practica. Mecanizado <15
Aqui no se trata de limites fijos, ya que | o de i i del dol f d ; (kgm?)
. . b = momento de inercia de la masa del freno de motor gm
los vglores por encima de estos limites Jox = momento de inercia de la masa de la mecanica (kgm?2)
requieren una mayor ex . . 9
observacién de la aplicacién J, = momento de inercia de la masa del motor (kgm?)
V = relacion entre los momentos de inercia de las masas del
sistema completo y del motor =)
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Estimacion para la relacion del momento de accionamiento entre el momento de carga estatico y el momento continuo del motor.
La relaciéon del momento de accionamiento debe ser menor o igual al valor empirico de 0,6. Debido a esta condicion se deberan
considerar aun los faltantes valores dinamicos de un perfil de movimiento exacto con los momentos necesarios del motor.

Relacién del momento de accionamiento

Momento de carga estatico

Momento del peso

iSolo para un montaje en vertical!
Para el montaje del motor a través de
brida y acoplamiento: i = 1

Mstat = MR + Mg

_ P'(mex+mca)'g

My = 2000 -m-i
g = aceleracion de la gravedad (= 9,81)
i = reduccion de la transmision por correa
M, = mMmasa propia movida de la mesa
mex = mMmasa externa movida
My = momento del peso en el eje del motor
Mo = momento continuo del motor
Mg = momento de friccion en el eje del motor
Mgt = momento de carga estatico
P = paso del husillo
Tc =

relacion entre la longitud de una circunferencia y su diametro

En el capitulo ™ “Configuracion y pedido” se pueden configurar varios sistemas lineales en diferentes tamafios de manera estan-
dar, incluyendo montaje del motor y motor, utilizando las diferentes opciones. Si se cumplen las condiciones mencionadas mas
arriba, se puede comprobar si el tamafio del motor estandar, de la configuracion seleccionada, se adecua a 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 revolucio-

nes. Para un célculo exacto del accionamiento eléctrico con el perfil de movimiento se deberan extraer los valores del rendimiento
del catalogo “IndraDrive Cs" e “IndraDrive C".
Para proteger a la mecanica contra eventuales dafos, se deberan respetar los valores limite para la velocidad, para el momento

de accionamiento y la aceleracion.
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Ejemplo de célculo

Datos iniciales

En una tarea de manipulacion se debera
mover en forma horizontal, y por una dis-
tancia de 500 mm, una masa de 30 kg a Recorrido 500 mm
una velocidad de 0,5 m/s. Debido a los
datos técnicos y a las condiciones de
montaje se ha elegido lo siguiente:

. F=0N

Modulo compacto CKK-110 e =

— Mesa con placa de unién L, = 155 mm ]

— con banda de proteccion

— Montaje del motor a través de trans- L
mision por correa, i = 1,5

— Con servomotor de AC MSK 040C
con freno

Estimacion de la longitud L L = Sei+2 8¢+ Leat+ Lag
(Para una estimacion inicial se utilizara Carrera de seguridad: s, = 2-P=2-16=232mm
el mayor paso posible, ya que a medida
que aumente la longitud, la velocidad

admisible puede disminuir). = 500 + 2-32 =564 mm

Recorrido maximo: Smax = Seff + 2 * Se

Longitud: L =564+ 155+ 20= 739 mm
Seleccion del husillo de bolas Husillos de bolas admisibles segun el diagrama “Velocidad admisible”
(Seleccionar preferentemente el paso parav=0,5 m/syL= 739 mm:
més pequerio, ya que se obtienen mayo- husillo de bola 16 x 10 y husillo de bola 16 x 16

res ventajas de resolucion, distancia de

frenado y longitud.) Husillo de bolas seleccionado (paso mas pequefio):

husillo de bolas 16 x 10
Velocidad maxima admisible para el husillo de bolas 16 x 10 segun el diagrama:
Vmax = 0,77 m/s

Calculo de la longitud L Carrera de seguridad: s, =2-P=2-10=20mm
(para el husillo de bolas seleccionado) . .
Recorrido maximo: Smax = Seff T+ 2 * Se
= 500+ 2-20=540 mm
Longitud: L =540+ 155+ 20="715mm
Momento de friccion Mg Mg = Mgy + VRs
(montaje del motor a través de la trans- Modul ] Mo = 0.43 N :
mision por correa) 6dulo compacto: Rs = , m
Transmision por correa:  Mggg = 0,40 Nm (i=1,5)
Momento de friccion: Mg = 043+ %% =070 Nm

di\ QIr3iqTEC

TECHNOLOGY MOTION



Momento de inercia de la
masa Jo,

(montaje del motor a través de la trans-
misién por correa)

Revoluciones maximas admisibles
Nmech

(montaje del motor a través de la transmision
por correa)

Valor limite de la mecanica

Revoluciones maximas de la
aplicacion nyech

(montaje del motor a través de trans-
misién por correa) Valor limite de la
aplicacion

CKK | Médulo compacto
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Jex = Jsd + (4.]3'-'2-—.]11
Transmision por correa: Jog = 82 - 1076 kgm?

Moédulo compacto:  Jg

= (kJ fix T kJ var * L)-10°®

= (8,432 + 0,031 - 715) - 10°®
= 30,597 - 1076 kgm?

Masa externa: Ji

= Moy Kym- 1076

= 30-2,533-10°¢
= 75,99 - 106 kgm?

Momento de inercia: Jo, =

82-1076 +

(30,597 - 1076 + 75,99 - 10-6)
1,52

= 129,372 - 1076 kgm?

Nmech

Velocidad maxima admisible: Vecn

Revoluciones maximas
admisibles:

Nmech =

(Vmech * i+ 1000 - 60)
P
Vmax= 0,77 m/s

(0,77 - 1,5 - 1000 - 60)
10
6930 min~!

Velocidad:

Revoluciones:

Vmech = 0,5 m/s
_ 05-15-1000-60

Nmech =

10
4500 min~!
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Ejemplo de célculo

Momento de accionamiento
maximo admisible M ech Mech
(montaje del motor a través de Transmisién por correa: Mgqg = 5,11 Nm (transmisioni = 1,5 fiir MSK 040C)
transmision por correa)

Valor limite de la mecanica

= minimo (Mgg; M,P—)
i

Modulo compacto: M, = 13,51 Nm

Momento de accionamiento: My = minimo (5,11;1?’21 )

= minimo (5,11; 9,0)

= 511 Nm
Verificacion de la preseleccion Condicién 1:
del motor .
Motor seleccionado: Revoluciones: Nmax = Nmech
MSK 040C con freno 7500 > 4500 Condicion cumplida — seleccion del motor en orden
Condicién 2:
Relacién de los momentos de inercia de la masa: V = ] Jox
m + Jbr
Inercia del motor: Jo= 140-1076 kgm?
Inercia del freno: Jpr=23-1076 kgm?
., . . RV 129,372 - 10-°
Relacion de los momentos de inercia de la masa: V = {140 - 105 + 23 - 109)
= 0,79
Condicion para manipulacion: V<686

0,79 < 6 Condicién cumplida — seleccién del motor en orden

Condicioén 3:
Relacion de los momentos M
de accionamiento: T\/lital <0,6
0
Momento de carga estatico: Mgt = Mg + Mg (posicion de montaje horizontal Mg=0)
= 0,67 Nm
Momento continuo del motor: My = 2,7 Nm
Relacion de los momentos
: : . 0,67 _
de accionamiento: 07 = 0,25

0,25 < 0,6 Condicion cumplida— seleccion del
motor en orden

Las tres condiciones cumplidas "™ el motor seleccionado es apropiado para la
aplicacion.
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Resultado
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Moédulo compacto CKK-110

Longitud: L =715mm

Recorrido maximo Smax = 540 mm

Longitud de la mesa: Lz = 155 mm

Husillo de bolas: Diametro nominal:  dy= 16 mm
Paso: P =10 mm

con banda de proteccion
Montaje del motor a través de transmision por correa, transmision i = 1,5
Preseleccion del motor: MSK 040C con freno

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 friccién: Mg = 0,70 Nm

Momento de inercia de lamasa: J,, = 129,372 - 1076 kgm?

Velocidad: Vmesh = 0,5 m/s (Npeeh = 4500 min~7)
Valor limite para el momento

de accionamiento: Mmesh = 5,11 Nm

m [El momento del motor (por parte del accionamiento) debera estar limitado en
5,11 Nm!

Valor limite para la aceleracion: = 50 m/s?

Valor limite para la velocidad: Vmax = 0,77 m/s (Npeon = 6930 min~7)

Ademas del tipo preferente MSK 040C, se pueden adaptar otros motores con
dimensiones idénticas pero sin exceder los valores limite.
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CKK-070 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKK-070-NN-1, ... mm
estandar | taladros de | Eje de Husillo de |sin placa de union con placa de union
centrado? | husillo boladoxP | _ L=
ca — ca —
Version 8x25 32 mm 73 mm 60 mm 95 mm
)
T
=
g 01 03 04 06 01 01 02 40 41
£
7}
2 | MFo1
=
2
£
K
g' 01 03 04 26 01 01 02 40 41
@
&
©
o
o
RVO1 - abajo RV02 - arriba
©
J
o
(%)
1<}
o
_g 01 03 04 06 01 01 02 40 41
@
£
0
f=
S
'—

do = didmetro nominal (mm)
P =paso (mm)

Lca = longitud de la mesa

i =transmision

1) Caélculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
2) Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcidn 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,
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Montaje del motor® Proteccion Sistema de conmutacion® Documentacion®
Banda de
proteccion
i= Kit de montaje ¥ | para motor | sin freno ‘ con freno sin con
- 00 - 00
sin interruptor
sin portacables 00
sin caja/conector
01
01 MSK 030C 84 85 Sensor magnético
Sensor REED 21
- 03 MSM 031B 136 137
Sensor Hall PNP cerrado 22
05 MSM 019B 134 135
01 02 | Sensor Hall PNP abierto 23 02
11 MSK 030C 84 85 Portacables o5
Caja/conector 28
1 13 MSM 031B 136 137
Sensor magnético con conector?
15 MSM 019B 134 135 Sensor REED 58 03
12 MSK 030C 84 85 Sensor Hall PNP cerrado 59
1,5 14 MSM 031B 136 137
16 MSM 019B 134 135

3) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).

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

Kits de montaje segun los deseos del cliente "™ capitulo “Kits de montaje para motores segun los deseos del cliente”

Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo ™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores MSM”

Para mas informacion, consulte ™ capitulo “Sistema de conmutacién”.

N o O
—_ = =

El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable
incl. pasador roscado

Protocolo de medicion:

01 = protocolo estandar

02 = medicion del momento de friccion

03 = desviacion del paso

(véase también el capitulo “Documentacion”)

)

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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CKK-070

Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

L/2 \
\
Lad/2 Smax/2 Lea Smax/2 Lad2
Se Seff/2 Seff/2 Se
: |
©
Q
él
—r—_ | s B L
,‘9¢
18
22 a) 29
L
a) Taladro de lubricacion en ambos lados (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-D 3
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.
Para la placa de union, Para portacables, caja/conector
véase capitulo “Fijacion”
Ao ez
@©
T (T2 Ccy o -
33 SN O T I Y =
- - 5 ® ( 3l
e, — Z ) | ™
TN NN AN N7 S ¥
ST e | & —\ F%\_@ N
IR ? \\X n A L 2N\ __ | I 0] B
g U | (e | e i [
x‘ = /¢
! C‘\ 7\ N Py S|
ked N — R ™ 12
28 70 \_
2,5 prof - B
" prot. M4 - 8 prof. ~
(cant. 4) (Tamano)
2,8

Para la fijacion con bridas de apriete

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

AR et o

i ik

Placas de union

Guia (cuerpo principal)

Mesas

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)



CKK | Médulo compacto 39

Version
OFo1 MFO1 RVO1, RV02, RV03, RV04
H
1]
= X
©
8 — —
© [ | P I - | w il
8 O
— — [ — 8
18 || 25 Lin Ly U
—
G| Ln |
m{ % ,,,,,, }
T
Versién Motor Medidas (mm)
D E F G G, H K L¢| L Leg
i=1 i=15 sin con
freno freno
RVO1, RV02, | MSM 031B 60 78,0 75,0 64,5 37,0 43,5 16 33,5 - 79,0 115,5 157
RVO03, RV04 | MSK 030C 54 -/ 188,0| 213,0 154
MSM 019B 38 76,5 76,5 48,0 27,5 28,0 16 27,5 - 92,0 122,0 139
MFO1 MSM 019B 38 - - - - - - 45 92,0 122,0 -
MSM 031B 60 - - - - - - 50 79,0 115,56 -
MSK 030C 54 - - - - - - 50 188,0 213,0 -

Para obterner mas informacion y consultar las medidas,
véase el capitulo “Motores”

Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrera de seguridad
Smax = recorrido maximo
||— =8gt + 2 8¢ + Lea + Lug | Sgi = carrera efectiva
L = longitud
L. = longitud de la mesa
Carrera efectiva L.g = longitud extra
| Set = Smax— 2 So | Ly = distancia central de la mesa
Mesa Longitud extra
Placa de unién Placa de unién
sin con sin con
Lca Lca LW Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
32 60 - 30 2
73 95 - 30 8

Ejemplo para el célculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.

di\ QIrs3iqaTEC

TECHNOLOGY MOTION



40 Médulo compacto | CKK

CKK-070 opciones de guia/mesa

Guia (cuerpo principal)

Esquemas acotados

Opcidén 01 / estandar

—t
20

by

\C{o O

N

\1/

Opcion 03 / con taladros de centrado

Q717 - 1,6 prof.

M3 - 6 prof. (cant. 6)

25 | 25

15

|
T—0—-—0—-— 0 PO 9
] o 5/\ 0

~ \

= o 0 0 0 0% o emo o ol | Aol
J ) — o
L S Wb 1o
(min.10) 400,01 20
Xx 40
Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado
5 x @7H7 - 1,6 prof. 7H8 - 1,6 prof.

I \
e
aido | o

wy |
| | ‘ ] ~ PG

ff 9 —90 77%}**{} — Q*******************(ffffffffkf -1 A U
o T o
20 400,01 60 20
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union

Opcion 01 / L., =32 mm Opcion 02 / L., =73 mm

40 @3H7 - 6 prof.

M3 - 5 prof.
(cant. 4) M3 - 5 prof. (cant. 8)

A Lado de accionamiento
B Posibilidad de lubricacion con grasa; tapado con un pasador roscado M3

Mesa con placa de unién?

Opcién 40 / L., =60 mm Opciéon 41 / L., =95 mm

1) Para los esquemas acotados, véase el capitulo “Placas de union”
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CKK-090 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKK-090-NN-1, ... mm
estandar | taladros de Husillo de | sin placa de union
centrado? bola dy x P
%g PO P = Lea= Lea=
™| x| x| x
L. S5 o|la|a S
Version Wwe|+~|~|~|35mm |100 mm |variable¥ |60 mm |125 mm
)
T
c
g 01 03 04 @8 |03|01 |02 01 02 05 40 41
£
(2]
o [MFo1
c
2
£
8
o 01 03 04 @8 |03|01 |02 01 02 05 40 41
s
~
<
el
o
©
J
<3
o
2
5 01 03 04 @8 |03|01 |02 01 02 05 40 41
@
£
a
c
o
'_

do = diametro nominal (mm)
P =paso (mm)

La = longitud de la mesa

i =transmisién

1) Célculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
2) Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcion 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,
3) Caélculo de la longitud de la mesa (véanse los esquemas acotados).
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Montaje del motor? Protecciéon | Sistema de conmutacion? Documentacién?

Banda de
proteccion
i= |Kit de montaje 5 | para motor |sin freno ‘ con freno |sin con
- 00 - 00
sin interruptor
sin portacables 00
sin caja/conector
01
Sensor magnético
01 MSK 030C 84 85
Sensor REED 21
- Sensor Hall PNP cerrado 22
05 MSM 031C 138 139
01 | 02 | sensor Hall PNP abierto 23 02
11 MSK 030C 84 85 Portacables 25
] Caja/conector 17
" 8
13 MSM 031C 138 139 Sensor magnético con conector
Sensor REED 58 03
21 MSK 030C 84 85 Sensor Hall PNP cerrado 59
1,5
23 MSM 031C 138 139

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).

5) El kit de montaje también esta disponible sin motor. iAl realizar el pedido, introducir el tipo de motor “00"!
Kits de montaje segun los deseos del cliente "™ capitulo “Kits de montaje para motores segun los deseos del cliente”

6) Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo "™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores

MSM"

Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.

El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable

@ 3
= =

incl. pasador roscado

Protocolo de medicion:

01 = protocolo estandar

02 = medicién del momento de friccion

)

03 = desviacion del paso
(véase también el capitulo “Documentacion”)

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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CKK-090 Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

L/2
\
Ladr2 Smax/2 Lea Smax/2 Lad/2
Se Seff/2 Seff/2 Se
= @
oy NN I 1
Q \ a)
X
20 32 L 33,5

a) Taladro de lubricacion en ambos lados (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-D 3
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

Para la placa de union, Para portacables, caja/conector

véase capitulo “Fijacion”
S - A 82 ®
- N
[ : o
4 " M4 - 9 prof. (cant. 4) IJ o g \\
$ <
) Do) [©)
& &) \@@ &) /
) )
2 | D @\h\ D 12
~ . \&J . -~ B 145
& @ & ~
R 7N

50 ; St 1 ; Bl
(Tamafio) 42
2

Para la fijacién con bridas de apriete

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

A it o

A —

-

Placas de union

Mesas

Guia (cuerpo principal)

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
OFo1 MFO1 RVO1, RV02, RV03, RV04
1]
~ x :’
g L)
— ]
£ I L |k :(
© o J|__ ] J_ L _ _)
S O
= — |
20 \ 25 L L¢ o —
G| Ly |
Versién Motor Medidas (mm)
D|E F G H K L¢| Ly Leg
i=1| i=15 sin con i=1 i=15
freno freno
RVO1, RV02, | MSM 031C 60| 103,5 89,5 64,5 37 21 33 - 98,5 135,0 179 165
RV03, RV04 | MSK 030C 54 -| 188,0] 2130
MFO1 MSM 031C 60 - - - - - - 71,5 98,5 135,0 - -
MSK 030C 54 - - - - - - 70,0 188,0 213,0 - -

Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”

Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrerade seguridad
Smax = recorrido maximo
L=Se+ 2 Se+ Lea+ Lag Sef = carrera efectiva
L = longitud
L.a = longitud de la mesa
Carrera efectiva L.y = longitud extra (longitud no util)
Ly = distancia central de la mesa
Seff = Smax ~ 2- Se
Mesa Longitud extra
Placa de unién Placa de unién
sin con sin con
Lca Lca I-W Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
35 60 - 50 25
100 125 - 50 25
variable - variable 50 -
min. =101 min. = 66
max. = 235 max. = 200

Ejemplo para el célculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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CKK-090 opciones de guia/mesa Esquemas acotados
Guia (cuerpo principal)
Opcidén 01 / estandar
o e
B
] 3440 1 0
e ) D | fn{?/(‘gf _
— e |
J i éo)\\ o
iur-;O 0
[
Opcion 03 / con taladros de centrado
B9 - 21 prof. M4 - 75 prof. (cant. 6)
35 35 |, 30
~ |
- —-0—-—0- IL_CO |9
3o L0
— | | | | | | | | ] :"--"I ?//L\%
B B e ) @ — {P— —Q — @ — @***Q***Q& Q€}€)J i;:g\\‘;— _
&y 0 o
o b | d
(min.10) 400,01 20
X x40

Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado

5 x @9M7 - 2.1 prof. 9H8-21 prof.
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Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union

47

Opcion 01 / L., =35 mm

Opcion 02 / L., = 100 mm

65 @4H7 - 6 prof.
(cant. 4)

54 ‘
,_/

74(7 H 7‘7 %‘%\G) 7‘7 H \ N v 7‘7 7‘7 77'\77 7 N H @‘% \
|
\ — \ il
M4 - 7 prof. (cant. 4) 27 ‘ cant. 38 B (cant. 2)
M4 - 7 prof. 92 ’
(cant. 8)

Opcion 05 / L., = variable
L.a=35 mm + Ly

(Lw min = 66 mm, Ly max = 200 mm)

C
6 Ly 6 @4H7 -6 prof.
A ( ; \ (cant. 4)
— N7 VNN NN 7 N § PIST s Khd Tl
1 olede S ol oo ol \
L hmLwd
< !

It g Ay Tal
TS 2 P s I B

M4 - 7 prof. 27
(cant. 8)

27

B (cant. 4)

A Lado de accionamiento
B Posibilidad de lubricacion con grasa;

tapado con un pasador roscado M3

C Patin de accionamiento

Mesa con placa de unién®

Opcion 40 / L., =60 mm

Opcion 41 / L, =125 mm

1) Para los esquemas acotados, véase el capitulo “Placas de union”
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CKK-110 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKK-110-NN-1, ... mm

estandar | taladros de Husillo de |sin placa de unién
centrado? bola dy x P
%é_) | 2| & Lo = Lea=

” ©3 1 Sleole
Version it | ~|+~| ~|39mm|124 mm |variable® |60 mm |155 mm
9 11 0102|083
£
[} 01 03 | 04 01 02 05 40 41
£ o1
[
0 con 1111213

chavetero

2 [MFO1
c
2
5
E- 01 03 | 04 11 0102|083 01 02 05 40 41
&
©
=]
o
(]
D
o
o
-
5 01 03 | 04 11 0102|083 01 02 05 40 41
@
£
(7]
=
©
=

do = didmetro nominal (mm)
P =paso (mm)

Lca = longitud de la mesa

i =transmision

1) Caélculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcidn 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,
3) Caélculo de la longitud de la mesa (véanse los esquemas acotados).

N
-
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CKK | Médulo compacto 49

Montaje del motor? Motor® Proteccion Sistema de conmutacion? Documentacién?
2 =
by

Banda de
proteccion
i= Kit de montaje ® | para motor | sin freno ‘ con freno | sin con
- 00 - 00
sin interruptor
sin portacables 00
sin caja/conector
01
01 MSK 030C 84 85 Sensor magnético
03 MSK 040C 86 87 Sensor REED 2
05 MSM 031C 138 139 Sensor Hall PNP cerrado 22
06 MSM 041B 140 141
o1 02 | sensor Hall PNP abierto 23 02
11 MSK 030C 84 85
Portacables 25
13 MSK 040C 86 87 ;
1 Caja/conector 17
15 MSM 031C 138 139 -
Sensor magnético con conector®
17 MSM 041B 140 141 Sensor REED 58 03
21 MSK 030C 84 85
Sensor Hall PNP cerrado 59
23 MSK 040C 86 87
1,5
25 MSM 031C 138 139
27 MSM 041B 140 141

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo

“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).
5) El kit de montaje también esta disponible sin motor. iAl realizar el pedido, introducir el tipo de motor “00"!
Kits de montaje segun los deseos del cliente "™ capitulo “Kits de montaje para motores segun los deseos del cliente”
6) Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo ™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores MSM”

7) Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.

8) El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable

incl. pasador roscado
9) Protocolo de medicion:

01 = protocolo estandar
02 = medicion del momento de friccion
03 = desviacion del paso

(véase también el capitulo “Documentacion”)

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.

diversiaTtec
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CKK-110 Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

L/2
|
Lad/2 Smax/2 Lea Smax/2 Lads2
Se | Sefff2 w | Seff/2 . Se
[nl ; Il
. B ©- & -
—— ,,,E ,,,,, 1 ‘ ,X,\,/J;Z,‘ ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, I
= \
ol § 7. o 7
N |
32 36 L 38

a) Taladro de lubricacion (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-D 3
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

. Para portacables, caja/conector
Para la placa de unién,

véase capitulo “Fijacion” A
10 3,2 o
M6 - 12 prof. (cant. 4) N g o
40 i Rl i L s /
i i S @ )
%) 2D 2D 7 _/
N N ﬁ% &
/ \ 13
| ‘ N '
« | A~ AN
N \\&%/ NN I s
& =0 &
56 ot [/ 1]
110 © ( 3
&/

(Tamaro) 48

Para la fijaciéon con bridas de apriete

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

Guia (cuerpo principal) Mesas Placas de union

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
OFo1 MFO1 RVO1, RV02, RV03, RV04
1]
= X :’
§ P I I |
& [E— 2 |
o ] T o = w
g [ 177777 e
ri i =)
32
—— Lm L¢ e  —
25 G L ‘
Versién Motor Medidas (mm)
D|E F G H K L¢| Ly Leg
i=1 i=15 sin freno | con freno i=1 i=15
RVO1, RV02, MSM 031C 60| 103,56 115 64,5 37 255 33 - 98,5 135,0 179 191
RV03, RV04 MSM 041B 80 145| 139,56 88 51 255 43,5 - 112,0 149,0 250 250
MSK 030C 54| 103,56 115 64,5 37 25,5 33 - 180,0 213,0 179 191
MSK 040C 82 145| 139,56 88 51 25,5 43,5 - 185,5 215,5 250 250
MFO1 MSM 031C 60 - - - - - - 72 98,5 135,0 - -
MSM 041B 80 - - - - - - 83 112,0 149,0 - -
MSK 030C 54 - - - - - - 75 180,0 213,0 - -
MSK 040C 82 - - - - - - 77,5 185,56 215,5 - -

Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”

Calculo de la longitud del sistema lineal Se
Smax
|L=s0+ 2S¢+ La + Lag | Sur
L
Carrera efectiva Lea
Lad
| Seff = Smax— 2°Se | Lw
Mesa Longitud extra
Placa de unién Placa de unién
sin con sin con
Lea Lea Lw Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
39 60 - 51 30
124 155 85 51 20
variable - variable 51 -
min. =125 min. = 86
max. = 289 max. = 250

Ejemplo para el calculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.

carrera de seguridad
recorrido maximo

carrera efectiva

longitud

longitud de la mesa
longitud extra

distancia central de la mesa
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CKK-110 opciones de guia/mesa

Guia (cuerpo principal)

Opcidén 01 / estandar
g :
N
y
gddo | o
o o ] ?ili\\ﬁ
| I—— :u__: \‘/
J & o1 o
i__'r';. O 3 Q
Opcion 03 / con taladros de centrado
M5 -9 f. t. 6
@9H7 - 2.1 prof. prof. (cant. 6)
35, 35,30
S
O—-—0—-— 0 -— i OIS
3440 1 0
— o - YL
7 |_’*’7’*’*’4€>7’*’ - - T T — T » *’*6}’*763’7’*’7” 75;—?5:‘777 -
J ) — o
L b | o
(min.10) 40%0,01 20
X x40
Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado
5 x @97 - 2.1 prof. 9H8 - 21 prof.
s :
N
aido | o
] |
— | | | 989
fffff —— C}O%}QQ<FJ AN
oo
EL_'r';. O 3 Q
20 40%0,01 60 20
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de unién

Opciéon 01 / L, =39 mm Opcion 02 / L., = 124 mm
L
L o
—~— 8 ®5H7 -8 pI’Of. C
6,5‘ 6,5 85 :
(cant. 2) (cant. 4)
A | \ | A % |
e X O CRles IR | B el
\ i ( s _| | |..80
© 1 © R WL
© ’7)’7’7’7’77777’7’7’77177 © N [
' |
‘ i
L {—eofpeo o] \ L BTeed 18] | Ble e le] \
\ N \ |
M5 - 10 prof. RN ‘
30 I
(cant. 4) B (cant. 2) M5 - 10 prof. 80 ‘ %0 B (cant. 4)
(cant. 8)

Opcion 05 / L., = variable
Lea=39 mm + Ly
(L min = 86 mm, Ly o = 250 mm)

L
C ca
6,5 Ly 6,5 @5H7 - 8 prof.
(cant. 4)
A i \
L BT Eed oldl | ISTE Ked [l
e P | &0 Y
39 1
o -0 e
of | T T S S
|
i
%%%f}\‘f‘l 2o 1 ol ¢k [ \ A Lado de accionamiento
\ : B Posibilidad de lubricaciéon con grasa;
i tapado con un pasador roscado M3
M5 - 10 prof. | =2 i 30 ' g
prof. B (cant. 4) C Patin de accionamiento
(cant. 8)
Mesa con placa de unién®
Opcion 40 / L., = 60 mm Opcion 41 / L, =155 mm

1) Para los esquemas acotados, véase el capitulo “Placas de union”
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CKK-145 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKK-145-NN-1, ... mm
estandar | taladros de Husillo de bola | sin placa de unién con placa de
centrado? dox P unién
© 9O | n e g Lea= Lea=
g% x| x| x| x
Version ir2 | & &| & | & |49 mm 149 mm | variable® | 80 mm | 190 mm
14 |21 12223 | -
o a14 01 02 05 40 41
‘T con 14 |15 |16 | -
= chavetero
o 01 03 04
£ P14 | - | - | - |24
(=
0 214 06 07 10 08 09
con - - - 17
chavetero
£ |MFo1
_5 21122 |23 01 02 05 40 41
£
©
g- o1 03 04 14
(%)
& - = |- 124 06 07 10 08 09
b
o
©
g 21 122|233 | - 01 02 05 40 41
8
<3
o
_g 01 03 04 14
@
£
2
g - - -124 06 07 10 08 09

do = diametro nominal (mm)
P =paso (mm)

La = longitud de la mesa

i =transmisién

1) Célculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
2) Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcion 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,
3) Caélculo de la longitud de la mesa (véanse los esquemas acotados).
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Montaje del motor? Proteccion | Sistema de conmutacion? Documentacion?

Banda de
proteccion
i= |Kitde montaje ® | para motor |sin freno ‘ con freno |[sin con
- 00 - 00 —
sin interruptor
sin portacables 00
sin caja/conector
01
Sensor magnético
30 MSK 040C 86 87 Sensor REED 21
- 32 MSM 041B 140 141 Sensor Hall PNP cerrado | 22
83 MSK 050C 88 89 01 | 02 |Sensor Hall PNP abierto | 23 02
1 MSK 040C 86 87 Portacables 25
Caja/conector 17
1 35 MSK 050C 88 89
Sensor magnético con conector®
17 MSM 041B 140 141 Sensor REED 58 03
21 MSK 040C 86 87 Sensor Hall PNP cerrado | 59
1,5
27 MSM 041B 140 141
2 36 MSK 050C 88 89

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).

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

Kits de montaje segun los deseos del cliente "™ capitulo “Kits de montaje para motores segun los deseos del cliente”

Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo " capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK" e “IndraDyn S - servomotores MSM”

Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.

El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable

incl. pasador roscado

Protocolo de medicion:

01 = protocolo estandar

02 = medicion del momento de friccion

03 = desviacion del paso

(véase también el capitulo “Documentacion”)

@ N O
= = =

)

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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CKK-145 Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

L/2

Lad/2 Smax/2 Lea Smax/2 Lad/2

| Seff/2 Lw Seff/2 S

D147

{

a) Taladro de lubricacion (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-D 3
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

44 | 435 L 45

. Para portacables, caja/conector
Para la placa de unién,

véase capitulo “Fijacion”

18

f ; ® ]
T [0, o © ) 3 (K HE
) N 0
o | D o) o o 3g " i
5 N\ \%J‘/ i < i B © 13
P A ‘s D « ! ‘
& & : ® ;
_1 o | |
n 145 ‘ °’T
1 ;{ (7 77777 )N
(Tamafio) ©
7
N
4,8

Para la fijacion con bridas de apriete

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

-

Guia (cuerpo principal) Mesas Placas de union

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
OFO1 MFoO1 RVO01, RV02, RV03, RV04
_]
N4 :’
< I O
h=3 5 1
z L | 3
g* o 1 o) - w 1
il R E R S— T 1
10 v LI o b I )
25 O
25 Lm L¢ e —
G| Ly |
Version Motor| Medidas (mm)
D|E F G H K L L., Leg
i=1/i=15| i=2 sin freno | con freno i=1]i=15| i=2
RVO1, RV02, | MSM 041B 80|1575 - 88 51 34| 435 - 112,0 149,0| 267 267 -
RV03, RV04 | MSK 040C 821575 - 88 51 34| 435 - 185,5 2155| 267 267 -
MSK 050C 100| 165 162 | 116 66 34 56 - 203,0 233,0| 297 - 297
MFO1 MSM 041B 80 - - - - - - 90 112,0 149,0 - - -
MSK 040C 82 - - - - - - 85 185,5 215,5 - - -
MSK 050C 98 - - - - - - 95 203,0 233,0 - - -
Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”
Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrera de seguridad
Smax = recorrido maximo
| L=sef+ 2 8¢ + Lea+ Lag | Sef = carrera efectiva
L = longitud
L.a = longitud de la mesa
Carrera efectiva L,y = longitud extra
Ly = distancia central de la mesa

| Sefft = Smax— 2 Se |
Mesa Longitud extra
Placa de unién Placa de union
sin con sin con
Lea Lea Lw Lag Lad
(mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
49 80 - 61 30
149 190 100 61 20
variable - variable 61 -
min. = 150 min. =101
max. = 349 max. =300

Ejemplo para el calculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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CKK-145 opciones de guia/mesa

Guia (cuerpo principal)

Opcidén 01 / estandar

N

pr—
1o
[ W e
(‘.) [

JE DN A (Y2 NN N S
o

T
)

2 G

2GR o
I -

r""
Lo

i
(!

Opcion 03 / con taladros de centrado

@127 - 2.1 prof. M6 - 13 prof. (cant. 6)

35 , 35 30

-
i
N

o—-—-0-—-0-

[

) 67
[

= lo o 0 o0 0% o ofo o of |

g

2

A ——

Lodboa |

S

r"'
e

i
(L

(‘)
\
i
I
L B N N
i
|
\

(min.10) 400,01 20
X x40

Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado

5 x @12H7 - 2.1 prof. 12H8-2 1 prof.

o

|
i

|

l
®

|
T}

i
©
|
4;34
i
i
i
i
i
i
i
i
i
M
{

i
7
|
i
1.
JEaaa
\i;({

|

Al q""_'_\.
|

T
RN

A=

) Gn o
[

f.....
Lo

i
(!

20 40%0,01 60 20

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union
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Opcién 01/06 / Opcién 02/07 / Lea =149 mm
7 @6H7 - 10 prof C o @6"7 - 10 prof.
(cant. 2) 7 100 7 (cant. 4)
= i
A | 74— A i |
. ole o ol® \ et 36 | BIE e
\ | { \ a9 _| 1 | 49 {
© © !
o0} ’7)’7’7’7’77777’7’7’7’7k’7 @ 7'/7'7'7'7'7'7'7'7'7'7 '''''''''''''''''''''
‘ |
|
H—elp & < \ —leed ¢l | ole okd el \
0 N \ |
- ‘
M6 - 12 prof. 36 ‘ 36 36
(cant. 4) B (cant. 2) Mé '(linlft’r%f)- B (cant. 4)

Opcion 05/10 / L., = variable
L.a=49 mm + Ly

(LW min = 101 mm, LWmax =300 mm)

L
C - @6H7 - 10 prof.
7 Ly 7 (cant. 4)
A T
i
=49 |
|
S O
|
|
! fle e« el \ A Lado de accionamiento
i B Posibilidad de lubricacion con grasa;
36 ‘ 36 tapado con un pasador roscado M3
M6 - 12 prof. B (cant. 4) C Patin de accionamiento
(cant. 8)
Mesa con placa de unién®
Opcion 08/40 L., =80 mm Opcion 09/41 Lea =190 mm

1) Para los esquemas acotados, véase el capitulo “Placas de union”
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CKK-200

Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud® Guia Accionamiento Mesa
CKK-200-NN-1, ... mm
estandar | taladros de Husillo de bola | sin placa de union con placa de
centrado? dox P unién

o O w| 8 S S |Lea= Lea=

g T x| x| x| x
Version r2 88 8|8 79,5 mm| 254,5 mm | variable®| 190 mm | 305 mm
9 216 01|02 |03 |04
©
c
o 01 03 04 01 11 18 40 41
E o16
=
n con 11112 |13 |14

chavetero

o |MFo1
=
2
£
)
8‘ 01 03 04 16 01|02 |03|04 01 11 18 40 41
s
~
©
i)
o
©
9
<3
(3]
8
-S 01 03 04 216 0102|0304 01 11 18 40 41
0]
£
(2]
c
W
'_

do = didmetro nominal (mm)
P =paso (mm)

Lca = longitud de la mesa

i =transmision

1) Caélculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).

N
-

Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).

Opcidn 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal

seleccionable hasta la longitud L < 2000 mm

Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,

)

Caélculo de la longitud de la mesa (véanse los esquemas acotados).

diversiqQTec
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Montaje del motor? Motor® Proteccion Sistema de conmutacién? Documentacién'?
2 =
b
Banda de
proteccion
i = | Kit de montaje 5 | para motor | sin freno ‘ con freno |sin con
sin interruptor
sin portacables 00
- 00 - 00 sin caja/conector
Sensor magnético
Sensor REED 21
Sensor Hall PNP cerrado 22 01
Sensor Hall PNP abierto 23
02 MSK 076C 92 93 Portacables 25
- Caja/conector 27
i 8)
03 MSK 060C 90 91 Sensor magnético con conector
01 02 | Sensor REED 58 02
Sensor Hall PNP cerrado 59
1 27 MSK 060C 90 91
Interruptor mecanico/inductivo®
Mecanico 15 03
Inductivo PNP cerrado 11
Inductivo PNP abierto 13
Portacables 20
2 28 MSK 060C| 90 91 Angulo de 1 16
conmutacién'©) 2 26
Caja/conector 17

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo

“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).

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

Kits de montaje segun los deseos del cliente "™ capitulo “Kits de montaje para motores segun los deseos del cliente”

6) Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo ™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores MSM”

7
8

&> >

incl. pasador roscado

9) El sensor magnético y el interruptor mecanico/inductivo no se pueden colocar del mismo lado.
El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. material de fijacion

10) El angulo de conmutacion sélo se puede montar si se utiliza la placa de union.

11) Protocolo de medicion:
01 = protocolo estandar
02 = medicion del momento de friccion
03 = desviacion del paso
(véase también el capitulo “Documentacion”)

Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.
El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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CKK-200 Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

B L/2 .
L \
ad/2 Smax/2 - Lca - Smax/2 -— Lad/2
Se , _ Seffi2 Lw ol Seffi2 _, Se
o~
<
©
Q
©
Te]

a) Taladro de lubricacion (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-A M8x1.
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

Para la placa de union, Para montaje de Para portacables
véase capitulo “Fijacion” interruptor v 13
A o 125 B .. .13
\ 16 I / y &
12 M8 - 12 prof. = S g — of © ( d &
% (cant. 4) TSRS RS TS A N
T e T rJ \/ ‘
~ 9/ 9 3 : 48 82
9 \7\\@ : :\ @ B ~
*\\&\1\\, a ol 2 v ; ,,h\,\;,,, | | 0l ol ¥
Nl | I %
SR ALE AN NS A g|e
ot 2NN
@G 5o OO & -
c o
D 150 ‘ )
200
(Tamafo)

Para la fijacion Para la fijacion
con bridas de apriete con tuercas ranuradas

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

=l ul
= i
] [ s el
:.{'ff e e e |
— s e Tl
l_‘q- & &5-—-& 5 -& -I
‘—ld- hd A h A hd J
Guia (cuerpo principal) Mesas Placas de union

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
OFo1 MFO1 RVO1, RV02, RV03, RV04
]
» h=38 B - x
e VYV B! L [
0 s Il —
1@ ol 3ol ——f] L 3, 1 :(
t ©
Legs Yy < — 1= Ak
|
35 35_] | i R I 8
L, L¢ e  —
28 e i
58 G b |
Version Motor Medidas (mm)
D|E F G H K L¢| Ly Lsg
i=1 i=2 sin freno con i=1 i=2
freno
RVO1, RV02, | MSK 060C 116| 2675 265 116 66 56 59 - 226,0 259,0 403 403
RVO03, RV04
MFO1 MSK 060C 116 - - - - - - 125 226,0 259,0 - -
MSK 076C 140 - - - - - - 133 2925 2925 - -
Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”
Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrerade seguridad
Smax = recorrido maximo
| L=sg+ 25+ Ly + Log | Se = carrera efectiva
L = longitud
Carrera efectiva La = longitud de la mesa
L.g = longitud extra
| Seff = Smax— 2 * Se | Ly = distancia central de la mesa
Mesa Longitud extra
Placa de union Placa de unién
sin con sin con
Lca Lca Lw Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm) (mm)
79,5 190 - 120,5 10
2545 305 175 120,5 70
variable - variable 120,5 -
min. = 255,5 min.= 176
max. = 429,56 max. = 350

Ejemplo para el célculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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CKK-200 opciones de guia/mesa

Guia (cuerpo principal)

Opcidén 01 / estandar

f'__; 1
1
o
o o
i PR
— IR TS

:“". o : o)
"1
[ | L
Opcioén 03 / con taladros de centrado
@16M7 - 31 prof. M8 - 12 prof. (cant. 6)
40 40 35
o
. :
A S S S o ‘
o 0 [} :L, S i °
n i
e T O O =G
O 00— 00— —- —O O -—O-—O—{—— - I )
& o o\/o
- ' o !l o
To ool 3
i \
Lsl
-
(min10) 40 +0,01 20
X x 40
Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado
5 x @1617 - 3,1 prof. 1618 - 3,1 prof.
A r—
. :
gl -
! o |0
; ; ; j ﬁ‘a
+— o0 —0>——0--—-—0——-———————- N E——— D = ,%,,:.,,,(@\,,,,,,,
! \ \ N\ o0
o ‘
L lo o
1Y 1
i \
(W)
20 400,01 60 |20
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union
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Opcion 01 / L., = 79,5 mm

Opcion 11 / L., = 254,5 mm

L., = variable
Lea=79,5 mm + Ly

(L min = 176 mm, Liy may = 350 mm)

L L
5 @8H7 - 12 prof. n @8H7 - 12 prof.
° ‘ (cant. 2) i 15 175 15 (cant. 4)
A | | A
——}\EH— S M— T & Sl BT S
\ } ¥ 795 |- 795
g | | s | 8
2 *'J*'*'*'*'*'*'*'”*'*'*'l*" @ *}'*'*'*'”*'*'*'”*"’* ''''''' Cc *'*'l’
L \ [ \
f—’:ﬁ‘—\—c ) [ — e — T R i = o N
M8 - 16 prof. =2~ B (cant. 2) M8 - 16 prof. =0 €01 B (cant. 4)
(cant. 4) (cant. 8)
Opcidn 18

L
o @8H7 - 12 prof.
15 Ly 15 (cant. 4)
( 1
A ’4\51%"' s+ & SlH—Ft &S —:\~—[:“
\ 795 | I__795 4
o
o ®
:J — -
/ __ - \ A Lado de accionamiento
= = IR S B Posibilidad de lubricacién con grasa;
tapado con un pasador roscado M4
M8 - 16 prof. =0 -89 B (cant. 4) C Patin de accionamiento
(cant. 8)
Mesa con placa de unién®
Opcion 40 / Lz =190 mm Opcion 41 / L., =305 mm

1) Para los esquemas acotados, véase el capitulo “Placas de union”
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Soporte de husillo para modulo compacto CKK-200

El soporte de husillo SPU brinda las siguientes ventajas:

— Soporte de husillo estandarizado a través de la seleccion de nimero de opcion

— Alta velocidad en carreras de hasta 5500 mm

— Guiado del soporte de husillo por el cuerpo principal

— Amortiguacion entre la mesa y el soporte de husillo a través de amortiguadores de elastomero

— Los soportes de husillo son libres de mantenimiento

— Los soportes de husillo estan protegidos por una chapa de cubrimiento y dos bandas de proteccion.
— Los soportes de husillo impiden la flexién de la chapa de cubrimiento en todas las direcciones.

A El soporte de husillo solo es apropiado para el funcionamiento horizontal

e

£

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)




Datos técnicos

Velocidad admisible v,
(Observar las revoluciones del motor)
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v__(m/s)

max

0,25

0,19

0,125

0,06

0,0

05

0,375

0,25

0,125

0,75

0,50 038

0,6

025 04

02

0,0 0,0

\ \ \\
X < TC
sinSPU > | ™~
1 SPU
2 SPU
500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000 5500
L (mm)

3 SPU

Momento de accionamiento maximo admisible en el eje de
accionamiento M,
Los valores indicados de M, son validos para las siguientes

Eje del husillo con chavetero

Observar el valor maximo del momento de accionamiento
= 48,6 Nm debido al efecto de entalla y la reduccion del

Mp

diametro efectivo! Tienen validez tanto el correspondiente

condiciones: valor mas pequeio del diagrama y el valor maximo del
— Funcionamiento horizontal momento de accionamiento
- Eje del husﬂlo sin chave.tero . . CKK-200 dox P dox P
— Ausencia de cargas radiales en el eje del husillo 32x32 32x32
— iObservar el momento nominal del acoplamiento utilizado!
Longitud (mm) 3250 4500
M,, del diagrama (Nm) 58,5 36,0
M, méximo (Nm) 48,6 48,6
Valor para dimensionado | (Nm) 48,6 36,0
M, (Nm)
70,0 |
32x32
60,0
— —+ - — —F "
32 x 20 — N\
50,0 i N _
32x 10 \ ' .
400 t=——v—————— < -
~N .
30,0 . .
\ \\ ~
32x5 :
200 = e e = ™~
~ ~~ \
~ * \
10,0 T~ 4
— L —
0,0
500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000 5500
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Datos técnicos

Tener en cuenta el capitulo “Célculo”.

Tamafo Husillo de | Mesa Numero Numero de opcion Masa propia movida Calculo del peso
bola de SPU para la mesa incl. SPU constante
Placa de unién Placa de unién Placa de union
sin® con? sin con sin con
dO xP Lca Lca Mca Mca kg fix kg var
(mm) (mm) (mm) (kg) (kg) (kg) (kg/mm)
CKK-200 32x5 79,5 190 sin 01 40 3,20 5,50 4,06 0,0296
1 02 - 3,40 -
2 03 - 3,60 -
3 04 - 3,80 -
2545 305 sin 11 41 5,20 8,90 4,06 0,0296
1 12 26 5,40 9,10
2 13 27 5,60 9,30
3 14 28 5,80 9,50
32x10 79,5 190 sin 01 40 3,20 5,50 4,06 0,0296
1 02 - 3,40 -
2 03 - 3,60 -
3 04 - 3,80 -
2545 305 sin 11 41 5,20 8,90 4,06 0,0296
1 12 26 5,40 9,10
2 13 27 5,60 9,30
3 14 28 5,80 9,50
32x 20 79,5 190 sin 01 40 3,20 5,50 4,06 0,0296
1 02 - 3,40 -
2 03 - 3,60 -
3 04 - 3,80 -
2545 305 sin 11 41 5,20 8,90 4,06 0,0296
1 12 26 5,40 9,10
2 13 27 5,60 9,30
3 14 28 5,80 9,50
32x 32 79,5 190 sin 01 40 3,20 5,50 4,06 0,0296
1 02 - 3,40 -
2 03 - 3,60 -
3 04 - 3,80 -
2545 305 sin 11 41 5,20 8,90 4,06 0,0296
1 12 26 5,40 9,10
2 13 27 5,60 9,30
3 14 28 5,80 9,50

Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.
1) En la version “sin placa de union”, la longitud de la mesa L, se corresponde con la distancia de canto exterior a canto exterior del eslabon de fijacion.

2) La placa de union se monta en la version de mesa “sin placa de union”.

En la version “con placa de union”, la longitud de la mesa L, se corresponde con la longitud de la placa de union.

amax = Maxima aceleracion

dy = didmetro nominal

Js = momento de inercia de la masa del sistema lineal (kgm?)
Ji = momento de inercia de translacion de la masa externa (kgm?)

kgix = constante para la parte fija de la masa

kgvar = CONstante para la parte variable en longitud de la masa

kjrx = constante para la parte fija del momento de inercia de la
masa
kjvar = constante para la parte variable en longitud del momento
de inercia de la masa
kjn = constante para la parte especifica de las masas del mo-

mento de inercia de la masa

L = longitud

Lad
Lca
Ly
m
m ca

Seff
Smax

Vmax

= longitud extra

= longitud de la mesa

= distancia central de la mesa

= peso del médulo compacto

= masa movida
= peso del sistema lineal
= momento de fricciéon del sistema

= momento de accionamiento

= paso

= carrera de seguridad

= carrera efectiva
= recorrido maximo
= velocidad maxima
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Longitud extra Longi- Momento de inercia de la masa constante Momento de | Max. Momento Velocidad
tud max. friccion aceleracion | de acciona- | max.
miento max.
Placa de union Placa de unién
sin con sin con
Lad Lad Lmax kJ fix kJ fix kJ var kJ m M Rs @max Mp Vimax
(mm) (mm) (mm) (kgmm?2) (kgmm?) (kgmm) (mm?2) (Nm) (m/s2) (Nm) (m/s)
120,5 10 2200 71,348 72,867 0,605 0,633 1,10 17,9
235,5 - 3500 71,474 - 1,20
360,5 - 4600 71,601 - 1,20
485,5 - 5500 71,728 - 1,40
120,5 70 2200 72,741 75,147 0,605 0,633 1,20
2355 185 3600 72,867 75,274 1,30
360,5 310 4700 72,994 75,400 1,30
485,5 435 5500 73,121 75,527 1,50
120,5 10 2200 76,612 82,691 0,640 2,633 1,10 30,7
235,5 - 3500 77,119 - 1,20
360,5 - 4600 77,625 - 1,40
4855 - 5500 78,132 - 1,50
120,5 70 2200 82,185 91,810 0,640 2,533 1,20
235,5 185 3600 82,691 92,317 1,30 g g
360,5 310 4700 83,198 92,823 1,50 g g
485,5 435 5500 83,705 93,330 1,60 -_g -_g
120,5 10 2200 93,299 | 117,616 0,639 10,132 1,15 50,0 ° °
2355 - 3500 95,326 - 1,30 § %
360,5 - 4600 97,352 - 1,50 2 2
485,5 - 5500 99,378 - 1,70
120,5 70 2200| 115,590| 154,092 0,639 10,132 1,25
235,5 185 3600( 117,616 156,118 1,40
360,5 310 4700 119,643| 158,145 1,60
4855 435 5500 121,669 160,171 1,80
120,5 10 2200 127,391 189,642 0,617 25,938 1,25 50,0
235,5 - 3500| 182,578 - 1,40
360,5 - 4600| 137,766 - 1,70
485,5 - 5500 | 142,953 - 1,90
120,5 70 2200| 184,455| 283,020 0,617 25,938 1,35
235,5 185 3600 189,642 288,207 1,50
360,5 310 4700| 194,830| 293,395 1,80
485,5 435 5500| 200,018| 298,583 2,00
Calculo de la longitud del L=+ 2 So+ Leg + Lag L/2 |
sistema lineal Lad/2 Smax/2 Lca Smax/2 Lad/2
Se _  Seff/2 Seff/2 Se
<—_T__>

Momento de inercia de la
masa del sistema lineal

Momento de inercia de
translacion de la masa

externa

Calculo del peso del siste-

ma lineal

Js = (kJ fix T kJ var L) 1076

Ji=mee Kym - 1076

ms=kgfix+kgvar'|-+mca
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Vision del producto

Propiedades

— Cinco tamafios adaptados con exactitud y montados sobre un perfil de aluminio compacto de precisiéon con dos patines de
bolas sobre rail integrados y pretensados

— Modulos compactos listos para el montaje y en cualquier longitud hasta Lmax.

— Para conseguir grandes longitudes de hasta 10.000 mm

— Correa dentada pretensada

— Mesas de aluminio en diferentes versiones

— Guiado inteligente de correas dentadas que protege los componentes internos

— Mantenimiento econdmico a través de una posible relubricacion centralizada (lubricacion con grasa) en ambos laterales o a
través de la mesa o bien en la cara frontal a través de una placa de conexion

— Repetibilidad hasta £ 0,05 mm

Otros destacados

Flexible gracias a las opciones seleccionables

Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union
Gran abanico de accesorios para elementos de union y borneado

Placa de caracteristicas con parametros para una puesta en marcha sencilla

Elementos de montaje

— Reductor planetario con diversas transmisiones

— Servomotores libres de mantenimiento, con freno integrado y Feedback incorporado

Interruptores (sensores magnéticos), accionamiento de los interruptores sin leva de accionamiento adicional
— Cajay conector

Portacables de aluminio para sensores

Versién/opciones de guia (cuerpo principal), mesas, placas de union

i
i
F
e EEEE R e
EESyE S
Guia (cuerpo principal) Mesas Placas de union
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Construccion

Construccion del CKR
Cabezal de accionamiento
Cuerpo principal

Correa dentada

Mesa

Cabezal tensor

abhON =

Elementos de montaje:
6 Sensor magnético

7 Portacables

8 Caja/conector

9 Placa de union

10 Brida

11 Reductor planetario
12 Motor

CKR | Médulo compacto
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Montaje del motor — montaje directo coni=1
El motor se une directamente al cabezal de accionamiento del modulo com-
pacto a través de una brida.

10

12

Montaje del motor — con reductor
El reductor planetario se monta con una brida.
La brida sirve para fijar el reductor al CKR y como carcasa cerrada para la co-
nexion. A través de esta conexion sin acoplamiento se transmite sin tensiones el
momento de accionamiento al eje del motor del médulo compacto.
Transmisiones disponibles: i =3 (en CKR-145 y CKR-200),

i=5,i=10
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Datos técnicos

Datos técnicos generales
Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.

Tamaio Mesa Valores dinamicos Cargas maximas admisibles
Placa de unién Capacidad | Momentos de carga | Momentos max. admis. Fuerzas max. admis.
de carga |dinamicos
sin? con? dinamica
Lca Lca Guia C Mt |VIL Mx max My max Mz max Fy max Fz1 max Fzz max
(mm) (mm) (N) (Nm) (Nm) (Nm) (Nm) (Nm) (N) (N) (N)
CKR-070 80 60 2360 47 7 47 7 7 1270 2360 2360
108 95 3830 77 94 77 94 51 2070 3830 3830
CKR-090 102 60 4620 125 16 112 16 16 2490 4620 4620
156 125 7505 203 244 203 244 132 4050 7505 7505
CKR-110 170 110 19720 651 136 198 32 32 3480 6000 6000
215 155 32035 1057 1361 396 510 240 5650 12000 12000
CKR-145 180 125 46800 2059 400 634 100 100 8410 14400 14400
240 190 76025 3345 3801 1267 1440 683 13660 28800 28800
CKR-200 265 190 74600 4849 1053 1375 299 299 12265 21150 21150
405 305 121185 7877 10604 2750 3701 1851 19925 42300 42300

1) En la version de mesa “sin placa de union”, la longitud de la mesa L, se corresponde con la longitud de la superficie de fijacion.
2) La placa de unidon se monta en la version de mesa “sin placa de union”.
En la version de mesa “con placa de union”, la longitud de la mesa se corresponde con la longitud de la placa de union.
3) Recorrido minimo necesario para garantizar una distribucion segura del lubricante ™ “Mantenimiento: condiciones de servicio normales”.

Si no se alcanza, consulte obligatoriamente con Bosch Rexroth.

C  =capacidad de carga dinamica m., =masa propia movida de la mesa

F, max = carga dinamica maxima en direccion y M, = momento longitudinal dinamico

F, max = Carga dinamica maxima en direccion z m, = peso del sistema lineal

kysix = constante para la parte fija de la masa M, =momento de torsion de carga dinamico

kgvar = constante para la parte variable en longitud de lamasa M, ., = momento de torsién maximo admisible en el eje x
= longitud M, ma=momento de torsion maximo admisible en el eje y
= longitud extra M, ...,= momento de torsion maximo admisible en el eje z

S,n = recorrido minimo

= longitud de la mesa s = carrera de seguridad

)

=momento de inercia de la superficie en el eje y

L

Lad

L. = longitud maxima

Lca

ly

l, = momento de inercia de la superficie en el eje z
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Longitud extra Recorrido min. | Longitud Masa propia movida Calculo del peso constante Momento de inercia de la
max. superficie

Placa de union Placa de unién

sin con sin con
Lad Lad smin3) Lmax mca mca g fix kg var Iy Iz

(mm) (mm) (mm) (mm) (kg) (kg) (kg) (kg/mm) (cm*) (cm*)

10 30 40 1500 0,12 0,23 0,50 0,00284 8,560 55,10
10 23 0,28 0,45
25 67 40 5500 0,32 0,50 0,70 0,00440 12,80 115,30
25 56 0,55 0,92
25 85 50 5500 0,52 0,90 1,27 0,00739 32,70 282,90
25 85 0,87 1,45
25 80 60 5500 0,99 1,80 2,54 0,01222 87,50 903,90
25 75 1,67 2,82
25 100 80 10000 2,40 4,60 7,83 0,02328 456,60 3316,60
25 125 4,30 7,90

Carga logica
(valores empiricos recomendados)

Segun la duracién de vida requerida, se han considerado
como logicas las cargas para F_, F_ . de hasta un 20 % de la
capacidad de carga dindmica C. Véase el capitulo “Bases de
célculo”.

No se deben sobrepasar:

— El momento de accionamiento maximo admisible

— La carga maxima admisible

- La velocidad admisible

— La aceleracion maxima admisible

Nota sobre las capacidades de carga dinamicas y momentos
El célculo de las capacidades de carga dinamicas y momentos
se basa en 100.000 m de carrera. Con frecuencia solo se basa
en 50000 m.

Para establecer una comparacion tiene validez lo siguiente:
Multiplicar por 1,26 los valores C, M, y M, conforme a la tabla.

Calculo de la longitud del sistema lineal

L=sg4z+2-s,+L,+Lg4

L ., véanse los dibujos acotados para cada uno de los tamafos

ca’

L/2

Modulo de elasticidad E del sistema lineal

Calculo del peso del sistema lineal

(ein mAntaia Aal matar cin matar)

|
Lad/2 Smax/2 Lca Smax/2 Lad/2
Se i Seff/2 Seff/2  Se,
L
I
E =70 000 N/mm?
ms= kgfix + I(gvar' L+ mca
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Datos técnicos

Datos de accionamiento
Tener en cuenta el capitulo “Calculo”.

Tamaio Reductor | Transmision Momento de Cons- Velocidad max. Mesa Masa propia movida
accionamiento |tante de
max. avance Placa de unién Placa de unién
sin? con? sin con
i M P u Vmax Lca Lca Mea Me,
(=) (Nm)|  (mm/U) (m/s) (mm) (mm) (kg) (kg)
CKR-070 sin 11 3,0 72 3 80 60 0,12 0,23
108 95 0,28 0,45
CKR-090 sin 17 8,0 90 3 102 60 0,32 0,50
156 125 0,55 0,92
CKR-110 sin 11 13,6 120 5 170 60 0,52 0,90
215 1565 0,87 1,45
CKR-145 sin 11 32,5 165 5 180 125 0,99 1,80
240 190 1,67 2,82
CKR-200 sin 17 112,7 250 5 265 190 2,40 4,60
1 con chavetero? 99,8 405 305 4,30 7,90

1) Valido para las versiones: 1 o 2 ejes de accionamiento, brida de amarre o bien brida de amarre con segundo eje.

2)
3)
)

Version con chavetero.

Fuerza maxima que puede transmitirse a través de los dientes que engranan en la polea de la correa.
4) La carga de traccion admisible de la seccion de correa (limite de elasticidad) se indica para realizar una mejor comparacion. Este valor representa el

limite de carga respecto a la deformacion plastica y no debe consultarse para el calculo del momento de accionamiento maximo admisible.

3, = Maxima aceleracion

d;  =diametro de la polea de la correa

Fpp  =Maxima fuerza de trabajo de la correa

Fu = limite de elasticidad de la correa dentada

i = transmision

k;sx = constante para la parte fija del momento de inercia de
la masa

k. = constante para la parte variable en longitud del mo-
mento de inercia de la masa

k;,, =constante para la parte especifica de las masas del

momento de inercia de la masa

L = longitud

L., =longitud de la mesa
mca K
m,, = masa externa movida
mS
M,

sistema lineal

= carrera de seguridad
= constante de avance
= velocidad maxima

<

Rs

e

< Cc »n

max

= masa del sistema lineal
= momento de accionamiento maximo admisible del

= masa propia movida de la mesa

momento de friccion del sistema (Nm)
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Momento de inercia de la masa constante Momento de | Diametro de | Tipo de Max. fuerza | Limite de Max. aceleracion
friccion la polea de la | correa de trabajo de | elasticidad
Placa de union correa la correa
sin con
k] fix k] fix k] var k] m MRs d3 Fbpa) Ft zul4 amax
(kgmm?)|  (kgmm?) (kgmm) (mm?2) (Nm) (mm) (N) (N) (m/s?)
22,32 36,77 0,0142 131,11 0,28 2292 25 AT3 260 1100 50
43,14 65,46 0,25
92,45 129,38 0,0320 205,21 0,57 28,65 35 AT3 560 1600 50
139,64 215,67 0,58
266,45 405,08 0,1364 364,81 1,04 38,20 50 ATS 705 4200 50
391,07 602,66 1,42
1024,28| 1582,85 0,3172 689,59 1,46 52,52 70 AT5 1235 4800 50
1621,61 2276,71 2,04
6140,67 | 9623,81 1,8397| 1583,24 4,55 79,58 | 100 AT10 2830 17000 50
9020,05| 14719,73 5,69
Momento de inercia de la masa del Jo=(ky g + Ky - L) - 107
sistema lineal ° X var
Momento de inercia de translacion de
la masa externa J=mge k- 1076
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Datos técnicos

Datos del reductor
Tener en cuenta el capitulo “Célculo”.

Tamaiio Reductor
Tipo Transmisiéon | Momento de aceleracion max.” | Momento de friccion basico | Max. velocidad de rotacién
(en el cabezal de salida del de salida
reductor)

i M, Mgge Nge
(=) (Nm) (Nm) (min~1)
CKR-070 PG040 5 11,00 0,50 8000
10 10,50 0,50 8000
CKR-090 PG050 5 14,00 0,50 8000
10 13,00 0,50 8000
CKR-110 PG050 5 14,00 0,50 8000
10 13,00 0,50 8000
CKR-145 PGO070 3 55,00 0,30 6000
5 40,00 0,20 6000
10 37,00 0,15 6000
CKR-200 PG090 3 125,00 0,60 6000
5 100,00 0,50 6000
10 90,00 0,40 6000
PG120 3 305,00 1,10 4800
5 250,00 0,90 4800
10 220,00 0,80 4800

1) No se pueden superar los valores limites del sistema lineal ™ “Datos de accionamiento / Bases de calculo”.
2) El diametro de las bridas de amarre se reduce con un manguito distanciador con el didmetro del eje del motor.

M = momento de aceleracion maximo admisible del reductor (en el cabezal de salida)
transmision del reductor

=z -
|

Rge momento de friccion del reductor en el eje del motor
ng, = revoluciones maximas admisibles del reductor
J,e = momento de inercia de la masa del reductor en el eje del motor
mg = peso del reductor
dge = diametro de la brida de amarre
D = diametro de eje del motor

PG = reductor planetario
momento de accionamiento maximo admisible del sistema lineal
= momento de accionamiento maximo admisible de la mecanica

<L
I
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Motor
Momento de inercia de Peso Diametro de las bridas de Diametro de eje Tipo
la masa amarre?
Jge Mge dge D
(kgm?) (kg) (mm) (mm)
0,0000041 0,31 9 9 k6 | MSK030C-0900
0,31 9 8 h6 | MSM019B-0300
0,0000041 0,31 9 9 k6 | MSK030C-0900
0,31 9 8 h6 | MSM019B-0300

0,0000055 0,77 11 9 k6 | MSK030C-0900
0,0000200 0,93 14 14 h6 | MSM031C-0300
0,0000055 0,77 11 9 k6 | MSK030C-0900
0,0000200 0,93 14 14 h6 | MSM031C-0300
0,0000055 0,77 11 9 k6 | MSK030C-0900
0,0000200 0,93 14 14 h6 | MSM031C-0300
0,0000055 0,77 11 9 k6 | MSK030C-0900
0,0000200 0,93 14 14 h6 | MSM031C-0300
0,0000300 2,20 16 14 k6 | MSK040C-0600
0,0000600 2,80 19 19 k6 | MSK050C-0600
0,0000600 2,20 19 19 h6 | MSM041B-0300
0,0000200 2,20 16 14 k6 | MSK040C-0600
0,0000600 2,80 19 19 k6 | MSK0O50C-0600
0,0000500 2,20 19 19 h6 | MSM041B-0300
0,0000200 2,20 16 14 k6 | MSK040C-0600
0,0000600 2,80 19 19 k6 | MSK050C-0600
0,0000500 2,20 19 19 h6 | MSM041B-0300
0,0001800 4,90 24 24 k6 | MSK060C-0600
0,0001600 5,42 MSK076C-0450
0,0001600 4,90 24 24 k6 | MSK060C-0600
0,0001600 5,42 MSK076C-0450
0,0001400 4,90 24 24 k6 | MSK060C-0600
0,0001600 5,42 MSK076C-0450
0,0006900 9,50 32 24 k6 | MSK076C-0450
0,0005600
0,0005100

Momento de accionamiento maximo admisible M_ .,

El valor minimo del momento de accionamiento admisible de todos los componen- M M

M, oo = Minimo (—; _ip_)

tes mecanicos del sistema completo determina el momento maxima admisible de la

mecanica.
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Calculo

Bases de calculo

Cargas maximas admisibles
Duracién de vida de la guia lineal

Dimensionado del accionamiento

Bases

Dimensionado del accionamiento en el punto de referencia Eje del motor

Preseleccion del motor a grandes rasgos

Ejemplo de calculo

Bases de calculo

78
79
79

80
80
81
83
84

Carga

Accionamiento del sistema completo

Configuracion

Modulo compacto

>

Elementos de
transmision

Motor

A

Regulador

\

-

Para la evaluacion y el dimensionado correcto de una aplicacion se requiere un examen estructurado del sistema completo.
La base para el sistema completo forma la configuracion. Esta constelacion entre el sistema lineal, el elemento de transmision

(reductor o directamente sin elemento de transmision) y el motor puede solicitarse segun el catalogo.
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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”, en la pagina 70. Los valores que se detallan dependeran del sistema, es decir, estos
limites tienen su origen no solo en la capacidad de carga de los rodamientos, sino que en los mismos también se incluyen los de

la construccioén o los del material relacionado.

Condicidn “para cargas combinadas

Duracion de vida de la guia lineal

IF,l . M

[F,|
FoYE ot tm . ™

y max z max X max y max

Z max

M), M

Para calcular la duracion de vida de los distintos elementos del sistema lineal se deberan utilizar las siguientes férmulas. El ele-
mento relevante para la duracion de vida de un sistema lineal con accionamiento por correa dentada suele se la guia lineal.

A Los datos para los calculos de la duracion de vida del sistema lineal se determinan utilizando el valor para la dura-

cion de vida de la guia lineal.

La guia lineal del sistema lineal debe soportar las cargas y, eventualmente, todas las fuerzas posibles durante los procesos.

Carga combinada equivalente de la guia

Duracién de vida nominal
Duracion de vida nominal en metros

Duracién de vida nominal en horas

M M~ IM,|
Fcomb=|Fy|+|Fz|+ C |m1:|+ C W_ +C MZ

L

3
L=(£2) 100
Fcomb
L
Lh_3600-vm

VI'T'I

capacidad de carga dinamica (N)
carga equivalente combinada (N)
carga por una fuerza resultante

en direccién y (N)

carga por una fuerza resultante

en direccion z (N)

duracion de vida nominal (m)

duracion de vida nominal (h)

momento longitudinal

dinamico (Nm)

momento de torsion de

carga dindmico (Nm)

momento de torsion

dinamico en el eje x (Nm)

momento de torsion

dinamico en el eje y (Nm)

momento de torsion

dinamico en el eje z (Nm)
= velocidad media (m/s)

diversiaTec
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Dimensionado del accionamiento

Conceptos basicos

Para el dimensionado del accionamiento
de todo el sistema se debera separar la
parte mecanica del accionamiento en si.
La parte mecanica incluye los compo-
nentes del sistema lineal y los elementos
de transmision (reductor o directamente
sin elemento de transmision). Aqui tam-
bién se debera considerar la carga.
Como accionamiento eléctrico se con-
sidera la combinacion motor-regulador
con sus datos de potencia correspon-
dientes.

El dimensionado del accionamiento
eléctrico se realiza sobre el eje del motor
(punto de referencia).

Para el dimensionado del accionamien-
to se deberan considerar los valores
limite, asi como los valores basicos. Para
proteger los componentes mecanicos
se deberan respetar todos los valores
limite.

Datos técnicos y simbolos de la mecanica

Accionamiento del
sistema completo

Mecanica

Carga

|| Modulo compacto [

Elementos de
transmision

Motor

Regulador

Dimensionado del accionamien-
to en el punto de referencia
Eje del motor

Para cada componente (sistema lineal, reductor) se encuentran los correspondientes valores limite maximos del momento de ac-
cionamiento y de la velocidad, asi como los valores basicos para el momento de rozamiento y el momento de inercia de las masas

w “Datos de accionamiento” en la pagina 70.

Los siguientes datos técnicos y sus correspondientes simbolos son considerados dentro del célculo del dimensionado de la parte
mecanica. Los datos que se encuentran en las tablas siguientes se encuentran en el capitulo “Datos técnicos”, o bien se determi-
nan por las formulas de acuerdo a las descripciones de las siguientes paginas.

Mecanica
Carga Sistema lineal Elemento de transmision
Reductor
Momento del peso (Nm) M - -
Momento de friccion (Nm) —4 Mg Mgge
Momento de inercia de la masa (kgm?) J» J2 1.0
Velocidad max. admisible (m/s) - Vi —
Revoluciones max. admisibles (min) - n" e
Momento de accionamiento max. (Nm) _ M9 M. 9
admisible P 9

1) Determinar el valor segun la férmula

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

3) Valor de la tabla

5

4) Las fuerzas adicionales durante el proceso se consideran como momentos de carga
) En caso de montaje en vertical: Determinar el valor segun la formula

diversiaTtee
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Dimensionado del accionamiento en el eje del motor (punto de referencia)

Para el dimensionado del accionamiento se deberan determinar todos valores de los componentes mecanicos existentes en el
sistema completo, reducidos al eje del motor. Para una combinacion de componentes mecanicos, dentro del sistema completo,
se determina en cada caso un valor para:

- Momento de friccion Mg

- Momento de inercia de la masa J,

- Velocidad maxima admisible v, ., (revoluciones maximas admisibles n
— Momento de accionamiento maximo admisible M

mech)

mech

Determinacién de los valores para la mecanica contenida en el sistema completo, respecto al punto de referencia Eje del motor

Momento de friccion My

En caso de montaje directo del motor M. =M
. R Rs
(sin reductor)

En caso de montaje del motor a través M
Mg = Mg, +—=
del reductor R Rge

Momento de inercia de la masa J,

En caso de montaje directo del motor ] =1 +J
. ex s t
(sin reductor)

En caso de montaje del motor a través U_+1)

— s t
del reductor Jex - Jge + i2

Determinacion del momento de inercia de J=(k . +k._ -L)10-6
la masa del componente del sistema lineal s Tk T Mvar
Determinagidn del momento de inercia J=m, -k -10°
de translacion de la masa externa
i = transmision del reductor =)
Jo« = momento de inercia de la masa de la mecanica (kgm?)
Jee = momento de inercia de la masa del reductor en el eje del motor (kgm?)
Jg = momento de inercia de la masa del sistema lineal (kgm?)
J, = momento de inercia de translacion de la masa externa referido al eje de
accionamiento del sistema lineal (kgm?2)
ki = constante para la parte fija del momento de inercia de la masa (kgmm?)
ym = constante para la parte especifica de las masas del momento de inercia
de la masa (mm?)
var = Constante para la parte variable en longitud del momento de inercia
de la masa (kgmm)
L = longitud del sistema lineal (mm)
m,, = masa externa movida (kg)
Mg = momento de friccion en el eje del motor (Nm)
Mg, = momento de friccion del sistema (Nm)
Mgge = momento de friccion del reductor en el eje del motor (Nm)
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Dimensionado del accionamiento

Velocidad maxima admisible v, .

1 0 bien revoluciones maximas admisibles n

mech

El valor minimo de las velocidades admisibles de todos los componentes mecanicos del sistema completo determina la velocidad maxi-
ma admisible de la mecanica. Este valor debera ser considerado como limite de accionamiento durante el dimensionado del motor.

Velocidad maxima admisible
En caso de montaje directo del motor
(sin reductor)

En caso de montaje del motor a través
del reductor

Revoluciones maximas admisibles
En caso de montaje directo del motor
(sin reductor)

En caso de montaje del motor a través
del reductor

Momento de accionamiento maximo admisible M

Vv = v — n - -d

mech max mech 1000 - 60
v _ n - -dg

mech i-1000 - 60

_ V..+i-1000 - 60 B
Mech = P .d3 Niech = np
Nech = MiNimo (np i nge)
v, - 1000 - 60
n. .=

7 -dg

mech

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

sionado del motor.

En caso de montaje directo del motor
(sin reductor)

En caso de montaje del motor a través
del reductor

mech —

M

mech

M
=m|’nimo(~i‘3—e; Tp)

M

A Si se examina todo el 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 sistema completo.

iSi el momento del motor esta sobre el valor limite de la mecanica (M,,.,,), este dltimo limitara al primero!

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)

diametro de la polea de la correa

transmision del reductor

revoluciones maximas admisibles del reductor

revoluciones maximas admisibles de la mecanica

revoluciones maximas admisibles del sistema lineal

momento de aceleracion maximo admisible del reductor

(en el cabezal de salida

momento de accionamiento maximo admisible del sistema lineal
momento de accionamiento maximo admisible de la mecanica
relacion entre la longitud de una circunferencia y su diametro
velocidad maxima admisible del sistema lineal

velocidad maxima admisible de la mecanica
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Preseleccion del motor a grandes rasgos
Una preseleccion del motor a grandes rasgos puede considerarse segun las siguientes condiciones.

Condicioén 1:
Las revoluciones del motor deberan ser superiores o iguales a las revoluciones requeridas de la mecanica (hasta el valor limite
maximo admisible).

max mech

Condicion 2:

Consideracion de la relacion entre el momento de inercia de las masas de la mecanica y del motor. La relaciéon de los momentos
de inercia sirve como indicador de control de calidad para una combinacién motor-regulador. El momento de inercia de las ma-
sas del motor esta directamente relacionado con el tamafio del motor.

Relacion de los momentos de inercia de J
la masa V= J—_EXJ—

m br
Para la preseleccion, con un buen control de calidad, se pueden utilizar los siguien- Campo de aplicacién v
tes valores de la practica. Aqui no se trata de limites fijos, ya que los valores por Manipulacion <6,0
encima de estos limites requieren una mayor observacion de la aplicacion. Mecanizado <15

Condicioén 3:

Estimacion para la relacion del momento de accionamiento entre el momento de carga estatico y el momento continuo del motor.
La relacion del momento de accionamiento debe ser menor o igual al valor empirico de 0,6. Debido a esta condicion se deberan
considerar aun los faltantes valores dinamicos de un perfil de movimiento exacto con los momentos necesarios del motor.

Relacion del momento de accionamiento M

—stat <06

M, '

Momento de carga estatico

Mstat = MR + Mg
Momento del peso

dy-(m_+m_)-

iSoélo para un montaje en vertical! Mg =3 (2‘300 - ica) 9

En el capitulo ™ “Configuracion y pedido” se pueden configurar varios sistemas lineales en diferentes tamafios de manera estan-
dar, incluyendo reductor y motor, utilizando las diferentes opciones. Si se cumplen las condiciones mencionadas mas arriba, se
puede comprobar si el tamafo del motor estandar, de la configuracion seleccionada, se adecua a 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 revolucio-
nes. Para un célculo exacto del accionamiento eléctrico con el perfil de movimiento se deberan extraer los valores del rendimiento
del catalogo “IndraDrive Cs" e “IndraDrive C".

Para proteger a la mecanica contra eventuales dafios, se deberan respetar los valores limite para la velocidad, para el momento
de accionamiento y la aceleracion.

d; = diametro de la polea de la correa (mm) M, = momento continuo del motor (Nm)
g = aceleracion de la gravedad (= 9,81) (m/s?) M, = momento de friccion en el eje del motor (Nm)
i = transmision del reductor -) M, = momento de carga estatico (Nm)
J, = momento de inercia de la masa del freno de motor (kgm?) N = revoluciones maximas del motor (min")
J, = momento de inercia de la masa de la mecanica (kgm?)  n__, = revoluciones maximas admisibles de la mecanica (min™)
J,, = momento de inercia de la masa del motor (kgm?) V= relacion entre los momentos de inercia de las masas
m.,, = masa propia movida de la mesa (kg) del sistema completo y del motor =)
m, = masa externa movida (ka)

M, = momento del peso en el eje del motor (Nm)

R999001221 (2016-04), Bosch Rexroth AG
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Ejemplo de célculo

Datos iniciales

En una tarea de manipulacion se debera
mover en forma horizontal, y por una dis-
tancia de 1000 mm, una masa de 25 kg
a una velocidad de 1,5 m/s. Debido a los
datos técnicos y a las condiciones de
montaje se ha elegido lo siguiente:

Modulo compacto CKR-145

— Longitud de la mesa =190 mm

— Con placa de union

— Montaje del motor a través de reduc-
tor planetario, i=5

— Con servomotor de AC MSK 040C
sin freno

Calculo de la longitud 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 emergencia
y que se calcula para el dimensionado
exacto del accionamiento eléctrico).

Momento de friccion M

Momento de inercia de las
masas J_,

1000 mm

L = sutLlatly
Constante deavance: u = U i_=1
i
= 7125 =33 mm
Carrerade seguridad: s, = 2-u=2-33=66mm
Recorrido maximo: Smax = Set2°S,
1000 + 2-66 = 1132 mm
Longitud: L = 1132+190+ 75=1397 mm
Mg = Mgy + Mg,
Modulo compacto: Mg, = 2,04 Nm
Reductor: Mgge = 0,2 Nm
Momento de friccion: Mg = 0,2 + 2’34 =0,61 Nm
- (g +1J)
Jex - Jge +=s D !
Modulo compacto:  J; = (kjg +kj, - L) - 107®

Masa externa: J;

Momento de inercia: J,,

= (2276,71 + 0,317 - 1397) - 1076

= 2719,838 - 1076 kgm?

= m, -k, -107°

= 25-689,59-107°

= 17239,75 - 1078 kgm?

— 0. 10-6 + (2719,838 1076 + 1723975 - 10-5)

= 818,383 - 1076 kgm?

ex

52
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Revoluciones maximas
admisibles n .,

(montaje del motor a través del reductor,
sin considerar el motor)

Valor limite de la mecanica

Velocidad maxima admisible
Vmech .

(montaje del motor a través del reductor,
sin considerar el motor) Valor limite de la
mecanica

Revoluciones maximas admisi-
bles c_ie la aplicacion n_ .,
(montaje del motor a través del reductor,
sin considerar el motor) Valor limite de la
aplicacion

Momento de accionamiento
maximo admisible M,
(montaje del motor a través del reductor,
sin considerar el motor) Valor limite de la
mecanica

CKR | Médulo compacto
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Nmech = Minimo (np i nge)
Médulo compacto: n = (Vngy - 1000 - 60)
P n-dg
= (5-1000-60)
n-52,52
= 1818 min~!
Reductor: Nge = 6000 min™
Revoluciones Nrech = Minimo (1818 - 5 ; 6000)
maximas admisibles: .
= minimo (9090 ; 6000)
= 6000 min~!
v — (nmech U d3)
mech i-1000-60
Velocidad v, = (8000-m-5252)
maximas admisibles: 5-1000 - 60
= 3,3m/s
Velocidad: Viesh = 1,5 m/s
Revoluciones: n — (1,5-5-1000-60)
' mech n-52,52
= 2727 min™!

Médulo compacto:
Reductor:

Momento
de accionamiento:

M_ M
minimo (—igg; _ig)
32,5 Nm
40 Nm
minimo (~5~ ;=g
minimo (8 ; 6,5)
6,5 Nm
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Ejemplo de célculo

Verificacion de la preseleccion
del motor

Motor seleccionado:

MSK 040C sin freno

Condicién 1:
Revoluciones: Npax 2 N
6000 > 2727 Condicion cumplida — seleccion del motor en orden
Condicion 2:

Relacion de los momentos de inercia de la masa:

Inercia del motor:

Inercia del freno:

Relacion de los momentos de inercia de la masa:

Condicion para manipulacion:

J

V= __Tex_
Jo

J,= 1401078 kgm?

J =

o= 0kgm? (sin freno)

v — 818,383-10°®
140- 1076
= 585
V< 6

5,85 < 6 Condicién cumplida —
seleccion del motor en orden

Condicioén 3:

Relacion de los momentos de accionamiento:

Momento de carga estatico:

Momento continuo del motor:

Relacion de los momentos de accionamiento:

L <0,6
M,
Mgt = Mg+ Mg (posicion de

montaje horizontal My = 0)

= 0,61 Nm
My = 27Nm
081 _ 903
2,7

0,283 < 0,6 Condicion cumplida —
seleccion del motor en orden

Las tres condiciones cumplidas "™ el motor seleccionado es apropiado para la

aplicacion.
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Moédulo compacto CKR-145

Longitud L = 1397 mm
Recorrido maximo Smax = 1132 mm
Longitud de la mesa L, = 190 mm

Accionamiento por correa dentada

Sin placa de union

Montaje del motor a través de reductor planetario, transmision i =5
Preseleccion del motor:  MSK 040C sin freno

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 fricciéon Mg = 0,61 Nm

Momento de inercia de la masa J, = 818,383 1076 kgm?
Velocidad Vieoh = 1,5 m/s (n . = 2727 min~)
Valor limite para el momento

de accionamiento M ech = 6,5 Nm

m [El momento del motor (por parte del accionamiento) debera estar limitado en
6,5 Nm!
Valor limite para la aceleracion 8, = 50m/s?

Valor limite para la velocidad Vo = 3,3m/s (n

= in-1
mech = 6000 min~")
Tras calcular el recorrido de parada de emergencia 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 040C, se pueden adaptar otros motores con
dimensiones idénticas pero sin exceder los valores limite determinados.
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CKR-070 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKR-070-NN-1, ... mm
Lca
estandar |taladros de |sin para sin placa de union con placa de union
centrado? | chavetero | reductor® L= L, =

Version i=1 80 mm 108 mm 60 mm 95 mm
S MAO1 - derecha

= -

2 g

©

e

2

g [MAO1 - izquierda

©

35 02

0

[im}

01 03 04 - 01 02 40 M

(]

= 06

©

£

©

)

©

©

= 07

o

S o1 03 | 04 - 08

©

3

e

o

S 01 02 40 M
o

g

5
s 01 03 04 - 09

L, = longitud de la mesa
i =transmisién

1) Caélculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
2) Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcion 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal
Opcidn 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,
3) Juego de montaje para montaje del reductor

Cabezal de accionamiento con eje de accionamiento adicional

En las ejecuciones MAO5, MAO6, MG10 y MG 11 se encuentra disponible un segun-
do eje de accionamiento, luego de retirar los tornillos y la tapa de proteccion.
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Montaje del motor# Motor® Sistema de conmutacion® Documentacion®
e =
by

Reductor para motor

=0 i=10 sin freno ‘ con freno

sin interruptor
sin portacables 00
sin caja/conector
00 00
Sensor magnético
Sensor REED 21 01
Sensor Hall PNP cerrado 22
Sensor Hall
23
PNP abierto
Portacables 25
Caja/conector 28
02
11 12 MSK 030C 84 85 Sensor magnético con conector?
Sensor REED 58
Sensor Hall PNP cerrado 59
23 24 MSM 019B 134 135

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).

Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo ™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores MSM”
Para mas informacion, consulte ™ capitulo “Sistema de conmutacién”.

El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable
incl. pasador roscado

Protocolo de medicién:

01 = protocolo estandar

02 = medicion del momento de friccion

(véase también el capitulo “Documentacion”)

N o O
—_ = =

)

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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CKR-070

Esquemas acotados

Lad2

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

Smax/2

Smax/2 __Ladp

Se  Seff/2

36

Seff/2 | Se

42

2
&

163
’
5 <
uff\

(cant. 8) 18

L/2

26,5H7

3 prof.

a) Taladro de lubricaciéon en ambos lados (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-D 4
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

Para la placa de union,

21 véase capitulo “Fijacion”
| —/ — H [~
TSRS ST A

. | — QC)\ S -~ -
. T Loy
7 ‘ 7 \
e zzrzzy] )
| {_-/' "g»
7 <

70

(Tamafio)

48

95
B <P
1,3
[T}
0
[Te]
0

3,2

Para portacables, caja

2,8

Para la fijacién con bridas
de apriete

B-
K a
o
Ka
e
-
Ka
Ka
5
>
e

G-
K a
o
Ka
e

Guia (cuerpo principal)

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

Placas de union

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
MAO1 / MAO2 MAO5 / MAO6 MG10 / MG11 X
| 36 | | 36 X
—— ‘ ‘ @8y o~
& &) LT
" ol
X 2
\ \ T
8
g
R
226,5H7
_ mL —— F
0
v i []
28, o1oH7 | & *‘ b
12 prof. -
Versién Motor Medidas (mm)
D Lge L,
sin freno | con freno
MG10/MG11|MSM 019B 38| 91,0 92,0 122,0
MSK 030C 54| 91,0 188,0 213,0
Para obterner mas informacion y consultar las medidas,
véase el capitulo “Motores”
Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrerade seguridad
— ) Snax =  recorrido maximo
|L =Sei +2° 8 F Lo + Lag | s = carrera efectiva
L = longitud
Carrera efectiva L, = longitud de la mesa
L,y = longitud extra
| Seff = Smax~ 2" So L, = longitud del reductor
L, = longitud del motor
Mesa Longitud extra
Placa de unién Placa de union
sin con sin con
Lca Lca Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm)
80 60 10 30
108 95 10 23

Ejemplo para el célculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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CKR-070 opciones de guia/mesa Esquemas acotados

Guia (cuerpo principal)

Opcidén 01 / estandar

B = |

C

|

\

|

| a
|

\

|

|
—
}Q_':‘" L5

=== £==3 £
LRSS
o’ I

Opcion 03 / con taladros de centrado

@7H - 1,6 prof. M3 - 6 prof. (cant. 6)

(min.10) 40 £ 0,01 20

Xx 40

Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado

5 x @717 - 1,6 prof. 7H8 - 1,6 prof.

20 40 + 0,01 60 |20
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union

Opcién 01 /L, =80 mm Opcién 02 /L, =108 mm
65
M3 - 6 prof. (cant. 8) 40
M3 - 6 prof. (cant. 4) 9% @3H7 - 6 prof. (cant. 2) 15
|
A [ I A [ :
| | / | | /
[ | ] [ w - ]
o { (S — & / o { D 1 P v
L I D e e %%W’T 2| \ B e o1 |
i ¢ 4 7 I N & % AR A A A ]
\ | \ ! |
! |
| B | | B |
! ; ] { ! ]
LCa Lca
A Lado de accionamiento
B Posibilidad de lubricacion con grasa; tapado con un pasador roscado M4
Mesa con placa de unién?
Opcion 40 /L, =60 mm Opcion 41 /L, =95 mm

1) Para los esquemas acotados de la placa de union, véase el capitulo “Placas de union”

di\ QIrs3iqaTEC

TECHNOLOGY MOTION



94 Médulo compacto | CKR

CKR-090 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKR-090-NN-1, ... mm
estandar | Taladros sin con para sin placa de union | con placa de union
de centra- |chavetero | chavetero | reductor® L = L =
doz) ca ca

Version i=1 i=1 102 mm | 156 mm | 60 mm | 125 mm
o |MAO1 - derecha
5
£
o
s
2 01 03
3
©
o
©
0
i

01 03 04 - 01 02 40 41
o
S
£
©
(] 06 -
©
]
S
o
o)
Q
2
£
o 01 03 04 06 - - 01 02 40 41
i
c
o
=
]
i3]
=]
el
9
E 01 03 04 - - 08 01 02 40 41
10}
i
[=
o
=

L, = longitud de la mesa
i =transmisién

1) Caélculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
2) Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcion 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal
seleccionable hasta la longitud L <2000 mm
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,
3) Juego de montaje para montaje del reductor

Cabezal de accionamiento con eje de accionamiento adicional

En las ejecuciones MA05, MA06, MA10, MA11, MG 10 y MG11 se encuentra dis-
ponible un segundo eje de accionamiento, luego de retirar los tornillos y la tapa de
proteccion.

2 7

cﬁ 1
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Montaje del motor#

Motor®

CKR | Médulo compacto

Sistema de conmutacién®

95

Documentacion®

Accionamiento directo | Reductor para motor
i=1 i=5 ‘ i=10 sin freno ‘ con freno
sin interruptor
sin portacables 00
00 _ 00 sin caja/conector
Sensor magnético
Sensor REED 21 01
Sensor Hall PNP cerrado 22
Sensor Hall PNP abierto 23
Portacables 25
Caja/conector 17
01 - MSK 040C 86 87 : 02
Sensor magnético con conector®
Sensor REED 58
Sensor Hall PNP cerrado 59
11 12 | MSK 030C 84 85
31 32 |MSM031C 138 139

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).
5) Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo ™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores

MSM”

N O
— =

)

01 = protocolo estandar

02 = medicion del momento de friccion

(véase también el capitulo “Documentacion”)

Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.

El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable
incl. pasador roscado

Protocolo de medicion:

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.

diversiaTec

TECHNOLOGY MOTION



96

CKR-090
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Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

(Tamafo)

Lad2_, . Smaw2 Lea Smax/2 . Laan
‘ ‘ Se Seff/2 Seffl2 | Se
49,5
n
® \
ol N 7 T T T T T T T T T T X\* ''''''''''''''''''''''''''''''''' T i
9{ | L J
i
40 L/2 a)
‘ 28 L

M4 - 8 prof. :
(cant. 4) 59
a) Taladro de lubricacion en ambos lados (lubricacion con grasa):

Engrasador tipo embudo DIN 3405-D 4

Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

Para la placa de union, véase capitulo “Fijacion”
3,2 1x45°
A ~ B 1
/ it N’ 4»4"73
VAI) N\ @ 7]
© —— \ (‘_4’_\
_ < ol A N
o J 3 <
o] @ \%
@ 9 13 2%,
i 4»2«
I

Para portacables, caja Para la fijaciéon con

bridas de apriete

B-
&5

¢

¢

g5

-

g5

¢y

G-
&5

¢

¢

g5

Guia (cuerpo principal)

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

Placas de union

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
MAO1 / MAO2 MAO5 / MAO6 MA10 / MA11 MG10 / MG11 X
59 .59, X X
| | | \ — @104
+ :: -, N
Y (S L1
X 2 { { 2 Jloser
[ [
o o
-
3 8 51
L } ;
h=18 @ ;
K __ﬁ b oD 1 r‘_—,
~ 210, oo
Version Motor
sin freno | con
freno
MA10, MA11 |MSK 040C 82| 34,5 - 185,5 2155
MG10, MG11 |MSK 030C 54| - 91,0 188,0 213,0
MSM 031C 60| - 111,0 98,5 135,0

Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”

Calculo de la longitud del sistema lineal

[L=s4+2-s, + L, +L

(2]
@
Il

carrera de seguridad
recorrido maximo

»

3

2
Il

s, = carreraefectiva
L = longitud
Carrera efectiva L, = longitud de la mesa
L,y = longitud extra
| Seff = Smax~ 2" So | L, = longitud del reductor
L, = longitud del motor
Mesa Longitud extra

Placa de unién

Placa de unién

sin con sin con
Lca Lca Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm)
102 60 25 67
156 125 25 56

Ejemplo para el calculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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CKR-090 opciones de guia/mesa Esquemas acotados

Guia (cuerpo principal)

Opcidén 01 / estandar

Opcion 03 / con taladros de centrado

@97 - 2.1 prof. M4 - 75 prof. (cant. 6)

(min.10) 40 %+ 0,01 20

X x40

Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado

5 x @9H7 - 2.1 prof. 9H8 - 21 prof.

20 40 + 0,01 60 |20
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union

99

Opcién 01 / L, =102 mm

M4 - 8 prof. (cant. 4) 27 D4H7 - 8 prof.
| (cant. 2)
I I ]

|
A |
|

b & O &

Ql E EE——— ] -

> o/ o €]
B” |
|
l

Lca

Opcién 02 / L, =156 mm

92
65

M4 - 8 prof. (cant. 8) @4H7 - 8 prof,
38 (cant. 4)

A Lado de accionamiento

B Posibilidad de lubricacion con grasa; tapado con un pasador roscado M4

Mesa con placa de unién?

Opcién 40/ L_, =60 mm

Opcién 41 / L, =125 mm

1) Para los esquemas acotados de la placa de union, véase el capitulo “Placas de union”

di\ QIrs3iqaTEC

TECHNOLOGY MOTION



100 Mddulo compacto | CKR

CKR-110 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKR-110-NN-1, ... mm
Lca
estandar | Taladros de |sin con para sin placa de unién | con placa de union
centrado? chavetero | chavetero | reductor® L, = L, =

Version i=1 i=1 170 mm | 215 mm | 110 mm | 155 mm
o |MAO1 - derecha
]
£
©
s
2 01 03
Q
©
[}
T
9
)

01 03 04 - 01 02 40 4
o
S
£
©
(] 06 -
©
©
il
o
o
5]
o
£
o 01 03 04 06 - - 01 02 40 41
o]
=
o
=
5 MG11 - izquierda
©
=)
el
9
g 01 03 04 - - 08 01 02 40 4
(]
g
(=
o
=

L, =longitud de la mesa
i =transmision

1) Célculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcion 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal seleccionable hasta la longi
tud L <2000 mm
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L
3) Juego de montaje para montaje del reductor

N
-

Cabezal de accionamiento con eje de accionamiento adicional N §

En las ejecuciones MA05, MA0B, MA10, MA11, MG10 y MG 11 se encuentra dis-
ponible un segundo eje de accionamiento, luego de retirar los tornillos y la tapa de
proteccion.

A A

Lz
= 67
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Sistema de conmutacion®

101

Documentacion®

Accionamiento directo | Reductor para motor
i=1 i=5 ‘i=10 sin freno ‘con freno
sin interruptor
sin portacables 00
00 sin caja/conector
Sensor magnético
Sensor REED 21 01
Sensor Hall PNP cerrado 22
Sensor Hall PNP abierto 23
Portacables 25
Caja/conector 17
01 - MSK 050C 88 89 02
Sensor magnético con conector?”
Sensor REED 58
Sensor Hall PNP cerrado 59
11 12 | MSK 030C 84 85
- 21 22 | MSK 040C 86 87
31 32 |MSM031C 138 139

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo

“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).

5) Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo ™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores

MSM”

N O
— =

incl. pasador roscado

)

Protocolo de medicién:
01 = protocolo estandar
02 = medicién del momento de friccion

(véase también el capitulo “Documentacion”)

Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.

El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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CKR-110 Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

Ladia_, Smax/2 Lea Smax/2 ‘ Lads2
Se | Seff/2 Seff/2_ Se
42H7
60,5
2 prof. <—>‘
|
m
ol | [, = o B .
0wl o
4
3 1
| a)
45 L/2
M5 - 10 prof. L33 L
(cant. 4) 66
a) Taladro de lubricacion en ambos lados (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-A M6
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.
Para la placa de union, véase capitulo “Fijacion”
46
RG] 25
o o A 32 B —
‘ ‘ — o
© Jos /
[ o o © o ~
< | © ol \/ B o)
/
4,8
(Tamano) .
Para portacables, caja Para la fijacion con

bridas de apriete

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

B-
K a
o
Ka
e
-
Ka
Ka
5
>
e

K a
¢
Ka
e

G-

Placas de union

Guia (cuerpo principal)

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
MAO1, MAO2 MAO05, MAO6 MA10, MA11 MG10, MG11 X
66 66
= X X
| | AN [~ @14y 2
* N * N\ -
V(@N ) i
N? ‘@4‘2H7‘
X 8 { o
\ \ = .
o -
A = 5 E{
L) | ) 0] :
0 0D - I::I
0 | —h=8 -
i ‘-j o o214 K —=
© ud ‘ oD
Versién Motor Medidas (mm)
D L  Lge|lm
sin con
freno freno
MA10, MA11 [MSK 040C 82| 46,0 - 185,5 2155
MG10, MG11 [MSK 030C 54| - 93,5 188,0 213,0
MSM 031C 60| - 93,5 98,5 135,0
Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”
Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrerade seguridad
— ) Snax =  recorrido maximo
| L=Ser 278+ Log + Loy | s = carrera efectiva
L = longitud
Carrera efectiva L, = longitud de la mesa
L,y = longitud extra
| Seff = Smax~ 2" So | L, = longitud del reductor
L, = longitud del motor
Mesa Longitud extra
Placa de union Placa de union
sin con sin con
Lca Lca Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm)
170 110 25 85
215 155 25 85

Ejemplo para el calculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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CKR-110 opciones de guia/mesa Esquemas acotados

Guia (cuerpo principal)

Opcidén 01 / estandar

Opcion 03 / con taladros de centrado

‘ @9H7 - 21 prof. M5 - 9 prof. (cant. 6) 35 35 30 |
] ]
| N S S s :
\ \ | :3
| | | | | | | | | | 9N
T f%97ff(i}ff*Gi}ff{Pffféi}ffféi}ff{i)ffféi}c» f(i)fff{‘}fffé‘}f ******* r T [ N
7—4)— - —:i: . —:i:—— - fem
(min.10) 40 £ 0,01 20
Xx 40
Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado
5 x @9H7 - 2,1 prof. 9H8 - 2 1 prof. |
\ i
i |
| O
Wy
_‘ | \ | | f:
| L0000 00— > —— e - -
\ \ \ o
o
iy
20 40 £ 0,01 60 20
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union

Opcién 01 / L, =170 mm Opcién 02 / L, =215 mm
135
M5 - 10 prof. 85 @617 - 6,5 prof.
M5 - 10 prof. (cant. 4) 26" - 6,5 prof. (cant. 8) (cant. 4)
50 (cant. 2) 35
I
S o
J Fo—070° & J o000  2000% 4
D) 2 @ L o

[ O gigs ; O 5s8s 260 ] ;
| B | | | B |
\ | \ ]

415 Lea \

Lca

A Lado de accionamiento
B Posibilidad de lubricacion con grasa; tapado con un pasador roscado M4

Mesa con placa de unién?

Opciéon 40 / L, =110 mm Opcion 41 /L, =155 mm

1) Para los esquemas acotados de la placa de union, véase el capitulo “Placas de union”
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CKR-145 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud? Guia Accionamiento Mesa
CKR-145-NN-1, ... mm

estandar | Taladros de Sin con para sin placa de unién | con placa de unién
centrado? | chavetero| chavetero | reductor® L, = L,=

Version iI=M =1 180 mm | 240 mm | 125 mm | 190 mm
2

(=

2

£

©

s

.0 01 03

3

©

o

T

90

i

01 03 04 - 01 02 40 M

2

&

£

©

) 06 -

°

©

S

o

MA10 - derecha|MA11 - izquierda

o
Q

<

£

.20 % 01 03 04 06 - - 01 02 40 41
D

c

o

=

o |MG10 - derecha
©

8 S
©

J
g 01 03 04 - - 08 01 02 40 4
p

O
=

o
=

L, = longitud de la mesa
i =transmisién

1) Caélculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
2) Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcion 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal seleccionable hasta la longi
tud L <2000 mm
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
Seleccionable desde la longitud L > 300 mm hasta la longitud L.,
3) Juego de montaje para montaje del reductor

Cabezal de accionamiento con eje de accionamiento adicional

En las ejecuciones MA05, MA0B, MA10, MA11, MG10 y MG 11 se encuentra dis-
ponible un segundo eje de accionamiento, luego de retirar los tornillos y la tapa de
proteccion.
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Montaje del motor#

Motor®

CKR | Médulo compacto

Sistema de conmutacion®

107

Documentacion®

Accionamiento directo | Reductor para motor
i=1 i=3 ‘i=5 ‘i=10 sin freno ‘confreno
sin interruptor
sin portacables 00
00 sin caja/conector
Sensor magnético
Sensor REED 21 01
Sensor Hall PNP cerrado | 22
Sensor Hall PNP abierto 23
Portacables 25
Caja/conector 17
01 - MSK 060C 90 91 : 02
Sensor magnético con conector?”)
Sensor REED 58
Sensor Hall PNP cerrado | 59
10 1 12 MSK 040C 86 87
- 40 41 42 |MSK 050C 88 89
30 31 32 |MSM 041B 140 141

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).
5) Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo ™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores

MSM”

N O
— =

incl. pasador roscado

)

Protocolo de medicion:

01 = protocolo estandar

02 = medicion del momento de friccion

(véase también el capitulo “Documentacion”)

Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.
El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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108 Maddulo compacto | CKR

CKR-145

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

Esquemas acotados

Lad/2 ‘ Smax/2 Lca o Smax/2 ) Lad/Z
| Se | Seff/2 Seff/2 Se |
49H7
— ‘ 71,5
2,5 prof.
I, ] J
PN :
S
e e |
8 1IN
45 L/2 a)
M6 - 12 prof. DO L
(cant. 4) !
64
a) Taladro de lubricacion en ambos lados (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-A M6

Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

Para la placa de unién, véase capitulo “Fijacion”

62

' "iiﬁg)ﬂ_‘i" '

85

65

Para portacables, caja

Para la fijacion con
bridas de apriete
Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

B-
K a
¢

¢

o
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-
g5

b

G-
K a
¢
¢
g5

Guia (cuerpo principal)

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)

Placas de union
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Version
MAO1 / MA0O2 MAO5, MAO6 MA10, MA11 MG10, MG11 X
- 54_ ~64_
‘# f‘ ‘+ 7 X : ‘ X : ‘ 219y =
X S <( { ot ‘049H7‘
\ \ . —
]
_'g{
6P9 <
—t—— £
g | .
g | | —h=35 b oD 0
S @19, —
oo
Version Motor Medidas (mm)
D| L] Lg|tm
sin con
freno freno
MA10, MA11 [MSK060C | 116 52| - 226,0 259,0
MG10, MG11 [MSK 040C 82| - 127 185,5 2155
MSK 050C 98| - 137 2083,0 233,0
MSM 041B 80| - 132 112,0 149,0
Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”
Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrerade seguridad
Sna =  recorrido maximo
| L=sy+2-s,+L,+L, | Sy = ocarrera efectiva
L = longitud
Carrera efectiva L, = longitud de la mesa
L,y = longitud extra
| Sef = Spmax — 2" Se | Lee = longitud del reductor
L, = longitud del motor
Mesa Longitud extra

Placa de union Placa de unién

sin con sin con
Lca Lca Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm)
180 125 25 80
240 190 25 75

Ejemplo para el calculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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110 Mddulo compacto | CKR

CKR-145 opciones de guia/mesa Esquemas acotados

Guia (cuerpo principal)

Opcidén 01 / estandar

B = |

C

|
S——
-}’.5" L5

LTRSS
o
I

Opcion 03 / con taladros de centrado

@12H7 - 2.1 prof. M6 - 13 prof. (cant. 6)

T Y '

1

|_"\
%

' 0

i
wry
777777 N f‘\ f‘\ f‘\ f‘\ f‘\ f‘\ f‘\ < f‘\ m fam) rl"(‘ﬁ

TN T T TN T TN T T TN T T TNy T T\ 7 WAN| Ny TN T T T T T T T Y I T

[
!

i
uy

(%
H

——(ik - !_[‘,,7 -—4
(min.10) 40 £ 0,01 20
X x40

L

Opcion 04 / con taladros de centrado y agujero alargado

5 x @12H7 - 2.1 prof. 12H8-21 prof.

20 40 + 0,01 60 |20
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union

CKR | Médulo compacto 111

Opcién 01 / L, =180 mm

M6 - 12 prof. (cant. 4)

60
A N
%0600 ©
o ( ,,,,,,, ~ -
<
© 0@ o Do @
| S
|50, |
Lca

Opcién 02 / L, = 240 mm

160
100
M6 - 12 prof. @67 - 75 prof.
(cant. 8) 40 (cant. 4)
- 20O o Oo ; o0 o0 06 ©© /
gJ F / _
[ 000 0o/ 000 0o © \
T
Lea |

A Lado de accionamiento

B Posibilidad de lubricacion con grasa; tapado con un pasador roscado M4

Mesa con placa de unién?

Opcién 40 /L, =125 mm

Opcién 41 / L, =190 mm

1) Para los esquemas acotados de la placa de union, véase el capitulo “Placas de union”
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CKR-200 Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud® Guia Accionamiento Mesa
CKR-200-NN-1, ... mm
Lca
estandar | Taladros | sin con para sin placa de union | con placa de unién
de centra- | chavetero |chavetero | reductor® L,= L,=
do?
Version i=1 i=1 265 mm | 405 mm | 190 mm | 305 mm
MAO1 - derecha
o
'E MAO1 - izquierda ot 03
c °
-g 01 03 | 04 - 01 02 40 |
®
[}
g MAO3 - izquierda/derecha
4/ 02 04
MGO2 - izquierda
PG090
10

S PG120
°
3
el
o 12
)
T (MGO3 - derecha |MG04 - izquierda ot 03 | 04 o1 02 40 41
-% con 2 ejes de con 2 ejes de PG090
"g accionamiento |accionamiento
s 11

PG120

13

L, = longitud de la mesa
i = transmision
PG = reductor planetario

1) Caélculo de la longitud del sistema lineal (véanse los esquemas acotados).
2) Taladros de centrado para una sencilla combinacion con otros sistemas lineales y elementos de union (véanse los esquemas acotados).
Opcidn 03: con taladros de centrado y taladros roscados de fijacion en la superficie del suelo del cuerpo principal
seleccionable hasta la longitud L < 2000 mm
Opcion 04: con taladros de centrado y agujero alargado en la superficie del suelo del cuerpo principal.
seleccionable hasta la longitud L < 5500 mm
3) Juego de montaje para montaje del reductor

diversiaTtec
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CKR | Médulo compacto 113

Montaje del motor® Motor® Sistema de conmutacion® Documentacion'®
2 5
2]
Reductor para motor
i=3 ‘i=5 ‘i=10 sin freno ‘confreno
sin interruptor
sin portacables 00
sin caja/conector
00 Sensor magnético
Sensor REED 21
Sensor Hall PNP cerrado 22
Sensor Hall PNP abierto 23
Portacables 25 01
Caja/conector 27
40 41 42 | MSK 060C 90 91 Sensor magnético con conector?)
Sensor REED 58
20 21 22 |MSK076C 92 93
Sensor Hall PNP cerrado 59
30 31 32 |MSK076C 92 93 o 9 02
Interruptor mecanico/inductivo
Mecanico 15
40 41 42 | MSK 060C 00 o1 Inductivo PNP cerrado 11
Inductivo PNP abierto 13
Portacabl 20
20 | 21 | 22 |MSK076C 92 93 oracables
Angulo de 1 16
conmutacion® 2 26
30 | 31 | 32 |MSK076C 92 93 Caja/conector 17

4) Si el servomotor esta montado, la entrega se realiza exclusivamente siguiendo la descripcion del montaje del motor incluida en el capitulo
“Modo de entrega” (tener en cuenta la posicion del conector del motor).
5) Motor recomendado, datos del motor y designaciones de tipo "™ capitulos “IndraDyn S - servomotores MSK” e “IndraDyn S - servomotores MSM”
6) Para mas indicaciones véase ™ capitulo “Sistema de conmutacion”.
7) El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. pasador roscado y tuerca cuadrada, asi como 3 x soportes del cable
incl. pasador roscado
8) El sensor magnético y el interruptor mecanico/inductivo no se pueden colocar del mismo lado.
El kit de montaje contiene 1 x sensor, 1 x tablero de interruptores incl. material de fijacion
9) El angulo de conmutacion solo se puede montar si se utiliza la placa de union.
10) Protocolo de medicion:
01 = protocolo estandar
02 = medicion del momento de friccion
(véase también el capitulo “Documentacion”)

Para una explicacion de los parametros de pedido y el ejemplo de pedido véase capitulo “Consulta/Pedido”.
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114 Médulo compacto | CKR

CKR-200 Esquemas acotados

Todas las medidas en mm. Representaciones en diferentes escalas.
Tolerancias de rectitud y planitud segun DIN EN 12020-2

I-ad/2 ) Smax/2 Lca Smax/2 L |-ad/2
| Se Seff/2 Sefi/2 Se ‘
6817 115
2,5 prof.

o
i

. Slk@ﬁ N
0{ NS e

f}\

v

o !
v I
66 L/2 a)
M8 - 15 prof.
(cant. 4) ‘ 53 L
104

a) Taladro de lubricacion en ambos lados (lubricacion con grasa):
Engrasador tipo embudo DIN 3405-A M8 x 1
Para mas indicaciones, véase el capitulo “Lubricacion”.

Para la placa de union, véase capitulo “Fijaciéon”

87
R5RS RS TS T A
Nz r\J
| 7Y ﬁ : %* s Py
3 ‘ N \ B LOr o vq
< i ®| O
(o0} ‘ ] o —
2 £ 3 £ 8
| 150 i }
D 200 c
(Tamafio)

Para la version/opciones de guia (cuerpo principal), mesas y placas de union, consultar las siguientes paginas

i

Guia (cuerpo principal)

Placas de union

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Version
MAO1, MAO2 MAO3 MGO1, MG02 MGO03, MG04
104_ 104
o 7‘\*‘ ot T2 I
510 o 810 % 4
+ % MLD ey
S ] i .
O & ||
L] e
1 _IE JE
o | —h=4 - I
< * liy @1 o | hea gl
o 0244 Nl ] o
Mr 224,¢ | oD 0D
Version Motor Reductor | Medidas (mm)
D |E |Le |Ln
sin freno | con freno
MGO01/MGO02 | MSK 060C | PG090 116 | 120| 157 226,0 259,0
MG03/MGO04 | MSK 076C |PG120 | 140 140| 215 2925 2925
PG090 140| 140| 157 2925 292,5
Para mas informaciones y medidas véase el capitulo “Motores”
Calculo de la longitud del sistema lineal s, = carrerade seguridad
— ) Snax =  recorrido maximo
|L =Seii 28 Lo+ Lag | s = carrera efectiva
L = longitud
Carrera efectiva L, = longitud de la mesa
L,y = longitud extra
| Seff = Smax~ 2" So | L, = longitud del reductor
L, = longitud del motor
Mesa Longitud extra
Placa de unién Placa de union
sin con sin con
Lca Lca Lad Lad
(mm) (mm) (mm) (mm)
265 190 25 100
405 305 25 125

Ejemplo para el calculo de la longitud véase “Ejemplo de pedido”.
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CKR-200 opciones de guia/mesa Esquemas acotados

Guia (cuerpo principal)

Opcién 01 / estandar
* \
\ i
‘ \
\ ‘
H ‘ H ‘
q : A e pa— i I
\ PR Y
o
in
:'-.;:
ZD EL:_? 73)7 7(%7
Opcidén 03 / con taladros de centrado
i @16H7 - 31 prof. M8 - 12 prof. (cant. 6) |
| \
H 40_ 40_ 35 H
! ] ‘ |
A I CHE O 8
i
o r
—f———— C—-C—-C—C—0C—C—¢—-0CF OO B -
ru
o -l ;—.3
| : F‘fl)* ,I(!j,
(min.10) 40 + 0,01 20 o ‘
X x40
Opcidén 04 / con taladros de centrado y agujero alargado
i |
M 5 x@16M7 - 3,1 prof. 16H8 - 3,1 prof. "“‘
\ ‘
| i | 4
D | i &;ilf [ ,\P,
3
in
— 7,7,7,i,J)i,J)i,J‘)i,J‘)i,J‘l iiiiiiiiiiiiiiiii —— —_——>»_r_ __ __ __ _1 il-j"% 7777777 -1
& & 0 © ¢ ‘ L
o
3|
il O O
20 40 + 0,01 60 20 ‘ ‘
(4x)

Vista desde abajo (superficie del suelo)
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Mesa sin placa de union

Opcién 01 / L, =265 mm Opcién 02 / L, =405 mm

280 7 -
M8 - 16 prof. 185 AL
M8 - 16 prof. (cant. 4) 85 @8H7 - 10 prof. (cant. 2) (cant. 8) 90 :
A \/ [ A \/ [
0 ¥ Do / & v+ e D ¢ Q¢ & /
8{ """"""""""" —Ca N 3 & &)
\ 2Q 0 Q¢ \ © 20+ O+ 30+ 0 & \
) B B |
\ - ' C ]
59
L L

ca

A Lado de accionamiento
B Posibilidad de lubricacion con grasa; tapado con un pasador roscado M8

Mesa con placa de unién?

Opcion 40 / L, =190 mm Opcion 41 / L, =305 mm

1) Para los esquemas acotados de la placa de union, véase el capitulo “Placas de unién”
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118 Maddulo compacto | Elementos de montaje y accesorios

Unién precisa de modulos compactos: rapido y flexible

Tiempos de montaje minimos, eficacia maxima

Las interfaces unificadas reducen considerablemente el esfuerzo durante el montaje.
Todos los sistemas mecanicos, sin excepcion, disponen de interfaces idéneas.

Sin una costosa alineacion, los sistemas se encuentran unidos con precision y rapidez.

El resultado:
El usuario puede reaccionar de forma flexible a las diferentes tareas y aplicaciones de manejo.

Informacion adicional para la técnica de unién
Véase el catdlogo “Técnica de union para sistemas lineales”

Sp——— 1=} '{ (+111]

Bosch Group

Connection technology
for linear systems

13
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Indicaciones generales
La fijacion de los médulos compactos se
realiza con bridas de apriete.

A iNo apoyar ni fijar el médulo
compacto por los cabezales!

iEl elemento de soporte es el cuerpo
principal! En la fijacion de los médulos
compactos tener en cuenta los pares
de apriete maximos segun la tabla.

Tamaho A B

(mm) (mm)
070 82 95
090 102 112
110 126 140
145 161 175
200 222 240

1 En mddulos compactos con taladros
de centrado en la superficie del suelo
(seleccion a través de la opcion de
guia):
utilizar anillos de centraje para una
mejor alineacion en otros sistemas
lineales y elementos de union.

Posible fijacion a través de un mecanizado
especial en la base del cuerpo principal

Tamafio A B c?

(mm) (mm) (mm)
070 59 3 7,5
090 76 4 7,5
110 92 5 9,0
145 124 6 13,0
200 119 8 12,0

1) Profundidad del taladro para pasadores y
de la rosca

A La opcion de guia 3 ya incorpora
taladros roscados en la superficie

del suelo del cuerpo principal (véase
esquemas acotados).

Elementos de montaje y accesorios | Médulo compacto 119

Fijacion con bridas de apriete

Fijacion alternativa con tuercas ranuradas (tamafio 200)

727 s 2%

150 *0!

Mecanizado especial en la base del cuerpo principal
(no se realizan en fabrica)

g

max. C

G

_ Taladro para pasador o

Distancia minima desde el

rosca con @B max.

A

frente del cuerpo principal de
30 mm

R999001221 (2016-04), Bosch Rexroth AG



120 Maddulo compacto | Elementos de montaje y accesorios

Accesorios para la fijacion

Bridas de apriete Bridas de apriete
Cantidad de bridas de apriete recomen-
dada:
- Tipo 1: 6/3" piezas por metro y por
lado Asiento para rosca M @
— Tipo 2: 4 piezas por metro y por lado segun ISO 4762 :
- Tipo 3: 3 piezas por metro y por lado Cantidad N e
- Tipo 4: 3 piezas por metro y por lado —H- A
REE &
o I8
1) En caso de tamafio 070: I F_ « R
o 1o
Ex O,
o] © |o
‘ © @o
d- g
: N4 @
Tipo 1 Tipo 2 Tipo 3 Tipo 4
Tamaio para rosca Tipo| Cantidad de taladros N| Medidas (mm) Referencia
A B C D E F G H
070 M5 1 1 22 - -1 10,0 48| 150| 12,2| 6,5|R1419 010 01
2 2 57 8,5 40| 10,0 48| 151 12,2| 6,5|R1419 010 43
090 M4 1 1 25 - - 9,0 46| 145| 10,5| 50|R0375 310 00
3 4 87 6,0 25 R0375 310 02
3 41 107 8,5 30 R0375 310 03
2 2 72| 11,0 50 R0375 310 32
2 2 62| 11,0 40 R0375 310 33
3 4 87| 13,5 20 R0375 310 38
4 6| 107 8,56 18 R0375 310 41
110y 145 M5 3 41 107 8,6 30| 115 48| 19,3| 14,0| 7,0|R0375 410 02
3 4 77 8,5 20 R0375 410 26
4 6 107 8,5 18 R0375 410 41
M6 1 1 25 - -1 115 53| 19,3| 14,0| 7,0|R0375510 00
3 41 142 11,0 40 R0375 510 02
2 2 72| 11,0 50 R0375 510 33
2 2 62| 11,0 40 R0375 510 34
2 2 47 8,5 30 R0375 510 23
4 6 142 8,5 25 R0375 510 41
200 M8 2 2 108| 19,0 70| 275| 16,3 29| 19,0/ 9,0 (R1175 290 26
2 2 88| 19,0 50 14,8 R1175 290 96
2 2 78| 19,0 40 14,8 R1175 290 97

Modulos compactos CKR: En el montaje de las bridas de apriete, tener en cuenta la distancia minima de 10 mm desde el frente
del cuerpo principal.
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Tuercas ranuradas y resortes Para la fijacion de construcciones sobre la placa de union.
El resorte sirve de ayuda para el montaje y posicionamiento.

Cantidad de tuercas ranuradas reco-

mendada: con 1 rosca, 6 piezas por

>
metro y por lado b
Liston

7 N N A N | i
X /—x/—r/—&{—//_&J— M | E M &
8 M8 (18x) J Fy |E
20 16 x 60 = 960
1000-2 \Tf}
Referencia
R3447 008 01 Tamaio para Medidas (mm) Referencia de la | Referencia del
rosca A B C| D| E| F,[tuercaranurada |resorte
070 M4 4| 78| 89|04 10| -|R037521020 -
M4 30| 20(R0375 210 21 -
090y 110 M4 6115 4| 1] 12| -|R3447 01401 R3412 010 02
M5 45| 30(R0391 710 09 -
M5 12| -|R3447 015 01 R3412 010 02
Pares de apriete de los tornillos de 145 M4 8(16,0 6 2| 16 -|R3447 017 01 R3412 011 02
fijacion M5 16| -|R344701801 |[R341201102
con un factor de rozamiento de 0,125 M6 16| -|R344701901 |R341201102
Clase de resistencia 8.8 M6 50| 36|R0391 71008 |-
M8 16| —|[R3447 020 01 R3412 011 02
88| M4| M5| Me| M8 200 M4 10/19,5/10,5| 5| 20| -|R344701201 |[R3412009 02
M5 20| -|R3447 011 01 R3412 009 02
Nm| 27| 55| 95 23 M6 20| -|R344701001 |R3412009 02
M8 20| -|R3447 009 01 R3412 009 02
M8 90| 70|R0391 710 07 -
Anillos de centraje D Montaje
El anillo de centraje sirve de ayuda QDF «‘Z—F»‘ \\}
para el posicionamiento y como amarre 1 B ‘7 @AH? N _-a \l\\ OBH?.
idoneo de las construcciones del cliente Zun ZuBZ - Il T~ < \ N
sobre la mesa y el cuerpo principal. ‘ d e ‘ < Jr i b :
Con ellos se logra una union idénea, con 188|888 ;
una buena reproducibilidad. ‘ ‘ 1_c¢
Material: acero 7l —
' ] a) Construccion por parte del cliente

‘ b) Anillos de centraje
c) Mesa

u @ Tamaiio| Medidas (mm) Referencia

A B c D E| @F H,| H,

(mm) +01| -02| +0,2 +0,2| +02
5 5 — 34| 30 - 16| 16 —|R0396 605 42
7 7 -1 85| 30 18] 16 —|R0396 605 43
9 9 -1 66| 40 - 20 21 —|R0396 605 44
12 12 -1 90| 40 - 20| 21 —|R0396 605 45
16| 16 -1 110] 60 -1 30| 31 ~|R0396 605 46
7-5 7 5| 34| 30| 15| 16| 16| 1,6|R039660547
9-5 9 5| 34| 35| 15| 16| 21| 1,6|R0396 60548
9-7 9 7] 55| 35| 15| 16| 21| 1,6|R0396 60549
12-9] 12 9| 66| 40| 20| 20| 21| 21|R0396 60550
16-12| 16| 12| 90| 50| 20| 20| 31| 21|R0396 60551

R999001221 (2016-04), Bosch Rexroth AG
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Placas de union

CKK-070 Funcion: El kit de montaje consta de:
- Fijacion de construcciones (con tuer- — Placa de union,
cas ranuradas) — Material de montaje para la fijacion en
— 2 conexiones de lubricacion laterales las mesas.
(lubricacioén centralizada solamente Las tuercas ranuradas no se encuentran
con prensa con grasa por una de las en el suministro.
conexiones laterales)
Mesa L., =60 mm
b)
A I
\
_ 7 / C‘}\,f,ﬁl,\f,/,f‘\,\, JE
\\// N2 \N\//
o 1 1 +
‘_7 - - T o
1 (o]
2 1 | (
/R Y AN 3
r o 1 /(N (N IR I
o ~ )E N N L/
- |
r I O S ——— — 1 O
S a) i N
7 T 7~ /N7~y T 1|
\\J/ Nz \\J/
\
B |
Detalle A % ‘ 20
Tamario 70
60
5,7
Mesa L., =95 mm
4,2
% 10 10 20 20 10 10
/ N 2 |
=« 1
Sk |
< ( / % q —— AR AT AR
\\/, I \\//,_, \\// \//
| ‘ P~ |
~ ‘
N S s e e s
45 o BN N 3 O-0-4—
= &\ \\,\/ N NN
|
- | - o
Detalle B a) | ; S
—— AN AT T AT AT
\\‘J/ ; 1\ \\‘J/ i \\‘J/ ; \\‘J/
|
® Kc:ra_ o o 95
N b)
22_| |
4 .
—— a) Engrasador tipo embudo DIN 3405-D4
b) @ 717 1,6+02 prof.
Tamaiio Longitud de la mesa L., (mm) Referencia Masa (kg)
del kit de montaje
070 60 R0375 200 15 0,11
95 R0375 200 10 0,17
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CKR-070 Funcién: El kit de montaje consta de:
— Fijacion de construcciones (con tuer- — Placa de union,
cas ranuradas) — Material de montaje para la fijacion en
— 2 conexiones de lubricacion laterales las mesas.
(lubricacién centralizada solamente Las tuercas ranuradas no se encuentran
con prensa con grasa por una de las en el suministro.
conexiones laterales)
Mesa L., =60 mm
b)
=}
=)
=}
=}
B
Detalle A
Tamario 70
5,7
4,2 Mesa L., =95 mm
—

1x45°

e

<
o
o~
a)
Detalle B
95
ol _
<~
N b)
2,2
—— a) Engrasador tipo embudo DIN 3405-D4
b) @ 747 1,6+02 prof.
Tamafo Longitud de la mesa L., (mm) Referencia Masa (kg)
del kit de montaje
070 60 R0375 200 16 0,11
95 R0375 200 11 0,17

diversiaTtec
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Placas de union

para CKK y CKR
090, 110, 145, 200

Funcion:
- Fijacion de construcciones (con tuer-
cas ranuradas)

2 conexiones de lubricacion laterales

(lubricacién centralizada solamente
con prensa con grasa por una de las
conexiones laterales)

El kit de montaje consta de:

— Placa de unién,

— Material de montaje para la fijacion en
las mesas.

Las tuercas ranuradas no se encuentran

en el suministro.

—— G1 | —— 3 Lca
A OE
|
5 |
,!
X
a \}/
G LA
i &JW ’ 1 \ &JW o
S ol |
9 )/ag‘;
a == —
(D) T W
o @ij ‘ &b
3 o
ﬂ N
5 57 |
= Detalle A Detalle A Detalle B
Tamario 90, Tamafio 200
110y 145
8,75 Ha
55 H3
[ 2
a) Engrasador tipo embudo AM8 x 1
2R
Las placas de unién se diferencian en el / s I — 7
esquema una respecto de la otra. Aqui se T
representa la placa de union para el CKK-145.
Tamafo Medidas (mm)
Lea A C| D1| D2 QEH? E1 G1 G2 G3 G4 G5| H1 H2| H3| H4
CKK CKR +0,01
090 60 60, 90| 16, 20| 20 9 - 2,1 prof. - 7,9 4,2 7,6 2,0 4.3 6| 12,00 35| 7,7
110 60 100| 110| 16| 20| 20 9 - 2,1 prof. - 6,0 5,2 9,5 25 48 6| 12,00 35| 7,7
145 80 125 145| 20| 27| 40 12 - 2,1 prof. 40| 10,0 5,2 9,5 25 48 8| 16,5/ 35| 9,8
200 190 190| 200| 27| 40| 40 16 - 3,1 prof. - - - - - -/ 10/ 20,1| 6,0/125
Tamafio Referencia del kit| Masa (kg) Medidas de conexion de la leva de accionamiento (tamafio 200)
de montaje
090 CKK |R0375 300 15 0,18 ‘ b) \
CKR |R0375 300 16 ® e L o g,/v 2 '
110 CKK |R0375 400 15 0,23 @ N
CKR |R0375 400 16 0,38 43
145 CKK |R0375 500 15 0,50 _ 160 _
CKR |R0375 500 16 0,81
200 |CKK |R0375 600 15 220 | b) M4-6prof
CKR [R0375 600 16
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para CKKy CKR
090, 110, 145, 200

Elementos de montaje

Funcion:

Fijacion de construcciones (con tuer-
cas ranuradas)

2 conexiones de lubricacion laterales
(lubricacion centralizada solamente
con prensa con grasa por una de las
conexiones laterales)

y accesorios | Modulo compacto 125

El kit de montaje consta de:

— Placa de union,

— Material de montaje para la fijacion en
las mesas.

Las tuercas ranuradas no se encuentran

en el suministro.

Las placas de union se diferen- 3 L.
cian en el esquema una respecto Gt __ F1 F1 oF!
de la otra. Aqui se representa la A oFE
placa de union para el CKR-145. ‘F A
WA
I f : \
v Ve |
5 - N @
| fol 00O OO I+
(D) M T (D) b
o =% N2 ‘ N2 &
8 o
J =
v |
. c E2 E2 2010:01‘ 201001 E2 E2
a) Engrasador tipo embudo AM8 x 1 w
1) para construccion del cliente Detalle A Detalle A Detalle B
Tamano 90, Tamano 200
Direccion de montaje 110y 145
8,75 H4
Eje de accionamiento Taladros @F Gs 55 H3 [T
o | B 7
< G2
- 2 © ] e |
— e e [t 8L ‘ /‘* 5 9l g —— ¥
Tamano | Medidas (mm)
Lea Al C|D1| D2 9 EH7 E1 E2 9 FH7 F1 F2| G1| G2| G3| G4| G5| H1| H2| H3| H4
+0,01| 0,01 +0,01| 0,01
090 125| 90| 16| 20| 20| 9- 2,1 prof. - 10 4-6prof.| 38,0 20| 7,6 42| 7.3| 2,0 43| 6|12,0] 35| 7.7
110 155/ 110| 16| 20| 20| 9-2,1 prof. - 10 5-6,5prof.| 46,0/ 42| 95| 52| 73| 25| 4,8 6/12,0| 3,5/ 7,7
145 190| 145| 20| 27| 40| 12 - 2,1 prof. 40 20 6-12prof.| 62,0/ 35 95| 52| 7,3| 25| 48 8/16,5| 3,5/ 9,8
200 305| 200| 27| 40| 40| 16 - 3,1 prof. - 20 8- 16 prof.| 59,5 41 - - - - -| 10|20,1| 6,0/12,5
Tamafo Referencia del kit| Masa (kg)
de montaje Medidas de conexion de la leva de accionamiento (tamaiio 200)
090 CKK [ R0375 300 10 0,37
CKR [R0375 300 11 | b) [
110 CKK |R0375 400 10 0,59 ® o & @ K 3‘
CKR [R0375 400 11 0,58 - ) B
145 CKK [R0375 500 10 1,20 - 43
CKR | R0375 500 11 1,15 - 160 -
200 CKK [ R0375 600 10 3,60
CKR | R0375 600 11 b) M4 -6 prof.

R999001221 (2016-04), Bosch Rexroth AG
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Ejes de transmision
para CKR-070

Grandes conexiones puente entre dos
madulos

Montaje radial gracias a la brida de
amarre en dos partes

Montaje y desmontaje sin la necesi-
dad de desalinear los modulos

Sin juego y resistente a la torsion

Material

Cubos del acoplamiento:
aluminio de gran resistencia
Corona del elastomero:

plastico con alta resistencia térmica, Tornillo M

gran resistencia al desgaste y fabricado @ . e
con una gran precision H il @ 8
Tubo intermedio hueco: £ F-- i 1 ---

- _ <ot L [ R P
tubo de aluminio de gran precision Qo ] INIRS
Pedido O )

Por favor indicar la referencia y la longi-
tud LCS' Lcs
Por ej.: R0O391 510 22, Lcg =550 mm
Tamaiio Referencia Medidas (mm) My
A D M Lcs min Lcs max Lcs (Nm)
070 R0391 510 22 32 8 M4 95 1500 Ly —-73 4
Tamaiio Mg M.s| Momento de inercia de la masa Peso
(Nm) (Nm)| (1076 kgm?) (kg)
070 25 12,5(0,214 . L, (mm) + 7,91 0,000302 L (mm)+ 0,118
L.s = Longitud total del eje de transmision Mg = Par de giro nominal del eje de transmision
Ly = Distancia entre centros del modulo compacto Mg = Par de giro pico del eje de transmision
M, = Par de apriete de los tornillos
Rigidez a la torsién cT Numero de revoluciones critico por flexion
T 5000
£
»_§ 1,0 é 4500 \\
c \
<E' 4000 .
4 3500 N
® \
o 3000 N
o N
& 0,5 BAS 2500 AN
S~ 2000 S~
S~ ~
I~~~ —l_ 1500 —=~
TTTT-S 1000
500
0,0 0
300 500 1000 1500 300 500 1000 1500
Les (mm) Lcs (mm)
n = revoluciones (min’")
L,s = Longitud total del eje de transmision (mm)
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Elementos de montaje y accesorios | Médulo compacto 127
para CKR -090, 110, 145, 200 L
Grandes conexiones puente entre dos 4
modulos
— Montaje radial gracias a la brida de
amarre en dos partes
— Montaje y desmontaje sin la necesi-
dad de desalinear los médulos
— Sin juego y resistente a la torsion
Material
Fuelle: acero inoxidable elastico -
. . . Tornillo M
Tubo intermedio hueco y brida de amarre: Y Y .
aluminio C Q A
I |-~ s
Pedido <5 ; l | |
o . . Q —=lE= - [ R T = =\ = —— = —— = e o ==
Por favor indicar la referencia y la longi- Q \ | \ \
tud L. 'WfA 1 i *7‘7‘ |
Por ej.: R0O391 510 20, Lcg = 550 mm
) )
CS
Tamaiio Referencia Medidas (mm) M,
A D M Lcs min Lcs max Lcs (Nm)
090 R0391 510 16 40 10 M4 100 3000 Ly — 95 5
110 R0391 510 20 40 14 M4 100 3000 Ly —125 5
145 R0391 510 18 55 19 M6 140 3000 Ly— 148 15
200 R0391 510 19 81 24 M10 190 3000 Ly — 205 70
Tamaiio Mg M.s| Momento de inercia de la masa Peso
(Nm) (Nm)| (1076 kgm?) (kg)
090 17 10,0[0,028 L., (mm) + 80 0,0007 . (L,s (mm) — 100) + 0,34
110 17 10,0[0,028 L, (mm) + 80 0,0007 . (L,s (mm) — 100) + 0,34
145 45 30,0[0,7 Lg (mm) + 250 0,0013 (Lys (mm) — 140) + 1,2
200 225 150(2,7 Lg (mm) + 1300 0,0019 (L. (mm)-190) + 3,3
L.s = Longitud total del eje de transmision M = Par de apriete de los tornillos
Ly = Distancia entre centros del médulo compacto Mcs = Par de giro nominal del eje de transmision
Mg = Par de giro pico del eje de transmision
Rigidez a la torsion cy Numero de revoluciones critico por flexion
R T 5000
£ £
£ 30 £ 4500
4 \ c
o 4000
2 25
z \ 3500
=
° 5 3000 N
2500
s 2000 \\
10 1500 Ry =
_________ T 1000 e T
S T 500 —-—.
0 T — e — — [T 0
500 1000 1500 2000 2500 3000 300 500 1000 1500 2000 2500 3000
Les (mm) Les (mm)
—-— CKR-090 —— CKR-200

revoluciones (min')

—

CS

Longitud total del eje de transmision (mm)

CKR -110/145

dive
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128 Maddulo compacto | Elementos de montaje y accesorios

Ejes de transmision

Combinaciones posibles para sistemas de varios ejes con eje de transmision

Tamaio Version Montaje radial
070

090 \/

110

145

200

Cabezal de accionamiento con eje de accionamiento adicional

En las ejecuciones MA0O5, MA06, MA10, MA11, MG10 y MG11 se encuentra disponi-
ble un segundo eje de accionamiento, tras retirar los tornillos y la tapa.

diversiaTtee
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Elementos de montaje y accesorios | Médulo compacto 129

Tapa

Al montar la tapa se cierra el extremo
abierto del accionamiento (brida de
amarre).

De esta forma, no existira riesgo de heri-
das por el alojamiento giratorio del motor.

RS R

Tamaio Medidas (mm) | Referencia

A
070 20| R0O375 200 09
090 24 | R0375 300 09
110 26 | R0O375 400 09
145 31 [R0375 500 09

diversiartec
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130 Maddulo compacto | Elementos de montaje y accesorios

Kits de montaje para motores segun los deseos del cliente

El montaje del motor en sistemas lineales con husillo de bolas consta de un kit de montaje con brida y acopla-
miento (MF) o de una transmisién por correa (RV).

Las combinaciones disponibles se representan en la tablas de seleccion “Configuracién y pedido” del tamafo
correspondiente. Ademas de los kits de montaje del motor para motores Rexroth, también es posible pedir kits de
montaje para motores segun los deseos del cliente. Para fijar el kit de montaje adecuado, resulta determinante la
geometria de conexion del motor. A continuacién se indican las caracteristicas necesarias para determinar de
forma exacta la geometria del motor.

JE
@D
|

\

G

Las medidas solicitadas generan un “Cdédigo geometria del motor” inequivoco:

U0 -0 - 00 - OO0 - OO0 - M - GO0 - 000

oD = Diametro de eje

c = Longitud del eje

@QE =  Diametro de centrado

C; = Profundidad de centrado

oF = Diametro primitivo (mm)

2G = Taladro pasando para tornillo de fijacién (indicar diametro de rosca)
By = Grosor de la brida

A = Medida de los cantos de la brida

Esquema explicativo para el servomotor IndraDyn S tipo MSK040C

40
31
. 8 T
2,5 ‘
£ o
ol © ‘ 1 ©
% % s N I S1/M1
1= f )] S3/M3
DIN332 DS M5 30 10,5
425
ﬂ “L” (155,5)

[1][4]-[2][e]-[o][s][e]-[2][ ][s]-[e] o]l 5] - [m][e][e] - [e][o][&] - [e][e][2]

D parael codigo geometria del motor, el taladro pasante de @ 6,6 mm tiene como resultado la designacion del tipo M06 (didmetro nominal de la rosca del tornilllo de fijacion M6).

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Los kits de montaje para motores segun los deseos del cliente pueden configurarse con el configurador online
disponible en la eShop de Rexroth. Para ello, se debe seleccionar la opcion “Kit de montaje para motor segun los

deseos del cliente”.

La geometria del motor se introduce en el didlogo de registro. Las medidas pueden introducirse directamente o

mediante el menu desplegable.

@ G para: I:Izl

M3
M4
M5
M6
M8
M10
M12
M16

DE: 80 mm
@D: 19 mm

C: 40 mm

M20

Cy: 3mm

D G para:

diversiaTec
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132 Maddulo compacto | Elementos de montaje y accesorios

IndraDyn S: servomotores MSK

o
AD
60
32
B LML
By ) ani == s
— T == G T
| I !
wol | | T W
(SN < Y |
|| D
S— LS,
Cy & A
C L oF
Esquema del motor
Motor Medidas (mm)
A| By| C| c;| 2D| @ZE| @F| 2G H H: H> L R
k6 j6 Sin freno de Con freno de
parada parada
MSK 030C-0900 54| 7,01 20| 2,5 9 40 63 4,5 98,5 71,5 57,4 188,0 213,0 R5
MSK 040C-0600 82| 8,0 30|25 14 50 95| 6,6| 124,5| 83,5| 69,0 185,5 215,5 R8
MSK 050C-0600 98| 9,0 40| 3,0 19 95| 115| 9,0| 134,5| 855| 71,0 203,0 233,0 R8
MSK 060C-0600 116| 9,5| 50| 3,0 24 95| 130 9,0| 156,5 98,5 84,0 226,0 259,0 R9
MSK 076C-0450 | 140{14,0| 50| 4,0 24| 110| 165| 11,0| 180,0| 110,0| 95,6 292,5 292,5 R12
Datos de motor
Motor Nmax MO Mmax Mbr Jm Jbr my, Mg,
(min-?) (Nm) (Nm) (Nm) (kgm?) (kgm?) (kg) (kg)
MSK 030C-0900 9 000 0,8 4,0 1 0,000030 0,000007 1,9 0,2
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 060C-0600 6 000 8,0 24,0 10 0,000800 0,000059 8,4 0,8
MSK 076C-0450 5000 12,0 43,5 11 0,004300 0,000360 13,8 1,1
Datos del motor independientemente del médulo compacto
Jbr = momento de inercia de la masa del freno de parada Mmax = par de giro maximo del motor
Jm = momento de inercia de las masas del motor My = masa del motor
Lm = longitud del motor mpr = masa del freno de parada
Mo = par de giro de parada continuo Nmax = NUmero maximo de revoluciones
Mpr = momento de parada del freno de parada en estado desconectado

diversiarec
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Ndamero de opcién?) | Motor Referencia Ejecucion Clave de modelo
freno de parada
Sin Con
84 MSKO030C-0900 R911308683 X MSKO030C-0900-NN-M1-UGO-NNNN
85 R911308684 X MSKO030C-0900-NN-M1-UG1-NNNN
86 MSK040C-0600 R911306060 X MSKO040C-0600-NN-M1-UGO-NNNN
87 R911306061 X MSKO040C-0600-NN-M1-UG1-NNNN
88 MSKO050C-0600 R911298354 X MSKO050C-0600-NN-M1-UGO-NNNN
89 R911298355 X MSKO050C-0600-NN-M1-UG1-NNNN
20 MSK060C-0600 R911306052 X MSKO060C-0600-NN-M1-UGO-NNNN
91 R911306053 X MSKO060C-0600-NN-M1-UG1-NNNN
92 MSK076C-0450 R911318098 X MSKO76C-0450-NN-M1-UGO-NNNN
93 R911315713 X MSKO076C-0450-NN-M1-UG1-NNNN
D de la tabla ,Configuracion y pedido*
Ejecucidn Nota

» Eje liso con sellado del eje

vvywvyy

Emisor absoluto Multiturn M1 (Hiperface)
Refrigeracion: conveccion natural
Tipo de proteccién IP65 (carcasa)
Con o sin freno de parada

Combinacion recomendada de motor y regulador

Curva caracteristica del motor

(esquematica)

Los motores se pueden suministrar completamente con
los reguladores y mandos. Puede consultar los siguien-
tes catalogos de Rexroth sobre tecnologia de acciona-
miento 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 Roxroth IndraDyn S MSK,

R911296288

Motor

Regulador

MSK 030C-0900

HCS 01.1E-W0005

MSK 030C-0900

MSK 040C-0600

HCS 01.1E-W0008

MSK 040C-0600

MSK 050C-0600

HCS 01.1E-W0018

MSK 050C-0600

MSK 060C-0600

HCS 01.1E-W0028

MSK 060C-0600

MSK 076C-0450

HCS 01.1E-W0054

M (Nm)

max

—

n (min-1)

diversiaTtec”
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IndraDyn S: servomotores MSM

MEAT A
L\ T
=T
rﬂﬂ:\j
u o [a)]
ﬂ [= [~ &
B} A S PR — ] E— Ll
| s
H =
[~
g = -
Cy
Bl !
Lm C
Esquema del motor
Motor Medidas (mm)
A B, c Ci| @D ZE ZF 2 G H Lm
h6 h7 Sin freno de Con freno de
parada parada
MSM 019B-0300 38 6,0 25 3 8 30 45 3,4 51 92,0 122,0
MSM 031B-0300 60 6,5 30 3 11 50 70 4,5 73 79,0 115,5
MSM 031C-0300 60 6,5 30 3 14 50 70 4,5 73 98,5 135,0
MSM 041B-0300 80 6,0 35 3 19 70 90 6,0 93 112,0 149,0
Datos de motor
Motor Nmax MO Mmax Mbr Jm Jbr my My,
(min-?) (Nm) (Nm) (Nm) (kgm?) (kgm?) (kg) (kg)
MSM 019B-0300 5000 0,32 0,95 0,29 | 0,0000051 0,0000002 0,47 0,21
MSM 031B-0300 5000 0,64 1,91 1,27 0,0000140 0,0000018 0,82 0,48
MSM 031C-0300 5000 1,30 3,80 1,27 | 0,0000260 0,0000018 1,20 0,50
MSM 041B-0300 4 500 2,40 7,10 2,45| 0,0000870 0,0000075 2,30 0,80

Datos del motor independientemente del médulo compacto

Jpr = momento de inercia de la masa del freno de parada Mmax = par de giro maximo del motor
Jm = momento de inercia de las masas del motor Mm = masa del motor

Lm = longitud del motor mpr = masa del freno de parada

Mo = par de giro de parada continuo Nmax = NUmero maximo de revoluciones
Mpr = momento de parada del freno de parada en estado desconectado

diversiaTtee
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135

Nuamero de opcién!) | Motor Referencia Ejecucion Clave de modelo

freno de parada

Sin Con
134 MSM019B-0300 R911344211 X MSM 019B-0300-NN-M5-MHO
135 R911344212 X MSM 019B-0300-NN-M5-MH1
136 MSM 031B-0300 R911344213 X MSM 031B-0300-NN-M5-MHO
137 R911344214 X MSM 031B-0300-NN-M5-MH1
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
D de la tabla ,Configuracion y pedido*
Ejecucion: Nota

» Eje liso sin sellado del eje

» Emisor absoluto Multiturn M5 (20 Bit, la funcionali-
dad del emisor absoluto solo es posible con bateria
volante)

Refrigeracion: conveccion natural

Tipo de proteccion IP54 (eje 1P40)

Con o sin freno de parada

Conector redondo metalico M17

vvyy

Los motores se pueden suministrar completamente con

los reguladores y mandos. Puede consultar los siguien-

tes catalogos de Rexroth para conocer mas tipos de

motor e informacion adicional sobre motores, regulado-

res y mandos:

» Sistema de accionamiento Rexroth IndraDrive
R999000018

» Sistemas de automatizacién y componentes de
control, R999000026

» Motores sincronos IndraDyn S MSM R911329337

Combinacion recomendada de motor y
regulador

Curva caracteristica del motor
(esquematica)

Motor

Regulador

MSM 019B-0300

HCS 01.1E-W0003

MSM 031B-0300

HCS 01.1E-W0006

MSM 031C-0300

HCS 01.1E-W0009

MSM 041B-0300

HCS 01.1E-W0013

Mo

n (min-1)
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Vision de las variantes de montaje

Sensor magnético con los
extremos libres de los cables

1 Cajay conector
2 Sensor
3 Portacables

De modo alternativo, se puede fijar el
sensor con el tablero de interruptores y
el soporte del cable.

Véase sensor magnético con conector.

Montaje/Accionamiento

Para la fijacion de los sensores y el
guiado de cables es necesario un por-
tacables. Este se introduce lateralmente
en una ranura del modulo compacto y
se fija con los pasadores roscados (4).

Los pasadores roscados se encuentran
en el suministro.

Los sensores se introducen en la ranu-
ra en T superior (CKK/CKR-090,-110
y CKK-145) o en la ranura en T inferior
(CKR-145, CKK/CKR-200) del porta-
cables, y se fijan mediante pasadores
roscados.

El accionamiento de los interruptores
se realiza a través de los imanes de la
mesa.

Caja/conector

Nota:

La caja y el conector no estan cableados.
De esta manera, se pueden optimizar las
posiciones de conmutacion en la puesta
en marcha.

Se suministra un conector.

El conector puede ser montado en tres
direcciones diferentes.

Para mas informacién, consulte el capi-
tulo “Caja/conector”.

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)

Pasador roscado para la
~ fijacién
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Portacables
Médulo compacto Referencia Calculo de la longitud
CKK /7 CKR: 070 R0396 620 26 Lk=L-5
CKK: 090, 110, 145, 200 | R0396 620 18 Lk=L-5
CKR: 090, 110, 145, 200 | R0396 620 18 Lk=L-10
Ly = Longitud del canal de fijacion (mm)
L = Longitud del sistema lineal (mm)

Caja/conector

Caja/conector

Modulo compacto Referencia

Modulo compacto Referencia

CKK / CKR: 070 R1175 601 02

CKK / CKR: 090, 110, 145 | R0375 400 00

CKK /7 CKR: 200 R0375 400 00




Sensor magnético con conector

-

Sensor

2 Tablero de interruptores, incluidos pa-
sadores roscados (sueltos) y tuerca
cuadrada 2a

3 Soporte del cable incluido pasador

roscado (suelto)

Montaje/Accionamiento

Para la fijacion de los sensores se re-
quiere de un tablero de interruptores (2).
Este se introduce en la ranura superior
del médulo compacto y se fija con los
pasadores roscados (4).

Los sensores se introducen en las
ranuras del tablero de interruptores co-
rrespondientes y se fijan con un pasador
roscado.

La tuerca cuadrada con el pasador
roscado (2a) sirve de tope al sensor (po-
sicion de conmutacion para el recambio
del sensor).

Las piezas se suministran con el kit para
el montaje de sensores.

El accionamiento de los interruptores se
realiza a través de los imanes de la mesa.
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Interruptores y elementos de montaje

Pos. Referencia

1 Sensor magnético con conector Véase el capitulo “Sensores y accesorios”
2 Tablero de interruptores R0375 310 30

3 Soporte del cable R0375 310 31

R999001221 (2016-04), Bosch Rexroth AG
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Vision general

Sensores inductivos e interrup-
tores mecanicos en el CKK/
CKR-200

-

Caja y conector

2 Interruptor mecanico (con elementos
de montaje)

3 Sensor inductivo (con elementos de
montaje)

4 Angulo de conmutacion (montaje solo
en la plaza de union)

5 Portacables

De modo alternativo, el cable de cone-
xion del interruptor se puede fijar con el
soporte del cable.

Véase el sistema de conmutacion.

Montaje/Accionamiento

El interruptor se introduce en la ranura
superior del modulo compacto y se fija
con los pasadores roscados (4).

Se acciona a través del angulo de con-
mutacion (4). Este se fija con tornillos a
la placa de union

Los tornillos de fijacion se encuentran en
el suministro.

Interruptor con elementos de
montaje
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S © e o o
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Interruptor mecanico

Sensor inductivo
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Portacables

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

El portacables sujeta maximo dos cables

de los interruptores mecanicos y tres de

los interruptores inductivos.

Los tornillos de fijacion se encuentran en

el suministro.

Caja/conector

Nota:

La caja y el conector no estan cablea-
dos.

De esta manera se pueden optimizar las
posiciones de conmutacion en la puesta
en marcha.

Se suministra un conector.

El conector puede ser montado en tres
direcciones diferentes.
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Portacables

Moédulo compacto | Calculo de la longitud

CKK 200 Lk=L-5
CKR 200 Lc=L-10
Ly = Longitud de la fijacion y del canal de cable (mm)

L Longitud del sistema lineal (mm)

Interruptores y elementos de montaje

Pos. Referencias

1 Caja/conector R1175 001 53

2 Interruptor mecanico Véase el capitulo “Sensores y accesorios”
- Elementos de montaje sin interruptor R1175 001 65

3 Sensor inductivo Véase el capitulo “Sensores y accesorios”
- Elementos de montaje sin sensor R1175 001 52

4 Angulo de conmutacion? R1175 001 50

5 Canal portacables Ly = XX mm R0396 620 17

1) En caso de tamaiio 200, el montaje de la leva de accionamiento solo es posible en la placa de unién. De no ser asi, el cliente debera encontrar

la solucién.
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Sensores
Sensor magnético con los extremos libres de los cables
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Referencia R347600903
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Uso Referencia del interruptor de fin de carrera
Referencia R347600903

Descripcion R12212

Principio de funcionamiento Magnético

Tension de servicio max. 30 V DC

Corriente de carga 500 mA

Funcién de conmutacion

REED/ Contacto alternador (NC: C+NC, NO: C+NO)

Punto de conmutacion (medida “X”)

9 mm

Referencias R347601003 / R347601203 / R347601403 / R347601303

Uso Interruptor de fin Interruptor de referencia Interruptor de fin Interruptor de
de carrera de carrera referencia

Referencia R347601003 R347601203 R347601303 R347601403

Descripcion H14118 H15637 H15638 H15080

Principio de funcionamiento magnético

Tension de servicio 3.8-30VDC

Corriente de carga <20 mA

Funcion de conmutacion Hall Hall Hall Hall
PNP/cerrado (CN) PNP/abierto (NO) NPN/cerrado (CN) NPN/abierto (NO)

Punto de conmutacién Medida “X”

13,65 mm

Datos técnicos para R347600903 / R347601003 / R347601203 / R347601403 / R347601303

Tipo de conexién

Cable 2,0 m, 3 polos

Extremos conectores revestidos de estaiio

v

Indicador de funciones

Proteccion contra cortocircuitos

Proteccidn contra inversion de polaridad

Supresion del impulso de encendido

Frecuencia de conmutacién

2,5 kHz

Prolongacién del pulso (Off delay)

Velocidad de aproximacion max. admis.

Apta para cadenas de arrastre*

2 m/s

Apta para torsién

Resistente a las chispas de soldadura*

Seccion transversal de conductor*

3x0,14 mm?2

Diametro del cable D

3,2 +0,20 mm

Radio de curvatura estatico*

Radio de curvatura dinamico*

Ciclos de flexion*

Velocidad de desplazamiento max. admis.*

Aceleracion max. admis.”

Temperatura ambiente

-40 °C hasta +85 °C

Tipo de proteccion

IP66

MTTF (conforme a EN ISO 13849-1)

Certificaciones y
autorizaciones**

*) Datos técnicos solo para el cable de conexién moldeado al sensor.

Los cables de prolongacion propuestos ofrecen un rendimiento aiin mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena porta cable

(véanse las siguientes paginas).

**) Para estos productos no se requiere un certificado para su introduccién en el mercado chino.

R999001221 (2016-04), Bosch Rexroth AG
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Sensores

Sensor magnético con conector M8x1

Ejecucion del sensor: \
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Referencias / datos técnicos
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Uso Referencia / Interruptor de fin de carrera Interruptor de fin de carrera
Referencia R347602403 R347602303
Descripcion H10706 R10705

Principio de funcionamiento magnético

Tensioén de servicio 3.8-30VDC 30V DC

Corriente de carga <20 mA 500 mA

Funcion de conmutacion

Hall PNP/cerrado (CN)

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

Punto de conmutacion Medida “X”

13,65 mm

9 mm

Tipo de conexidén

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

Indicador de funciones

Proteccion contra cortocircuitos

Proteccidn contra inversion de polaridad

Supresion del impulso de encendido

Frecuencia de conmutacion 2,5 kHz
Prolongacion del pulso (Off delay) —
Velocidad de aproximacion max. admis. 2m/s
Apta para cadenas de arrastre* -

Apta para torsion* —
Resistente a las chispas de soldadura* -
Seccion transversal de conductor* 3x0,14 mm?
Diametro del cable D* 3,2 0,20 mm

Radio de curvatura estatico*

Radio de curvatura dinamico*

Ciclos de flexion*

*

Velocidad de desplazamiento max. admis.

Aceleracion max. admis.*

Temperatura ambiente

—-40 °C hasta +85 °C

Tipo de proteccion

P66

Desviacion de carrera admisible segun
1SO 13849-1

Certificaciones y
autorizaciones™

*) Datos técnicos solo para el cable de conexién moldeado (0,3 m) al sensor magnético.

Los cables de prolongacion propuestos ofrecen un rendimiento ain mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena porta cable

(véanse las siguientes paginas).

**) Para estos productos no se requiere un

certificado para su introduccion en el mercado chino.
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Sensores
Sensor inductivo con los extremos de cables libres
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Referencias / datos técnicos
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Uso Interruptor de fin Interruptor de Interruptor de fin Interruptor de

de carrera referencia de carrera referencia
Referencia R345304001 R345304003 R345304002 R345304004
Descripcion 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

Funcion de conmutacion

PNP/cerrado (CN)

PNP/abierto (NO)

NPN/cerrado (CN)

NPN/abierto (NO)

Tipo de conexion

Cable 3 m, 3 polos, extremos de cables libres

Indicador de funciones 4
Proteccion contra cortocir- v
cuitos

Proteccion contra inversion de v
polaridad

Frecuencia de conmutacion 2,5 kHz

Velocidad de aproximacion
max. admis.

segln la longitud de

la leva de accionamiento

Apta para cadenas de arrastre*

Apta para torsion*

Resistente a las chispas de
soldadura*

Seccion transversal de

conductor® 3x0,14 mm?
Diametro del cable D* 3,5 0,15 mm
Radio de curvatura estatico” 12 mm
Radio de curvatura dinamico* 12 mm

Ciclos de flexion*

Temperatura ambiente

-40 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion

IP65

MTTF
(conforme a EN 1SO 13849-1)

MTTF = 830 afios

MTTF = 585 afios

Certificaciones y
autorizaciones™*

|3 °@"’ nc':{-ls

*) Datos técnicos solo para el cable de conexién moldeado al sensor inductivo.

Los cables de prolongacion propuestos ofrecen un rendimiento aiin mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena porta cable

(véanse las siguientes paginas).

**) Para estos productos no se requiere un certificado para su introduccion en el mercado chino.
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Sensores
Sensor inductivo con conector M8x1
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Referencias / datos técnicos
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Uso Interruptor de fin Interruptor de Interruptor de fin Interruptor de referen-
de carrera referencia de carrera cia

Referencia R901420149 R901420156 R901420152 R901420158

Descripcion BES 517-351-NO-C-S49-00.2 |BES 517-398-NO-C-549-00.2 [BES 517-352-NO-C-S49-00.2 [BES 517-399-NO-C-S49-00.2

Principio de funcionamiento Inductivo

Tension de servicio 10-30VDC

Corriente de carga <200 mA

Funcion de conmutacion

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

Tipo de conexién

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

Indicador de funciones v
Proteccion contra cortocircuitos v
Proteccion contra inversion de v
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*

Seccion transversal de conductor* 3x0,14 mm?2
Diametro del cable D* 3,5 +0,15 mm
Radio de curvatura estatico* 12 mm
Radio de curvatura dinamico* 12 mm

Ciclos de flexion*

Temperatura ambiente

-40 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion IP65

MTTF (conforme a EN ISO 13849-1) MTTF = 830 afos | MTTF = 585 afos
Certlf.lcac.lones*y c € ':@us Vv

autorizaciones -4 RoHS

*) Datos técnicos solo para el cable de conexion moldeado al sensor inductivo.

Los cables de prolongacion propuestos ofrecen un rendimiento aiin mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena porta cable

(véanse las siguientes paginas).

**) Para estos productos no se requiere un

certificado para su introduccion en el mercado chino.
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Interruptores

Interruptor mecanico
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Referencias / datos técnicos
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Uso Interruptor de fin de carrera

Referencia R345304016 R347600305
Descripcion BNS 819-X496-99-R-11

Principio de funcionamiento Mecanico

Tensioén de servicio 250 V AC

Corriente de carga <5A

Funcion de conmutacion

Conmutador unipolar/
(CN: 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 (depende de la carga eléctrica (zona seca))

Certificaciones y autorizaciones Carcasa

(€ @ pis

Certificaciones y autorizaciones Elemento
de conmutacion

3 @ n:."{ls
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Interruptores

Interruptor mecanico con conector M8x1
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Referencias / datos técnicos

Uso Interruptor de fin Interruptor de Interruptor de fin Interruptor de referencia
de carrera referencia de carrera

Referencia R913048215 R913048214 R913048217 R913048216

Descripcion 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 Mecanico

funcionamiento

Tension de servicio 10-30VDC

Corriente de carga <200 mA

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

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

Indicador de funciones -

Proteccion contra -
cortocircuitos
Proteccion contra -
inversion de polaridad
Frecuencia de
conmutacion

Velocidad de aproximacion
max. admis.

Apta para cadenas de —
arrastre*

Apta para torsion* -

3,3 Hz

1m/s

Resistente a las chispas de —
soldadura*
Seccion transversal de
conductor*
Diametro del cable D* 3,5+0,2mm

3x0,14 mm?

Radio de curvatura
estatico*

Radio de curvatura
dinamico*

Ciclos de flexion* —

12 mm

12 mm

Temperatura ambiente -5 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion IP65

Valor B10d- 5x108 (zona himeda); 10x106 depende de la carga eléctrica (zona seca)
Certificaciones y
autorizaciones** C € @0 Rl.!nI/-IS

*) Datos técnicos solo para el cable de conexidén moldeado al interruptor mecanico.

Los cables de prolongacion propuestos ofrecen un rendimiento ain mayor, p.ej. para utilizarse en una cadena porta cable (véanse las
siguientes paginas).
**) Para estos productos no seiere un certificado para su introduccion en el mercado chino.

diversiarec

TECHNOLOGY MOTION



152 Mddulo compacto | Elementos de montaje y accesorios

Prolongaciones

Confeccionado por un lado

. | A
& Esquema de conexion !1 >—|—
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i
92 == 3 =
75 +25
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Referencias
Uso Cable de prolongacion
Referencia R911344602 R911344619 R911344620
Descripcion 7000-08041-6500500 7000-08041-6501000 7000-08041-6501500
Longitud (L) 50m 10,0 m 15,0 m
1. Tipo de conexion Casquillo recto, M8x1, 3 polos
2. Tipo de conexion extremos de cables libres

a) Contorno para el tubo ondulado Diametro interno 6,5 mm
b) Manguito del cable
c) Rotulacion del cable seglin la norma de estampacion

diversiartec
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Confeccionado por ambos lados
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Referencias
Uso Cable de prolongacién
Referencia R911344621 R911344622 R911344623 R911344624 R911344625
Descripcion 7000-88001- 7000-88001- 7000-88001- 7000-88001- 7000-88001-
6500050 6500100 6500200 6500500 6501000
Longitud (L) 0,5m 1,0m 2,0 m 50m 10,0 m
1. Tipo de conexion Casquillo 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 tensién de servicio -
Tensién de servicio 10-30VDC
Tipo de cable PUR negro
Apta para cadenas de arrastre* v
Apta para torsion v
Resistente a las chispas de soldadura v
Seccion transversal de conductor 3x0,25 mm?
Diametro del cable D 4,1 +0,2 mm
Radio de curvatura estatico > 5xD
Radio de curvatura dinamico > 10xD
Ciclos de flexion* > 10 000

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 colocacion fija

-40 °C hasta +85 °C

Temperatura ambiente para colocacién flexible

-25 °C hasta +85 °C

Tipo de proteccion

Certificaciones y autorizaciones

ce @ @

=
Pe rY%is

a) Contorno para el tubo ondulado Diametro interno 6,5 mm
b) Manguito del cable
c) Rotulacion del cable segln la norma de estampacion
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Enchufe

Plano acotado Esquema de conexion Vista del
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Referencias / datos técnicos
Uso Conector, individual
Referencia R901388333 R901388352
Descripcion 7000-08331-0000000 7000-12491-0000000
Version Recto
Corriente de servicio seguin contacto max. 4 A

Tensién 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 transversal 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

e s @

v
RoHS
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Plano acotado

Esquema de conexion
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Referencias / datos técnicos
Uso Adaptador Adaptador o distribuidor
Referencia R911344591 R911344592
Descripcion 7000-42201-0000000 7000-41211-0000000
Version recto para 1 sensor Recto, para 1 - 2 sensores
Corriente de servicio seguin contacto max. 4 A
Tension de servicio max. 32 V AC/DC
1. Tipo de conexion Boquilla recta, M8x1, 3 polos rosca de au- 2 boquillas recta, M8x1, 3 polos
tobloqueo rosca de autobloqueo
2. Tipo de conexién Conector recto, M12x1, 3 polos, rosca de Conector recto, M12x1, 4 polos,
autobloqueo rosca de autobloqueo
Indicador de funciones -
Indicador de la tensién de servicio -
Seccion transversal de la conexion -
Temperatura ambiente -25 °C hasta +85 °C
Tipo de proteccion IP67 (insertado y atornillado)
Certificaciones y v @ = 4
C us
autorizaciones RoHS LSTED \P,_Jlj RoHS
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Distribuidor pasivo
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Referencias / datos técnicos

Uso Distribuidor pasivo

Referencia R901425737 R901429917 R911344592
Descripcion 8000-84070-0000000 8000-84071-0000000

Version Recto, para 1 - 4 sensores

Corriente de servicio segtin contacto

max. 2 A

Tensién de servicio

24V DC

Logica de conmutacion

PNP NPN

1. Tipo de conexion

4 boquillas rectas, M8x1, 3 polos, rosca de autobloqueo

Datos técnicos y sim-

2. Tipo de conexion

Conector recto, M12x1, 8 polos, rosca de autobloqueo

bolos de la mecanica,

véase Adaptador

Indicador de funciones v
Indicador de la tension de servicio v
Seccidn transversal de la conexion -
Temperatura ambiente —20 °C hasta +70 °C

Tipo de proteccion

IP67 (insertado y atornillado)

Certificaciones y autorizaciones

divVersiaTeEc
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Accesorios para distribuidor pasivo

45 30
25 3,8

Placa de sujecion =
moll

WT T TR |
soee | U I M Sy

Tapon roscado

Referencias / datos técnicos

Uso Para distribuidor pasivo R911344592 Para distribuidor pasivo R901425737/ R901429917
Placa de sujecion R913047341 -
Descripcion 7000-99061-0000000 -

Unidad de empaque 1 pieza -

Tapon roscado - R913047322
Descripcion - 3858627
Unidad de empaque - 10 piezas
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Prolongaciones para distribuidor pasivo
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1) Contorno para el tubo ondulado Diametro interno 10
2) Manguito del cable

3) Rotulacion del cable segun la norma 7000-08001 . .
’ I~ ~
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Uso Cable de prolongacién para distribuidor Cable de prolongacion para distribuidor
pasivo R911344592 pasivo R901425737 / R901429917
Referencia R911371982 R911371980 R911371981 R911371983
Descripciéon 7000-40021-6540500 | 7000-12221-6541500 7000-48001- 7000-17041-3771500
3770500
Longitud 50m 15,0 m 50m 15,0 m

1. Tipo de conexion

Casquillo recto, M12x1, 4 polos Casquillo recto, M12x1, 8 polos

2. Tipo de conexion

extremos de cables
libres

Conector recto,
M12x1, 8 polos

extremos de cables
libres

Conector recto,
M12x1, 4 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 segun contacto

max. 4 A por contacto max. 2 A por contacto

Apta para cadenas de arrastre v

Apta para torsion v

Resistente a las chispas de soldadura v

Seccién transversal de conductor 4x0,34 mm? 8x0,34 mm?
Diametro del cable D 4,7 +/- 0,2 mm 6,2 +/- 0,3 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 colocacion fija

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

Temperatura ambiente para colocacion flexible

—25 °C hasta +80 °C (90° méax. 10 000 h)

Tipo de proteccion

IP67 (insertado y atornillado)

Certificaciones y autorizaciones

CE @ @ ¢ o
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Ejemplos de combinacion
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Caja y conector

Ubicar la caja del mismo lado de los sensores magnéticos. La caja y el conector no estan cableados. Mediante el montaje des-
plazable variable se pueden optimizar las posiciones de conmutacion en la puesta en marcha. El conector puede ser montado en

tres direcciones diferentes.

R117560102

22

Pin Color
1 BN [marron
2 WH |blanco
3 BU |azul

4 BK  |negro
5 GY |gris

R037540000

Conector de 16 polos

60

o

©
R117500153 3 50 4.5 27549
e

ﬁ
4
30,5
12,5
Fainrii
=
Po 1

[
| | '\ Conector de 16 polos

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Uso Caja y conector

Referencia R117560102 R037540000 / R117500153
Descripcion para CKK / CKR-070 para CKK / CKR-090, -110, -145, -200
Version acodado, para colgar en la ranura lateral del sistema lineal
Corriente de servicio segun contacto [max. 4 A max. 8 A

Tension de servicio 10-30VDC 150 V AC/DC

1. Tipo de conexion

Conector recto, M12x1, 5 polos, conexion de
fuerza elastica

Conector recto, M12x1, 16 polos, conexiéon
soldada

2. Tipo de conexion

Acoplamiento/brida hembra M12x1,5 polos,
con cable de 0,5 m

Acoplamiento/brida hembra M12x1, 16 polos,
conexion soldada

Tendido de cables para la carcasa

Atornillado de cables M16x1,5 con junta
(taladro 3x3,5 mm) incl. tapones de cierre y
embellecedores

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

Tendido de cables para el conector

Atornillado con alivio de tension

Seccion transversal de la conexion

0,14...0,5 mm

0,14..1 mm

Diametro del cable

4...8 mm

10...14 mm

Temperatura ambiente

—25 °C hasta +85 °C

—20 °C hasta +125 °C

Tipo de proteccion

Certificaciones y autorizaciones

163
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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 evolucién 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.

[

Bosch Rexroth AG, R999001221 (2016-04)
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Mas facil. Mas rapido. Mas economico.

Proyecto

Mas rapido

Mas facil

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 usuarios
durante la seleccién de los componentes — con solucio-
nes sugeridas, con listados de materiales, datos técnicos
y planos en CAD.

Montaje - ahorro de tiempo hasta el 60 %

Gracias a las interfaces idéneas, todos los componentes
mecanicos se encuentran perfectamente alineados y
unidos con precision.

Puesta en servicio - reduccion del esfuerzo hasta un 90 %
La parametrizacion y configuracién 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 — escalables
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 tra-
vés del software del regulador de accionamiento, infor-
maciones sobre el mantenimiento dependiendo del
recorrido 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 rapida y
eficazmente a las nuevas necesidades de produccién.
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EasyHandling -
mas que un kit de componentes

El concepto de sistema modular que se construye de forma ideal

diversiartec
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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 comienzo

El EasyHandling comfort complementa los componentes basic con los
servo-accionamientos de gran rendimiento y de muiltiple protocolo. Los
reguladores universales e inteligentes estan perfectamente adecuados para
multiples tareas de manipulacion.

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

advanced -
controladores para las mas altas exigencias

Con la solucion Motion-Logic de libre escala y de alto rendimiento, el
EasyHandling advanced hace la configuracion y el manejo ain 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

/
o
L il

Sl

EasyHandling -
More Than Just a Kit of Components
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Condiciones de servicio

Condiciones de servicio
normales Temperatura ambiente
Sin estar por debajo del punto de rocio

0°C..40°C

Recorrido syi,"

ver tablas “Datos técnicos” CKK/CKR

Penetracion de
suciedad

no se permite

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

Documentacion necesaria y Encontrard mas indicaciones e informacion en la documentacion perteneciente a este

complementaria producto.

Encontrara los archivos PDF de estos documentos en internet en: www.boschrexroth.

com/schraubtechnik.

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

Lubricantes recomendados CKK/CKR Grasa Clase de consisten- | Grasa reco- Referencia
Indicaciones de lubricacion (DIN) cia DIN 51818 mendada (cartucho 400 g)
Los modulos compactos cuentan con 070, 090 KPOOK NLGI 00 Dynalub 520 R3416 043 00
una lubricacion base de Dynalub 510 o (DIN 51825)

Dynalub 5920 y estan disefados para lu- 110, 145, 200 | KP2K NLGI 2 Dynalub 510 R3416 037 00
bricarse con grasa unicamente mediante (DIN 51826)

una prensa manual con mandril.

Lubricacién central o lubricacion
mediante un emisor de lubricante por
impulsos segun pedido.

Cantidades de lubricante

Para ver las cantidades y los intervalos
de lubricantes, consulte las “Instruccio-
nes de los modulos compactos”.

A No se deberan utilizar lubricantes
con particulas sélidas (p. ej. grafito o
MOSz).

Carrera corta en los CKK/CKR

Para carreras cortas (recorrido < s;,), por favor consultenos acerca de la lubricacion:
Consultar el recorrido minimo s, en el capitulo Datos técnicos.

Conexiones de lubricacion

Taladro de lubricacion en el cuerpo principal Conexiones de lubricacion en la mesa Engrasadores en la placa de union

A ambos lados del cuerpo principal de En la mesa hay mas conexiones de lubri- ~ Cada placa de union alberga en los fren-
los modulos compactos se encuentran cacion. Estas se entregan cerradas con tes 2 engrasadores tipo embudo (1).

los taladros por donde se puede llegar un pasador roscado Véase el capitulo “Placas de union”.

a los engrasadores de la mesa. Es sufi- Es suficiente si se lubrica por uno de
ciente si se lubrica de un solo lado. los 2 engrasadores.

diversiaTtec
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Lubricacion
Modulos compactos CKK
Taladro de lubricacion en el cuerpo principal

A ambos lados del cuerpo principal de los modulos compactos CKK se encuentran los taladros por donde se puede llegar a los
engrasadores de la mesa. Es suficiente si se lubrica de un solo lado.

Mesas con distancia central Lw: L
Posicionar la mesa en el medio, en la L/2 ‘
posicion L/2, de esta manera se tiene |
acceso a todos los engrasadores. ba

— N S B L |
Taladro de lubricacion
Mesas sin distancia central Lw:
Los engrasadores de la mesa no siempre Taladro de lubricacion
se encuentran ordenados en la mitad. =8 B |
Desplazar la mesa segun la tabla y la i L
medida “x". |
Tamaiio Opcién de mesa Longitud de la mesa Distancia central de la Distancia Engrasador
Lo (mm) mesa L,, (mm) x (mm)
070 01 32 - 12,5 | DIN 3405-D 3
02 73 - 0,0
40 60 - 12,5
41 95 - 0,0
090 01 35 - 0,0 | DIN 3405-D 3
02 100 - 0,0
05 variable variable 0,0
40 60 - 0,0
41 125 - 0,0
110 01 39 - 6,5 | DIN 3405-D 3
02 124 85 0,0
05 variable variable 0,0
40 60 - 6,5
41 155 85 0,0
145 01,06 49 - 7,0 | DIN 3405-D 3
02, 07 149 100 0,0
05,10 variable variable 0,0
08, 40 80 - 7,0
09, 41 190 100 0,0
200 01 79,5 - —-15,0 | DIN 3405-A M8x1
02 2545 175 0,0
18 variable variable 0,0
40 190 - -15,0
41 305 175 0,0
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Las conexiones de lubricacion se encuentran cerradas con un pasador roscado
Las conexiones de lubricacion (B/C) se entregan cerradas con un pasador roscado. Retirar una espiga roscada por mesa para

utilizar las conexiones de lubricacion.

Consultar en la tabla las medidas de conexion y las juntas toricas.

171

7,,A,,

CKK: 070 /090/ 110/ 145

Al

P

S

1

7,,A,,

Al

ZIAT

I

O]

CK

K: 200

1 = conexiones de lubricacion, para mas informacion, consulte el esquema acotado

/|

CKK: 090/ 110/ 145/ 200

a) Construccion por parte del cliente

a OE
oD © b) Mesa
‘ ‘ ¢) Junta térica
T d) Cuerpo principal
F
\\“‘§
d M b
Tamafo |Opcidn de | Longitud de |Distancia cen- |Medidas Junta térica
mesa la mesa tral de la mesa segun DIN3771
Lea Ly A B C oD O E FIM Tamaio | Referencia
(mm) (mm) +0,2| +0,2| +0,2
070 01 32 - 40 5,0 - 2,5 50 0,6 | M3 [3x1,0 R3411 118 01
02 73 - 0,0 -
090 01 35 - 54 6,0 - 3,0 6,2 1,0[M3 [3x1,5 R3411 001 01
02 100 - 0,0 -
05 variable variable - 6,0
110 01 39 - 66 6,5 - 3,0 6,2 1,0[M3 [3x1,5 R3411 001 01
02 124 85 - 6,5
05 variable variable - 6,5
145 01, 06 49 - 88 7,0 - 3,0 6,2 1,0/ M3 [3x1,5 R3411 001 01
02,07 149 100 - 7,0
05,10 variable variable - 7,0
200 01 79,5 - 130 15,0 - 5,0 9,0 1,0|M4 |5x15 R3411 108 01
02 2545 175 -| 15,0
18 variable variable - 15,0
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Lubricacion
Modulos compactos CKR
Taladro de lubricacion en el cuerpo principal

A ambos lados del cuerpo principal de los modulos compactos CKR se encuentran los taladros por donde se puede llegar a los
engrasadores de la mesa. Es suficiente si se lubrica de un solo lado.

Segun la opcion de mesa, debe moverse
la posicién de lubricacion conforme a la L
tabla. L/2

Taladro de lubricacion

Tamafo Opcion de mesa Longitud de la mesa Distancia Engrasador
Lea (Mm) x (mm)

070 01 80 0,0 | DIN 3405-D 4
02 108
40 60
41 95

090 01 102 0,0 | DIN 3405-D 4
02 108
40 60
41 125

110 01 170 41,5 | DIN 3405-A M6
02 215 0,0
40 110 415
41 155 0,0

145 01 180 50,0 | DIN 3405-A M6
02 240 0,0
40 125 50,0
41 190 0,0

200 01 265 59,0 | DIN 3405-A M8x1
02 465 0,0
40 190 59,0
41 305 0,0
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Conexiones de lubricacion para mesas adosadas
Las conexiones de lubricacion se encuentran cerradas con un pasador roscado Para utilizar la conexiéon de lubricacion, debe

retirarse un pasador roscado.

Consultar en la tabla las medidas de conexion y las juntas toricas.
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,,,,,,,, B /&
| s
] 5

ca

a) Construccion por parte del cliente

b) Mesa

¢) Junta torica
d) Cuerpo principal

Tamaifio |Opcidn de mesa | Longitud de la mesa| Medidas Junta térica segun DIN3771
Lca (mm) Bl ©D OE F M| Tamafio Referencia
+0,2 +0,2 +0,2

070 01 80 0,0 2,5 6,0 0,6 | M3 3x1,5 R3411 001 01
02 108

090 01 102 0,0 3,0 10,0 1,7 | M4 4x25 R3411 119 01
02 156

110 01 170 | 415 5,0 10,0 1,2 | M6 5x2 R3411 109 01
02 215 0,0

145 01 180 50,0 5,0 10,0 1,2 | M6 5x2 R3411 109 01
02 240 0,0

200 01 265 59,0 6,0 12,2 1,0 | M8 8x2 R3411 008 01
02 465 0,0
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Parametrizacion (primera puesta en servicio)

En la placa de caracteristicas, junto con los datos de
referencia de la produccién del sistema lineal, se indican
ademas parametros técnicos para la puesta en servicio.

O?? ®

©

7

Bosch Rexroth AG
ReXI oth D-97419 Schweinfurt
MNR: R12340678 Made in Germany
TYP: CKK-110-NN-1 —FD: 483
-CS: 1005135076 20 07 @
Spa (MM) | u (mm/U)| v, (m/s) | a, (m/s?)| M1_, (Nm)| d i
54‘10 1(") 0 ?7 50 13 51
| | \ é é é
1 Referencia
2 Designacion de tipo
3 Tamafos
4 Informacion del cliente
5 Fecha de produccion
6 Planta de produccion
7 Snx = Recorrido max. (mm)
8 u = Constante de avance sin reductor (mm/U)
9 Vo = Velocidad max. sin reductor (m/s)
10 a,, = Aceleracion max. sin reductor (m/s?)
11 M1, =Momento de accionamiento max.
en el eje del motor (Nm)

12

131

d

= Desplazar el sentido de giro del motor hacia la
direccion positiva
CW = Clockwise / sentido horario
2 GW CCW = Counter Clockwise / sentido
t’@ antihorario

~

cG‘N

= Relacion de transmision
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Documentacion

Protocolo estandar
Opcién 01

Medicion de momento de fric-
cion del sistema completo
Opcién 02 (incluye la opcién 1)

El momento de friccion se mide a través
de todo el recorrido.

Desviacion de paso del husillo
de bolas para modulos com-
pactos CKK

Opcién 03 (incluye la opcion 1)

Ademas de la representacion grafica
(véase dibujo) se suministra un protoco-
lo de medicion en forma de tabla.
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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.
M (Nm) Avance Retroceso
Momento de
friccion Mg
! li riccion R:
%M»ﬂkqi-ﬂ%ﬂh@aﬁ " ;‘\
A"
0 ) -
| -
Y { P
Momento de friccion Mgg I
E 300
= 240
§ 180 1
a

-1201
-180
-240 1
300

0 200

1400 1600 1800 2000

Recorrido medido (mm)

400 600 800 1000 1200
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Datos de pedido

Configuracion y pedido

Abreviatura, longitud?” Guia Accionamiento Mesa
CKK-110-NN-1, ... mm
estandar | taladros de Husillo de [ sin placa de unién
centrado? bola dy x P
% =° 0 ,‘2 2 Lca = Lca =
o (g x x x
Versién ore 2|2 2(39mm [124 mm |variable® |60 mm |155 mm
o @11 | 01|02/ 03
3
o 01 03 04 o1 02 05 40 41
E 211
=
0 con |11|12|13
chavetero
]
€ |
2
§
E- 03 | 04 | @11 |0t 03| o1 02 05 40
©
3
i
o
©
2
o
(3]
g
5 01 03 04 @11 | 01]02|03 o1 02 05 40 41
@
£
n
c
©
=
= Marcado del rango de seleccion tras decidir la version dy = Diametro del husillo (mm)
[]= Opcion seleccionada, que se ha introducido en el formulario de pedido P =paso (mm)
al final del catalogo en “Consulta/pedido”. L., = longitud de la mesa
i = transmision
Calculo de la longitud del sistema lineal
|L=Seff+2‘se+Lca+Lad |
Carrera:

Carrera: Seff = 500 mm

Accionamiento: Husillo de bola 16 x 10 (dy x P)
Carrera de seguridad: 2 x P =20 mm (je Seite)
Mesa: Lga =155 mm

Longitud extra: L.g=20 mm

L=500+ 2 x 20 + 155 + 20
L=715 mm

Véase también “Ejemplo de calculo para el dimensionado del
accionamiento”

Maxima distancia del centro de la mesa entre las posi-
ciones exteriores de conmutacion.

Carrera de seguridad:

La carrera de seguridad debe ser mayor al recorrido
de frenado. Como valor orientativo para el recorrido de
frenado se puede utilizar el recorrido de aceleracion.
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Montaje del motor#
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Proteccion Sistema de conmutacién? Documentacién®?

Banda de
proteccion
i= |Kit de montaje | para motor sin freno |con freno |sin con
- 00 - 00
sin interruptor
sin portacables 00
sin caja/conector
MSK 030C 84 Sensor magnético
03 MSK 040C 86 87 cesorbies.
05 MSM 031C 138 139 Sensor Hall PNP cerrado
06 MSM 041B 140 141
o1 Sensor Hall PNP abierto | 23 02
11 MSK 030C 84 85
Portacables
13 MSK 040C 86 87 ;
1 Caja/conector
15 MSM 031C 138 139 -
Sensor magnético con conector®
17 MSM 041B 140 141 Sensor REED 58 03
21 MSK 030C 84 85
Sensor Hall PNP cerrado 59
23 MSK 040C 86 87
1,5
25 MSM 031C 138 139
27 MSM 041B 140 141

Cddigo de tipo: CKK-110-NN-1, 715 mm/MF01/01/02/41/01/85/02/21/22/21/25/17/01

Datos de pedido Opcion Explicacion

Modulo compacto (abreviacion) CKK-110-NN-1, 715 mm Modulo compacto CKK-110, longitud = 715 mm (1500 max.)
Version MFO1 Brida/acoplamiento para montaje del motor segun la figura MFO1
Guia 01 Cuerpo principal estandar

Accionamiento 02 Accionamiento por husillo de bolas 16 x 10

Mesa 41 Mesa con placa de union L, = 155 mm

Montaje del motor 01 Brida/acoplamiento para motor MSK 030C

Motor 85 Motor MSK 030C con freno

Proteccion 02 con banda de proteccion

1. interruptor 21 Sensor REED (se incluye suelto)

2. interruptor 22 Sensor HALL, PNP cerrado (se incluye suelto)

3. interruptor 21 Sensor REED (se incluye suelto)

Portacables/canal portacables 25 Canal de fijacion (se incluye suelto)

Caja/conector 17 Caja/conector (se incluye suelto)

Documentacion 01 Protocolo estandar
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Formulario de consulta/pedido

Encontrara a su persona de contacto local en:

www.boschrexroth.com/adressen

Rexroth — Modulos compactos

Datos de pedido

Datos de pedido Opcidn Explicacion

Modulo compacto (abreviacion) CKK-110-NN-1, 715 mm | Modulo compacto CKK-110, longitud = 715 mm (1500 max.)
Version MFO1 Brida/acoplamiento para montaje del motor segun la figura MFO1
Guia 01 Cuerpo principal estandar

Accionamiento 02 Accionamiento por husillo de bolas 16 x 10

Mesa 41 Mesa con placa de unién L, = 155 mm

Montaje del motor 01 Brida/acoplamiento para motor MSK 030C

Motor 85 Motor MSK 030C con freno

Proteccion 02 con banda de proteccion

1. interruptor 21 Sensor REED (se incluye suelto)

2. interruptor 22 Sensor HALL, PNP cerrado (se incluye suelto)

3. interruptor 21 Sensor REED (se incluye suelto)

Portacables/canal portacables 25 Canal de fijacion (se incluye suelto)

Caja/conector 17 Caja/conector (se incluye suelto)

Documentacion 01 Protocolo estandar

Médulo compacto

(abreviacion):

A rellenar por el cliente: Consulta L] / Pedido

, longitud mm

Version
Guia
Accionamiento
Mesa
L— Mesa con distancia central?
Montaje del motor =
Codigo geometria del motor?

Motor

Cubierta

1. Interruptor

2. Interruptor

3. Interruptor

Canal de fijacion/canal portacables
Caja/conector

Documentacion

SHHH

=[1]
=[1]

:

rHrHad

[T
LH-U0-000-000-U00-moo-0od-000

1) Solo necesario para opciones de mesa con distancia central variable.
2) Solo necesario para “Juegos de montaje para motores segun el pedido del cliente”.

Numero de piezas Recepcion de: piezas,

Observaciones:

mensual, anual, por pedido o

Recepcion de:

Firma: Responsable:

Direccion: Departamento:
Teléfono:
Telefax:
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Mas informacion

Sitio web de Bosch Rexroth:

http://www.boschrexroth.com

Informaciones de producto de los médulos compactos:
http://www.boschrexroth.com/en/xc/products/prod-
uct-groups/linear-motion-technology/linear-motion-sys-

tems/compact-modules/index

GoTo Europe:
http://www.boschrexroth.com/goto

Servicio e informacién | Médulo compacto 179

ReXroth ...

st s
pp—

Rexroth oo

e duy onctonal, ey st coTpan moddes Fan Raroe onpee st Compact Modules

Dusalin:

To view dunsledinkormation plesss chose piul comety:
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