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VISION GENERAL MGBS UNIMOTION

MINIMODULO LINEAL MGBS

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ACCIONAMIENTO
Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK LATERAL DEL MOTOR MSD

SIN MOTOR

DATOS TECNICOS BASICOS

L . - - Dimensiones
Carga a_m_al maxima | Velocidad maxima de e i () Rgpptlhllldad
admisible (N) desplazamiento (m/s) méxima3 (mm) Anchura (mm)’ Altura (mm)?
32 285 0,60 800 +0,015 32,0 38,5
45 695 0,75 800 +0,015 45,0 54,0
60 1100 0,97 1000 +0,010 60,0 72,0

1 Ancho del perfil.
2 Altura desde la parte inferior del perfil hasta la parte superior del carro.
3 Vaélido para una carga axial unidireccional.
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VISION GENERAL MGTB

MINIMODULO LINEAL MGTB

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR

Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK SIN MOTOR

UNIMOTION

DATOS TECNICOS BASICOS

‘ Carga axial maxima ‘ Velocidad maxima de ‘ -
£ Carrera maxima (mm)

admisible (N) ‘ desplazamiento (m/s) ‘
25 170 0,45 200
32 375 0,60 200
45 695 0,75 200

1 Ancho del perfil.
2 Altura desde la parte inferior del perfil hasta la parte superior del carro.
3 Vaélido para una carga axial unidireccional.

4 LY TECNOPOWER

Repetibilidad ‘ Dimensiones
méxima® (mm) ‘ Anchura (mm)’ Altura (mm)?2
+0,015 25,0 36,5
+0,015 32,0 450
+0,015 45,0 60,5
www.tecnopower.es



MINIMODULO LINEAL MGBS
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CARACTERISTICAS

DISENO ESTRUCTURAL
CODIGO DE PEDIDO
CARACTERISTICAS TECNICAS
DIMENSIONES

ACCESORIOS

UNIMOTION
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MGBS. CARACTERISTICAS

CARACTERISTICAS

El MGBS es un minimédulo lineal accionado por un husillo de
bolas, en el que el movimiento rotatorio (rotacién) del eje motriz se
convierte en movimiento lineal (traslacion) del carro, con una alta
eficiencia mecanica y una baja friccion interna.

Las caracteristicas de alto rendimiento, como la alta velocidad, la
buena precision de posicionamiento y la alta repetibilidad, estan
garantizadas gracias a un accionamiento de precision por husillo
de bolas y a un sistema de guiado lineal.

Un motor estandar premontado (en linea, con un adaptador de
motor y un acoplamiento, o en paralelo, con un accionamiento la-
teral del motor y una correa dentada), junto con un accionamiento
estandar, hace que el sistema esté listo para su utilizacion. Las
dimensiones compactas y las combinaciones de motores 6ptima-
mente seleccionadas cubren una amplia gama de aplicaciones.

El cuerpo de perfil de aluminio incluye ranuras laterales para los
dispositivos de sujecién, asi como ranuras para los sensores de
campo magnético.

Las opciones, como los distintos husillos de bolas, junto con una
amplia gama de accesorios y las posibles combinaciones de siste-
mas multieje, hacen que este producto sea muy flexible.

UNIMOTION

También existe la opcién de minimédulo lineal sin el motor pre-
montado si se necesita un motor individual.

En el carro del minimédulo lineal hay agujeros de conexion y cen-
trado preparados que permiten el montaje de los dispositivos de
sujecion, las placas de conexién o las aplicaciones personalizadas.

Los minimédulos lineales MGBS pueden ensamblarse facilmente
en un sistema multieje con otros médulos lineales MGBS o MGTB
y/0 miniactuadores eléctricos MCE o minideslizadores eléctricos
MSCE.

Se garantiza una excelente relacién precio-rendimiento y un rapido
plazo de entrega, gracias a las longitudes estandar. Cada MGBS
estd prelubricado de forma 6ptima y listo para un proceso de fun-
cionamiento sin mantenimiento.

El MGBS permite capacidades de carga relativamente altas y ciclos
Optimos para mover cargas Utiles a altas velocidades tanto en
direccién horizontal como vertical.

Los perfiles de aluminio se fabrican segln la norma EN 12020-2

Adaptador de motor VK con un acoplamiento y un motor.

Accesorios, MGBS sin motor premontado

s LY TECNOPOWER

Accionamiento lateral del motor con una correa dentada y un motor.
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MGBS. DISENO ESTRUCTURAL UNIMOTION

DISENO ESTRUCTURAL

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK

Banda de proteccién
contra la corrosion

Adaptador de motor VK

3 con acoplamiento
Conectores estandar (motor,

codificador y freno - opcionalmente) Final bloque

Ranura de montaje
Perfil aluminio

Ranura para el sensor
de campo magnético

Motor premontado

(con/sin freno) . .
Bloque accionamiento

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ACCIONAMIENTO LATERAL DEL MOTOR MSD

Accionamiento del lado del motor MSD

Motor premontado
(con/sin freno)

Conectores estandar (motor,
codificador y freno - opcionalmente)

SIN MOTOR

Eje de accionamiento del
husillo de bolas de precision

Ranura de montaje

Ranura para el sensor
de campo magnético

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 7



MGBS. CODIGO DE PEDIDO UNIMOTION

MGBS 32 0802 200 AB AU AA AC AA

SERIE:

MGBS

TAMANO:
° 32
e 45
° 60

TAMANO DEL HUSILLO DE BOLAS:
° MGBS 32: @8 x 2, ¥8 x 8
e MGBS 45: @10 x 3, @10 x 10
e MGBS 60: @12 x 5, @12 x 10

CARRERA ABSOLUTA (MM):
(Carrera absoluta = Carrera efectiva + 2 x

Carrera de seguridad)

e 50, 100, 150, 200, 250, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000

Los pasos absolutos de 900 y 1000 mm solo estan disponibles
para la unidad MGBS 60.

TIPO Y TAMANO DEL MOTOR:
e En blanco: Sin motor

A B

TIPO DE MOTOR: 4,

e A: Motor paso a paso sin freno
e B: Motor paso a paso con freno

TAMANO DEL MOTOR L:
e A: 28 mm (Disponible préximamente)

e B: 42 mm
e C: 56 mm
¢ D: 86 mm (Disponible préximamente)

TALLAS DISPONIBLES:
- MGBS 32: 28, 42
- MGBS 45: 42, 56
- MGBS 60: 56, 86

Para més detalles, consulte la seccion "Datos eléctricos —
Tipos y tamafos de motores"

Oo TECNOPOWER www.tecnopower.es



MGBS. CODIGO DE PEDIDO

OPCION DE MONTAJE DEL MOTOR:
e En blanco: Sin motor A

OPCION DE MONTAJE: |

A: Con adaptador de motor VK

B: Con accionamiento lateral del motor MSD hacia arriba

C: Con accionamiento lateral del motor MSD hacia la derecha
D: Con accionamiento lateral del motor MSD hacia abajo

E: Con accionamiento lateral del motor MSD hacia la izquierda

Derecha

Izquierda

OPCION DE CONDUCCION:
e En blanco: Sin motor ni accionamiento A

TIPO DE ACCIONAMIENTO:
e A: Paso a paso

Para mas detalles, consulte el apartado "Datos
eléctricos—Tipos de accionamiento"

OPCION DE CABLES DE ACCIONAMIENTO-MOTOR:
e En blanco: Sin motor o accionamiento
e 00: Sin los cables A

TIPO DE CABLES: |
® R: Robdtica con un enchufe recto
¢ B: Robot con enchufe en angulo

CABLES DE ALIMENTACION Y DE SENAL:
e En blanco: Sin motor ni accionamiento A

CABLE DE ALIMENTACION: |
e O: Sin cable de alimentacion
e A: Con un cable de alimentacién

Longitud del cable =2 m
Para mas detalles, consulte el apartado "Datos
eléctricos—Cables de alimentacion y de sefal"

www.tecnopower.es

UNIMOTION

U

L DIRECCION DE LOS CONECTORES DEL MOTOR:
e U: Conectores orientados hacia arriba

R: Conectores hacia la derecha

D: Conectores hacia abajo

L: Conectores hacia la izquierda

En combinacion con un adaptador de motor VK

Arriba ;4 x
L

Derecha

Abajo

Izquierda

Arriba

Cuando se utiliza el accionamiento lateral del motor MSD,
los conectores no pueden estar orientados hacia el MGBS,
de lo contrario, los conectores y el MGBS pueden chocar.
Estas combinaciones son: BD, CL, DU y ER.

A
L PROTOCOLO DE CONDUCCIGN/CONTROL:
e A: EtherCAT
e B: Comunicacién basada en Ethernet
e C: Control de la direccién de los impulsos
B
I— LONGITUD DE LOS CABLES:
e A:3m e B:5m e C:10m
Para mas detalles, consulte el apartado "Datos
eléctricos—Cables de accionamiento del motor"
A
L

CABLE DE SENAL:
e (O: Sin cable de sefial
e A: Con un cable de sefial

Longitud del cable =2 m
El cable de sefial es obligatorio para los siguientes casos:
- Si se utiliza un motor con freno
- Si se utiliza un control de accionamiento por impulsos
- Si se utilizan los finales de carrera
Para mas detalles, consulte el apartado "Datos
eléctricos—Cables de alimentacion y de sefial"

LCY TECNOPOWER  ©



MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS

CARACTERISTICAS TECNICAS

CARACTERISTICAS TECNICAS GENERALES

UNIMOTION

Husillo de Cdaa[;la:: Capacidad Momentos
MGBS ‘ bholas# ‘car 2 axial de carga dinamicos’ Juego axial Carrera absoluta
dx| (CHEALYE dinamicat T o] (BS)? (mm) (mm)
(mm) ca(N) Ca(N) (ﬁym")y
8x2 2000
50, 100, 150, 200, 250, 300, 400, 500,
32 8% 8 1500 1310 48 41 200 300 2,0 1,8 13 <0,06 +0,015 600, 700, 800
10x3 3500
45 3240 201 174 400 700 74 63 47 <006 +0015 | 50100, 150, 200, 280, 300, 400, 500,
10 x 10 3200 Y
12x5 5000
50, 100, 150, 200, 250, 300, 400, 500,
60 2% 10 3800 11190 174 79,8 850 2000 29,2 30,8 31,8 <0,06 +0,010 600, 700, 800, 300, 1000

1 Capacidad de carga axial dinamica del accionamiento del husillo a bolas. Este valor es la base para calcular la vida util.

2 Vélido para el accionamiento del husillo a bolas en estado nuevo.

3 Capacidad de carga dinamica y momentos dinamicos del sistema de guiado lineal. Estos valores son la base para calcular la vida Gtil.

4 d = didmetro nominal del husillo a bolas, | = avance del husillo a bolas (para una revolucion).
5 Vélido para una carga axial unidireccional.

DATOS DEL ACCIONAMIENTO

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK

. \ Carga axial \ Carga itil maxima \ Velocidad
Husillo de o o
MGBS + motor holas d x | maxima Hori | Vertical maxima de
y VK (mm) Tamafio o (mm) | admisible! 23 orizonta ertica carrera
Fya (N) My, (kg) my, (kg) Vipay (M/S)
28 200 31 17 0,093
8x?2
2 42 285 31 24 0,100
28 50 6,2 4,1 0,300
8x8
42 200 31 17 0,400
42 395 71 33 0,146
10x3
56 695 71 59 0,150
45 Paso a paso
42 120 20 10 0,477
10x 10
56 570 71 48 0,500
56 1030 204 87 0,250
12x5
60 86 Consulte disponibilidad
56 525 127 44 0,500
12x 10
86 Consulte disponibilidad

| Velocidad |

‘o Aceleracién
maxima de P
rotacion ama&n}:z)

N4 (rev/min) fmax

2800 16

3000

2250 20

3000

2920

3000

20

2860

3000

3000

20

3000

1 Este valor depende del motor seleccionado, de la velocidad de desplazamiento y de la aceleracién del vastago (ver las tablas siguientes).
2 Valido para toda la gama de carreras. No se tiene en cuenta la unidad de guiado GUC.

3 Vaélido para la carga Util soportada por una guia externa (se tiene en cuenta el coeficiente de fricciéon 0,1). La carga Gtil maxima no soportada (carga
lateral) se presenta en las tablas siguientes.

10 $¥ TECNOPOWER
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ACCIONAMIENTO LATERAL DEL MOTOR MSD

Husillo de Carga_aX'al | Cargaitilmaxima | Vglo_cldad Vglo_cldad Aceleracion
MGBS + motor holas d x | maxima ) . maxima de maxima de maxima
y MSD (mm) Tamafio o (mm) | admisibler2s | Horizontal Ve"'I‘:a' carrera rotacidn 2 (m/s)
a(N) my, (kg) Vinax (M/S) | Ny, (rev/min) jax
28 160 31 13 0,064 1920 16
8x2
2 42 285 31 24 0,100 3000
28 40 6,3 3,3 0,208 1560 20
8x8
42 175 31 15 0,400 3000
42 330 71 28 0,137 2740 13
10x3
56 695 71 59 0,150 3000
45 Paso a paso
42 110 19 9 0,410 2460 20
10x 10
56 450 71 38 0,500 3000
56 900 204 76 0,250 3000
12x5
86 Actualmente no esté disponible
60 20
56 450 126 38 0,500 3000
12x 10
86 Actualmente no esté disponible
SIN MOTOR
. Carga axial Carga util maxima Carga radial Velocidad Velocidad L
MGBS I:qulsals”g iel maxima ———————— 1 —————acci i i axi isi maxima de maxima de Ac;?;fnfr"
sin motor ) admisible2 | Horizontal23 | Vertical? maximo ble en el eje carrera? rotacion a_ (m/s?)
Fpa (N) my, (kg) m,, (kg) M, (Nm) For (N) Vipax (M/S) Ny, (rev/min) i
8x2 285 31 24 0,10 0,04 0,150
32 50 4500 20
8x8 285 31 24 0,40 0,05 0,600
10x3 695 71 59 0,37 0,10 0,225
45 100 4500 20
10x 10 695 71 59 1,23 0,11 0,750
12x5 1100 204 93 0,97 0,16 0,483
60 200 5800 20
12x 10 1100 204 93 1,95 0,17 0,967

1 Este valor depende del motor seleccionado, de la velocidad de desplazamiento y de la aceleracién del carro (véanse las tablas siguientes relativas a las
combinaciones con los motores estandar). Se considera MGBS con una carrera absoluta de 500 mm.

2 El valor depende de la carrera absoluta. La carga axial maxima admisible depende también de la velocidad de desplazamiento. Por favor, vea las
tablas siguientes.

3 Se considera una aceleracion del carro de 2 m/s2.

CONDICIONES DE TRABAJO

Temperatura ambiente 0°C ~ 450 °C Valores recomendados de las cargas:
Todos los datos de las capacidades de carga dinamica (accionamiento por
Temperatura ambiente sin motor 0°C~+60°C husillo de bolas) indicados en las tablas anteriores son teéricos sin con-
Clase de proteccién P40 siderar ningun factor de seguridad. El factor de seguridad depende de la
aplicacion y de la seguridad y vida util requeridas.
Ciclo de trabajo 100 % Recomendamos un factor de seguridad dindmico minimo de 5,0 0 més.

Consulte la seccion "Accionamiento por husillo de bolas", donde se presenta
el célculo del factor de seguridad del accionamiento de husillo de bolas y
como afecta la carga aplicada a la vida Util.

Mantenimiento Prelubricado de por vida

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 11



MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

MASA'Y MOMENTO DE INERCIA

MGBS Hucloie Masa desplazada’ Masa del minimddulo lineal? Momento de inercia de la masa
. holas d x | -2 2
sin motor (mm) my, yees (kg) Mygps (Kg) Jygps (10-2 kg cm2)
8x2 0,85 + 0,0024 x carrera absoluta + 0,1013 x mjg,q
32 0,12 0,36 + 0,0015 x carrera absoluta
8x8 1,04 + 0,0025 x carrera absoluta + 1,6211 x m;g,q
10x3 3,17 + 0,0055 x carrera absoluta + 0,2280 x mjg,q
45 0,23 0,80 + 0,0028 x carrera absoluta
10x 10 3,72 + 0,0056 x carrera absoluta + 2,5330 x m,4
12x5 11,04 + 0,0132 x carrera absoluta + 0,6333 X Mg,
60 0,53 1,80 + 0,0049 x carrera absoluta
12x 10 11,97 + 0,0126 x carrera absoluta + 2,5330 x mjg,q

1 La masa desplazada ya se considera en la ecuacion para calcular la masa del miniactuador eléctrico myggs Y €l momento de inercia de la masa Jyggs-
La masa desplazada incluye la masa del carro junto con la tuerca esférica.

2 Para la combinacién con el motor estandar y el adaptador del motor VK o el accionamiento lateral del motor MSD esta masa my,ggs debe incrementarse
en myg+m O mygp+m respectivamente, véase la tabla siguiente.

my,y Carga transportada (kg)

MASA ADICIONAL DEL MODULO LINEAL CUANDO SE COMBINA EL MOTOR CON EL ADAPTADOR DE MOTOR VK
0 EL ACCIONAMIENTO LATERAL DEL MOTOR MSD

Motor sin freno Motor con freno
Masa del motor Masa del motor Masa del motor Masa del motor
TR y del adaptador y del accionamiento y del adaptador y del accionamiento
del motor VK lateral del motor MSD del motor VK lateral del motor MSD
My m (KE) Mysp .+ m (KE) My 4 m (KE) Mysp + m (KE)
1 28 Consulte disponibilidad
42 0,52 0,62 0,65 0,75
" Paso a 42 0,57 0,71 0,70 0,84
paso 56 1,31 1,49 1,50 1,68
60 56 1,50 1,73 1,69 1,92
86 Consulte disponibilidad
MOMENTO DE INERCIA PLANO PAR DE RETENCION DEL FRENO MOTOR
Perfil base Par de retencion (freno)
Tamaiio O (mm) (Nm)
32 43 46 28 Consulte disponibilidad
45 143 159 Paso 42 04
60 4338 50,3 paso 56 10
86 Consulte disponibilidad

12 OO TECNOPOWER www.tecnopower.es



MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

DESVIACION DEL MODULO LINEAL EN FUNCION DE UNA FUERZA VERTICAL
Y DE LA LONGITUD DEL PERFIL NO SOPORTADO

-
P
[}
=
<
6ma)(
T

En los siguientes diagramas se presenta la deflexion del minimédulo lineal en funcién de una fuerza vertical y de la longitud del perfil no
soportado. Para el caso de que ambos extremos del perfil estén apoyados y para el caso de un montaje en consola, se deben conside-
rar los diagramas de la izquierda y de la derecha, respectivamente.

MGBS 32

030 —
025

020

z
z
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o, (mm)
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[
[
[
‘ ‘ R ‘
0 200 400 600 800
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MGBS 45
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[ [ [ [ [ [ [ |
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0,15 r | | | | | \/ |
[ [ [ [ [ A [
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E 0,10 E 7 : : /)‘ |
o e" 02 T T
[ [ [ !
[ [ ‘
0,05 L |
0,1 T
0,00 00 - e R
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Longitud de perfil no soportada L, (mm) Longitud de perfil no soportada L, (mm)
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS

MGBS 60

8, (mm)

0 200 400 600 800 1000
Longitud de perfil no soportada L, (mm)

UNIMOTION

z

& (mm)

200 400 600 800 1000
Longitud de perfil no soportada L (mm)

VELOCIDAD MAXIMA DE DESPLAZAMIENTO DEL CARRO EN FUNCION DE LA CARRERA ABSOLUTA

En los siguientes diagramas se presenta la
velocidad méaxima de desplazamiento del carro
en funcion de la carrera absoluta para un avan-
ce diferente del husillo de bolas.

Los valores de las curvas representan el
avance del husillo de la unidad lineal.

MGBS 45
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MGBS 32
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UNIMOTION

V4

MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS

z

e

CARGA AXIAL MAXIMA EN FUNCION DE LA CARRERA ABSOLUTA

MGBS 32

En los siguientes diagramas se presen-
ta la carga axial méxima aplicada al

|
| | ]
- - -4 1__4

300

carro de la unidad lineal en funcién de

la carrera absoluta.

| |

| |

| |
o o
rel S
~ 5

|

|
o
e}
=

el

N ™

|

|
o o
[rs)

300 400 500 600 700 800
Carrera absoluta (mm)

200

MGBS 60

MGBS 45
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800
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300 400 500 600 700 800

200

Carrera absoluta (mm)

Carrera absoluta (mm)
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

CARGA AXIAL MAXIMA EN FUNCION DE LA VELOCIDAD DE DESPLAZAMIENTO DEL CARRO

En los siguientes diagramas se presentan las cargas

iy axiales maximas aplicadas al carro en funcion de la
[o__o\ ‘ velocidad de desplazamiento, para diferentes valores
1 / de la carrera absoluta.
/ Los valores de las curvas representan una carrera
A\ absoluta de la unidad lineal.
MGBS 32 MGBS 45

300 [

800 I

250 -1 I
g 600

a max (N)

200

MGBS 60

1200

1000

800

600

F! max (N)

400

200
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS

UNIMOTION

CARGA UTIL MAXIMA HORIZONTAL EN FUNCION DE LA VELOCIDAD DE DESPLAZAMIENTO

Y LA ACELERACION DEL CARRO

En los siguientes diagramas, se presentan las cargas Utiles horizontales méaximas aplicadas al carro,

en funcién de la velocidad de desplazamiento para diferentes aceleraciones, diferentes conduccio-

Carga (itil méxima horizontal m, __ (kg)

MGBS 32
8 x 2 con un motor paso a paso [128

35 T T T

| | |
T - - —

| K |

[ ' [
25&**7***\“‘.**? ***** B

e [ I
20r**'\+***‘*‘.*"#** =

| | |
15,,,-,\,,,\,“,,,\,,, 1

N\ oA

10 I N
Y U B

\X‘ I RE
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nes del husillo de bolas y diferentes combinaciones de los motores estandar. También se consideran

el adaptador de motor VK y un accionamiento lateral del motor MSD.
) Los diagramas que se muestran a continuacion son validos para las unidades lineales con una
carrera absoluta de 500 mm. Las limitaciones relativas a la velocidad de desplazamiento y las cargas
axiales con respecto a la carrera absoluta no se consideran y deben tenerse en cuenta por separado.
Para mas informacion, consulte los diagramas de las paginas 14-16.
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10 x 10 con un motor paso a paso [] 56

10 x 3 con un motor paso a paso []56
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

CARGA UTIL VERTICAL MAXIMA EN FUNCION DE LA VELOCIDAD DE DESPLAZAMIENTO
Y LA ACELERACION DEL CARRO

En los siguientes diagramas, se presentan las cargas Utiles verticales maximas aplicadas al carro en
funcién de la velocidad de desplazamiento para diferentes aceleraciones, diferentes conducciones
del husillo de bolas y diferentes combinaciones de los motores estandar. También se consideran el
adaptador de motor VK y un accionamiento lateral del motor MSD.

Los diagramas que se muestran a continuacion son validos para las unidades lineales con una
/ carrera absoluta de 500 mm. Limitaciones relativas a la velocidad de desplazamiento y las cargas
axiales con respecto a la carrera absoluta no se consideran y deben tenerse en cuenta por separado.

Para mas informacion, consulte los diagramas de las paginas 14-16.
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10 x 3 con un motor paso a paso [156 10 x 10 con un motor paso a paso [156

60 =1 F
| | \T‘,w'
Y R A B
s -1-----N
EE | | R
— 40F -1 41 L
S [ [ \\\\\\
t R R\
‘%30**+77\7A:k7+\¥
E I A\
gzo—ﬂ—\ s,
CTT TN T T
E Lo N
© [ [ [ R
I Nt I\
© | | | I N
m”m”m\\m”‘N\H\Hm‘\

0
0,00 0,02 004 006 008 0710 0,12 0,14

v (m/s)

MGBS 60

Carga atil méxima vertical m, ., (kg

50

12 x 5 con un motor paso a paso [156 12 x 10 con un motor paso a paso [ 156

Carga (til méxima vertical m, , (kg)

Carga atil méxima vertical m, . (kg

50

12 x 5 con un motor paso a paso [186 12 x 10 con un motor paso a paso [186

100
80
60
40

20

Carga (itil méaxima vertical m, ,,, (kg)

0

)

|
000 005 010 015 020
v (m/s)

20 LHITECNOPOWER

Carga (til mé)’m vertical m, .. (kg)

MGBS en combinacién:
con VK
con MSD

Aceleracién/Desaceleracion
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

—_— - —a=2m/s?

———-a=5m/s?

— .- — a=10m/s?

— — a=20m/s?

MGBS en combinacién:
con VK
con MSD

Aceleracién/Desaceleracion
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

—_— - — a=2m/s?

———-a=5m/s?

— == — a=10m/s?

— — a=20m/s?

MGBS en combinacién:
con VK
con MSD

Aceleracién/Desaceleracion
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

—_— - — a=2m/s?

———-a=5m/s?

— - — a=10m/s?

— — a=20m/s?

UNIMOTION

www.tecnopower.es



MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS

UNIMOTION

CARGA AXIAL MAXIMA EN FUNCION DE LA VELOCIDAD DE DESPLAZAMIENTO

Y LA ACELERACION DEL CARRO

En los siguientes diagramas, se presenta la carga axial maxima aplicada al carro en funcién de la

velocidad de desplazamiento para diferentes aceleraciones, diferentes conducciones del husillo de
bolas y diferentes combinaciones de los motores estandar. También se consideran el adaptador de

MGBS 32

\ motor VK y un accionamiento lateral del motor MSD.

Los diagramas que se muestran a continuacion son validos para las unidades lineales con una
carrera absoluta de 500 mm. Limitaciones relativas a la velocidad de desplazamiento y las cargas
axiales con respecto a la carrera absoluta no se consideran y deben tenerse en cuenta por separado.

Para mas informacion, consulte los diagramas de las paginas 14-16.
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10 x 3 con un motor paso a paso [156 10 x 10 con un motor paso a paso [156
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

MAXIMA CARGA UTIL HORIZONTAL EN FUNCION DEL CAMBIO DE POSICION
Y DEL TIEMPO DE POSICIONAMIENTO DEL CARRO

Apos . . -~ L. :
<p—>‘ Los siguientes diagramas muestran la carga util maxima que puede desplazarse una determi-
nada distancia horizontal en un tiempo de posicionamiento. Se tiene en cuenta un tiempo de
m aceleracion/desaceleracion de 100 ms.
Los diagramas dependen de los husillos de bolas y de combinaciones de motores estandar.
£\ 1] También se considera un adaptador de motor VK y un accionamiento lateral del motor MSD.
¥ Los diagramas que siguen son vélidos para las unidades lineales con una carrera absoluta
/ de 500 mm. Las limitaciones relativas a la velocidad de desplazamiento y las cargas axiales
con respecto a la carrera absoluta no se consideran y deben tenerse en cuenta por separado.
Para mas informacion, consulte los diagramas de las paginas 14-16.
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10 x 3 con un motor paso a paso [ 156 10 x 10 con un motor paso a paso []56
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

CARGA UTIL VERTICAL MAXIMA EN FUNCION DEL CAMBIO DE POSICION
Y DEL TIEMPO DE POSICIONAMIENTO DEL CARRO

Los siguientes diagramas muestran la carga util maxima que puede desplazarse una deter-
| Apos minada distancia vertical en un tiempo de posicionamiento. Se tiene en cuenta un tiempo de
aceleracion/desaceleracion de 100 ms.

My Los diagramas dependen de los husillos de bolas y de combinaciones de motores estandar.
T También se considera un adaptador de motor VK y un accionamiento lateral del motor MSD.
Los diagramas que siguen son vélidos para las unidades lineales con una carrera absoluta
/ de 500 mm. Las limitaciones relativas a la velocidad de desplazamiento y las cargas axiales
H con respecto a la carrera absoluta no se consideran y deben tenerse en cuenta por separado.
Para mas informacion, consulte los diagramas de las paginas 14-16.
MGBS 32
8 x 2 con un motor paso a paso []28 8 x 8 con un motor paso a paso []28
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MGBS. CARACTERISTICAS TECNICAS

10 x 3 con un motor paso a paso [156
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MGBS 60

UNIMOTION

10 x 10 con un motor paso a paso [156
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MGBS. DIMENSIONES UNIMOTION

MGBS EN COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK

** ..+ Final de carrera

* E1: Conexién motor
*** .. + Carrera absoluta — Final de carrera

E2: Conexi6n codificador
E3: Conexién freno

A

E5
%ED{ B L4x* Lc LG
—| ~
i | (’7 L1 o :l
S\ —
L E , " ps \ |||
R X 1 i
~U ,
[l
= ™ e [ B
W = = ©
[m] a a — -
= N
L I
V4
E9 V1 L2 L1 + Carrera absoluta L3
L=L1 + Carrera absoluta + L2 + L3
Ly
B ol o
E1*j‘ E6 sz* C b
3 | | e ]
M O T I o
Y =7
C Para el sensor de
‘ ® campo magnético
o @ D
| D Para el dispositivo
! ~ de sujecion
“ ! ( )
f o
3 L8 - oLlLLs

Todas las dimensiones estan en mm. La escala de los dibujos puede no ser igual.
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MGBS. DIMENSIONES UNIMOTION

MGBS EN COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR
Y UN ACCIONAMIENTO LATERAL DEL MOTOR MSD

Ly
L = L1 + Carrera absoluta + L2 + L3
S1 L2 L1 + Carrera absoluta L3
' | [l o _[] 5
o J
w
[(]
T — 1 5
NS | -
s Y EAC
A
S9 T @ @
T
3 «
17
¥y o o~
o @
[u] [u]
> %
| Al o117 & T ],
U =0
S5 S6 E9
MGBS SIN MOTOR
E o
130 ** .. + Final de carrera
—— *** .. + Carrera absoluta - Final de carrera
L4** Lc L5***
L29 | |, E
- | [ /= 1]
~ © o Q
o S 8 g I
9 SIS (S? — —
I~
L34
124 L2 L1 + Carrera absoluta L3
L28 L=L1 + Carrera absoluta + L2 + L3

DIMENSIONES DE LA UNIDAD MGBS (mm)

LZ l2 l2

65 815 16 | 8 |25 143853575 32 44 237 4 18 | M2 146 184 225/ 30 | 35 M3 2262514 123 45 20 |245 M3 | 6 357
45 (75197 120 10 43177 54 5225 45 44 365 5 78 18 M3 6 186264 32 42 42 M4 4 6 8 8 316 34 16 23 45 30 34 M4 10 5225

60 |90 133 24 12 3,2/398 72 6875 60 44 45 6 11 30 M4 6 254384 45 57 55 M5 5 8 10 10 396 42 20 23 45 39 48 M5 |10 6875
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MGBS. DIMENSIONES UNIMOTION

DIMENSIONES DEL ADAPTADOR DE MOTOR VK'Y DEL ACCIONAMIENTO LATERAL DEL MOTOR MSD (mm)

Motor

Tamafio o0 (mm)
28 36 31,5 | 315 0 22 1575 525 17,25 | 22 4 22 M5 6 31,5 | 31,5 | 445 0 85,5
» 42 40 31,5 42 5,5 22 1575 70,5 2375 22 45 22 M5 6,5 31,5 | 445 | 445 43 110
. Paso a 42 42 445 | 445 0 275 12225 81 2375 215 45 32 M6 85 445 445 595 0 127
paso 56 46 445 564 95 | 275 2225 885 31,25 | 275 6,5 32 M6 85 445 595 595 | 635 @ 142
56 52,5 | 59,5 | 59,5 0 332975 96 31,25 33 6,5 38 M6 8 59,5 | 59,5 | 855 0 157
o 86 69 59,5 86 9,5 33 2975 1215 4425 1 33 8,5 38 M6 8 59,5 | 855 | 86,5 @ 815 1955

DIMENSIONES DEL MOTOR (mm)

Motor

E8 (x0,3)

Tamafio o0 (mm)

Consulte disponibilidad

28 Con

42 - M12 de 5 polos | M12 de 8 polos - 14 14 19,5 - - 70,4 42,3
Paso a 42 Con M12 de 5 polos | M12 de 8 polos = M8 de 3 polos 14 14 19,5 9 21 106,4 423
paso 56 - M12 de 5 polos | M12 de 8 polos - 14 13,4 23 - - 98 56,4

56 Con M12 de 5 polos | M12 de 8 polos = M8 de 3 polos 14 52,4 23 9 12 138 56,4

86 -

Consulte disponibilidad
86 Con

DEFINICION DE "CARRERA ABSOLUTA" EN LAS UNIDADES MGBS

Final de carrera
>

_L4 Carrera absoluta L5

_ [IL_ T 1] Las dimensiones L4 y L5 se presentan en

C la tabla de dibujo dimensional anterior.

DEFINICION DE "CARRERA ABSOLUTA"
Carrera absoluta = Carrera efectiva + 2 x Carrera de seguridad

El minimédulo MGBS no incluye ninguna carrera de seguridad.
La carrera absoluta es la distancia entre las dos posiciones del carro que estan tan alejadas como es fisicamente posible.

DEFINICION DE "LONGITUD"

Con VKyunmotor: L =L+E9+V1 Las longitudes L y L, se definen tal y como se presentan en
los dibujos dimensionales anteriores, donde también se consi-
deran las longitudes de un motor, un adaptador de motor VK y
un accionamiento lateral del motor MSD.

Con MSD y un motor: L, =L +SI L Longitud (mm)
L, Longitud total (mm)
Sin motor: L=L

L =L1 + Carrera absoluta + L2 + L3
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UNIMOTION

MGBS. ACCESORIOS
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MGBS. ACCESORIOS

Adaptadores de motor
Acoplamiento de elastémero

Accionamiento lateral del motor

Accesorios de fijacion de montaje

Interruptores de fin de carrera
Motores

Accionamientos

Cables

Accesorios

Adaptador de motor VK
Acoplamiento

Accionamiento lateral del motor MSD
Dispositivo de sujecion

Placa de conexion

Sensor de campo magnético

Motor

Accionamiento

Cables del accionamiento al motor!
Cable del codificador

Cable de freno!

Cable de freno a terminal?

Cable de alimentacion

Cable de sefial

UNIMOTION

Compatible con tamaiio de unidad MGBS

ol

ol

. 57
. 58
. 59
. 61
. 62
. 64
. 65
. 65
. 66
. 66
. 66
— 67
. 68
. 68

1 Para el tamafio del motor paso a paso de 28, los cables del motor y del freno se combinan en un solo cable. Para la conectividad entre el freno y el termi-
nal, se utiliza un cable adicional de freno a terminal.

www.tecnopower.es
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MINIMODULO LINEAL MGTB

32 LHITECNOPOWER

CARACTERISTICAS

DISENO ESTRUCTURAL
CODIGO DE PEDIDO
CARACTERISTICAS TECNICAS
DIMENSIONES

ACCESORIOS

UNIMOTION

33
34
35
36
45
48
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MGTB. CARACTERISTICAS

CARACTERISTICAS

EI MGTB es un minimdédulo lineal accionado por correa dentada,
en el que el movimiento rotatorio (rotacion) del eje de transmision,
se convierte en movimiento lineal (traslacion) del carro, con una
alta eficiencia mecanica y baja friccion interna.

Las caracteristicas de alto rendimiento, como la alta velocidad,

la buena precisién de posicionamiento y la alta repetibilidad, se
garantizan mediante un accionamiento por correa dentada sin

holgura y un sistema de guiado lineal.

Un motor estandar premontado (con un adaptador de motor y
un acoplamiento) junto con el accionamiento estandar, hace que
el sistema esté listo para su funcionamiento. Las dimensiones
compactas y las combinaciones de motores 6ptimamente selec-
cionadas cubren una amplia gama de aplicaciones.

El cuerpo de perfil de aluminio incluye ranuras laterales para los
dispositivos de sujecion, asi como ranuras para los sensores de
campo magnético.

Las opciones, como los diferentes tamafios de motor, junto con
una amplia gama de accesorios y las posibles combinaciones de
sistemas multieje, hacen que este producto sea muy flexible.

UNIMOTION

También existe la opcion del minimédulo lineal sin el motor pre-
montado, si se necesita un motor especifico.

En el carro del minimédulo lineal hay agujeros de conexiéon y cen-
trado preparados que permiten el montaje de los dispositivos de
sujecion, las placas de conexion o las aplicaciones personalizadas.

Los minimédulos lineales MGTB pueden montarse facilmente en
un sistema multieje con otras unidades lineales MGTB o MGBS

y/o miniactuadores eléctricos MCE o minideslizadores eléctricos
MSCE.

Se garantiza una excelente relacién precio-rendimiento y un rapido
plazo de entrega, gracias a las longitudes estandar. Cada MGTB
estd prelubricado de forma 6ptima y listo para un proceso de fun-
cionamiento sin mantenimiento.

El MGTB permite capacidades de carga relativamente altas y ciclos
Optimos para mover cargas Utiles a altas velocidades tanto en
direccién horizontal como vertical.

Los perfiles de aluminio se fabrican segin la norma EN 12020-2

Adaptador de motor VK con un acoplamiento y un motor.

Accesorios, MGTB sin motor premontado

www.tecnopower.es

MGTB sin motor premontado
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MGTB. DISENO ESTRUCTURAL UNIMOTION

DISENO ESTRUCTURAL

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK

Banda de proteccion
contra la corrosién

Conectores estandar
(motor, codificador
y freno - opcionalmente)

Motor premontado
(con/sin freno)

Final bloque

Perfil aluminio

Ranura para el sensor
de campo magnético

Ranura de montaje

Blogue de accionamiento
con una polea

SIN MOTOR

Eje de transmision
de la polea

Ranura de montaje

Ranura para el sensor
de campo magnético
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MGTB. CODIGO DE PEDIDO

MGTB 45 500

SERIE:—,

MGTB

TAMANO:
° 32
e 45
° 60

CARRERA ABSOLUTA (mm):

(Carrera absoluta = Carrera efectiva + 2 x

Carrera de seguridad)

¢ 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800,
1000, 1200, 1400, 1600, 1800, 2000

Los pasos absolutos de 1800 y 2000 mm
solo estan disponibles para la unidad MGTB 60.

TIPO Y TAMANO DEL MOTOR:

e En blanco: Sin motor
A B

TIPO DE MOTOR: —,

e A: Motor paso a paso sin freno
e B: Motor paso a paso con freno

TAMANO DEL MOTOR L:
e B:42 mm
e C: 56 mm
e D: 86 mm (no disponible actualmente)

TALLAS DISPONIBLES:
- MGTB 32: 42

- MGTB 45: 42, 56
- MGTB 60: 56, 86

Para mas detalles, consulte la seccion

"Datos eléctricos — Tipos y tamafios de motores"

OPCION DE MONTAJE DEL MOTOR:

e En blanco: Sin motor
A B

OPCION DE MONTAJE: 4,

e A: Con adaptador de motor VK

Si se selecciona un motor, s
6lo la opcion con un adaptador
de motor VK esté disponible.

OPCION DE MONTAJE:
e B: Conectores orientados hacia atras

¢ R: Conectores hacia la derecha

e [: Conectores orientados hacia el frente
e |: Conectores hacia la izquierda

En combinacion con el adaptador de motor VK

Atrés Derecha Frente

www.tecnopower.es

UNIMOTION

AA

CABLES DE ALIMENTACION Y DE SENAL:
e En blanco: Sin motor ni accionamiento

A A

CABLE DE ALIMENTACION: J |—l’.:ABLE DE SENAL:

e O: Sin cable e O: Sin cable

e A: Con un cable e A: Con un cable
Longitud del cable =2 m Longitud del cable =2 m

Para mas detalles, El cable de sefial

consulte el apartado es obligatorio para los
"Datos eléctricos— siguientes casos:
Cables de alimentacion - Si se utiliza un motor
y de sefial" con freno

- Si se utiliza un control
de accionamiento por
impulsos

- Si se utilizan los
finales de carrera

Para mas detalles, con-
sulte el apartado "Datos
eléctricos—Cables de
alimentacion y de sefal"

OPCION DE CABLES DE ACCIONAMIENTO-MOTOR:
e En blanco: Sin motor o accionamiento
e 00: Sin los cables

A B
TIPO DE CABLES: 4, I— LONGITUD CABLE:
e A: Robdtica con un e A:3m
enchufe recto e B:bm
e B: Robot con enchufe e C:10m

en angulo

Para mas detalles, consulte el apartado "Datos
eléctricos—Cables de accionamiento del motor"

OPCION DE CONDUCCION:
e En blanco: Sin motor ni accionamiento

A B

TIPO DE AC(:IONAMIENTO:J I— PROTOCOLO DE
e A: Paso a paso CONDUCCIGON/CONTROL:
e A: EtherCAT
e B: Comunicacion
basada en Ethernet
e C: Control de la
direccion de los
impulsos

Para mas detalles, consulte el apartado "Datos
eléctricos—Tipos de accionamiento"
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MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

CARACTERISTICAS TECNICAS

Capacidad
‘ de carga
dinamical
gy Mayn, Fo | My, (Nm) | M, (Nm) | M, (Nm)

Carrera absoluta

Repetibilidad ‘
(mm)

maxima?
(mm)

MGTB

(Nm) (Nm) (Nm)

100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 1000,

3 1310 18 41 41 200 300 20 18 13 +0,08 R TRTORT
100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 1000,

15 3210 201 | 174 174 400 700 74 63 17 +0,08 bk

60 11190 774 798 798 | 850 | 2000 = 292 | 308 318 +0,08 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800, 1000,

1200, 1400, 1600, 1800, 2000

1 Capacidad de carga dinamica y momentos dinamicos del sistema de guiado lineal. Estos valores son la base para calcular la vida util.
2 Vélido para una carga axial unidireccional.

DATOS DEL ACCIONAMIENTO

COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK

Carga axial Carga atil maxima'3 Velocidad Velocidad

MGTB + motor RelaclGn polea={ = Dlametro maxima [ 1 | maximade maxima de Aceleracion
y VK act(::::{r:]a/rrr:‘(’e)nto de:fnﬁ]u)lea Tamafiom | admisible' | Horizontal23 | Vertical? carrera? rotacion2 ama)((lll‘ln;:z)
(mm) Fpa (N) My (kg) m,, (kg) Vinax (M/S) | Nppay (rev/min) | “max
32 66 21,00 42 25 0,9 0,9 1,500 1365 20
42 10 0,9 0,7 1,344 1280
45 63 20,05 Paso a 20
paso 56 85 6,2 6,2 1,500 1430
56 55 3,6 3,6 1,500 1155
60 78 24,83 20
86 No disponible actualmente

1 Este valor depende del motor seleccionado, de la velocidad de carrera y de la aceleracién del carro (véanse los siguientes diagramas relativos a las
combinaciones con los motores estéandar). Se considera MGTB con una carrera absoluta de 500 mm.

2 Valido para toda la gama de carreras.
3 Se considera una aceleracion de paridad de 2 m/s2.
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MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

SIN MOTOR
Relacion > Carga axial Carga (til maxima Par de Cargaradial | Velocidad Velocidad i
MGTB polea-accio- dI:I?:]e(:Irga maxima 1 —|accionamiento| Par sin carga maxima admi-| maxima de | maxima de Ac;?;ﬁ:;”"
sin motor | namiento (m?n) admisible! | Horizontal | Vertical maximo sible en el eje| carrera! rotacion’ 2 (m/s?)
(mm/rev) Fpa (N) myy (kg) | my, (kg) M, (Nm) For (N) Vinax (M/S) | Nyqy (reV/min) | “max
32 66 21,00 65 31 54 0,68 0,07 50 1,500 1365 20
45 63 20,05 85 42 71 0,85 0,20 100 1,500 1430 20
60 78 24,83 130 65 11 1,61 0,40 200 1,500 1155 20

1 Vélido para toda la gama de carreras.
2 Se considera una aceleracion de paridad de 2 m/s2.

CONDICIONES DE TRABAJO

Valores recomendados de las cargas:

Todos los datos de las capacidades de carga dinamica (del sistema de
Temperatura ambiente sin motor 0°C ~+60°C guiado lineal) indicados en las tablas anteriores son tedricos sin considerar
ningun factor de seguridad. El factor de seguridad depende de la aplica-

Temperatura ambiente 0°C~+50°C

Clase de proteccion 1PA40 cion y de la seguridad y vida util requeridas.

Ciclo de trabajo 100 % Recomendamos un factor de seguridad dindmico minimo de 5,0 o més.
Consulte la seccién "Vida util — Guia lineal", donde se presenta el célculo

P Prelubricado de por vida del factor de seguridad del sistema de guiado lineal y cémo afecta la carga

aplicada a la vida Util.

MASA'Y MOMENTO DE INERCIA

MGTB Masa desplazada’ Masa del modulo lineal? Momento de inercia de la masa
sin motor m;, yers (kg) Myerg (KE) Jyers (10-2kg cm?)
32 0,06 0,37 + 0,0012 x Carrera absoluta 9,19 + 0,0024 x Carrera absoluta + 110,339 x mjg,q
45 0,15 0,92 +0,0023 x Carrera absoluta 18,80 + 0,0022 x Carrera absoluta + 100,536 x myy,q
60 0,45 2,12+ 0,0041 x Carrera absoluta 81,72 + 0,0040 x Carrera absoluta + 154,110 x m,4

1 La masa desplazada ya se considera en la ecuacion para calcular la masa del modulo lineal my,grg y €l momento de inercia de la masa Jygrg - La masa
desplazada incluye la masa del carro.

2 Para la combinacién con el motor estandar y el adaptador de motor VK ,la masa my,grg debe aumentarse en myy, .. Véase la tabla siguiente.

m, Carga transportada (kg)

MASA ADICIONAL DEL MINIMODULO LINEAL AL COMBINAR EL MOTOR CON EL ADAPTADOR DE MOTOR VK

Motor sin freno Motor con freno
e i Masa del motor y del adaptador del motor VK
My ;. (KE)
32 42 0,52 0,65
42 0,57 0,70
45
Paso a paso 56 1,31 1,50
56 1,50 1,69
60
86 Consulte disponibilidad
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MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

MOMENTO DE INERCIA PLANO

Perfil base

15 13 159
| 60 138 50,3

PAR DE RETENCION DEL FRENO MOTOR

‘ Par de retencion (freno)

Tamaiio 00 (mm) L)
42 0,4
Paso a
paso 56 1,0
86 Consulte disponibilidad

DEFORMACION DE LA CORREA DENTADA BAJO UNA CARGA AXIAL

a 6bell

—

En el siguiente diagrama se presenta el alargamiento méaximo W T I
de la correa dentada con respecto a la carrera absoluta y a una ! ! ! ! ! ! b /
carga axial determinada. 12r 4‘ a 7:7 a f a 7:7 a ‘L a 7: A ]
El alargamiento maximo de la correa &y, max S€ modifica ! ! ! ! ! !
proporcionalmente, en funcion de la relacion entre la carga 1o j‘ T :7 - T - 7:7 - T 7'7: T ‘r ]
axial real F, y la carga axial especifica indicada en el diagrama < | | | A M
para el tamafio concreto del minimédulo lineal MGTB. R e
Para mas informacién sobre la carrera absoluta, consulte la H ! ! b e ‘ !
seccion "Dimensiones — Definicion de ‘carrera absoluta’ en las ey J‘ S - ‘L o]
unidades MGTB". [ [
04 S0 Rt Rl Bl iy
o MGTB 32 a F,= 65N
02 /7 = —eeeene MGTB45a F,=85N |
| — -— MGTB60aF,=130N
0,0 P IR IO AU EIN I SRR IR
100 500 1000 1500 2000

Carrera absoluta (mm)

38 OQ TECNOPOWER www.tecnopower.es



MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

DESVIACION DEL MINIMODULO LINEAL EN FUNCION DE UNA FUERZA VERTICAL
Y DE LA LONGITUD DEL PERFIL NO SOPORTADO

x
Frertical g
©

R | W -
—— e

<
N
o
g
6[\16)(
T

f

En los siguientes diagramas se presenta la deflexion del minimédulo lineal en funcién de una fuerza vertical y de la longitud del perfil no
soportado. Para el caso de que ambos extremos del perfil estén apoyados y para el caso de un montaje en consola se deben considerar
los diagramas de la izquierda y de la derecha, respectivamente.

MGTB 32
[ I I I I ]
05— ———I—-——d———+— = = 7]
[ d ]
[ |
0471 !
|
E € i |
E E o3f---1---
0" > [ I
r |
02 —— —1— -
[ I
r |
01 !
00k
0 200 400 600 800 1000
Longitud de perfil no soportada L, (mm)
MGTB 45
E €
E E
0" >
0 500 1000 1500 0 200 400 600 800 1000
Longitud de perfil no soportada L, (mm) Longitud de perfil no soportada L, (mm)
MGTB 60
r I I T T T I I r
05—+ ——1——+ | 05— —
[ | | | [
[ | | | [
04—+ - o 04— —
[ | | | [
€ [ | | | €
E 03 —+— - g 03[ —— e
100" [ : : 00" [
02F —+- = 02F - - - — -
[ I I [
[ ! ‘ [
01—+ - 01 - =
[ | [
[ |
00k = —— - 00l
0 500 1000 1500 2000 0 200 400 600 800 1000 1200
Longitud de perfil no soportada L, (mm) Longitud de perfil no soportada L, (mm)
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MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

CARGA UTIL MAXIMA HORIZONTAL EN FUNCION DE LA VELOCIDAD DE DESPLAZAMIENTO
Y LA ACELERACION DEL CARRO

v,a

- . . . ot .
En los siguientes diagramas se presentan las cargas Utiles hori-
zontales maximas aplicadas al carro en funcién de la velocidad de
desplazamiento para diferentes aceleraciones y diferentes combi-
V- naciones de los motores estandar. Se considera el adaptador de
: motor VK.
/ Los diagramas que se muestran a continuacion son validos para
las unidades lineales con una carrera absoluta de 500 mm.
MGTB 32
Con un motor paso a paso [142
10 ! ! ! ! ! ! ! MGTB en combinacién:
_ | | | | | | | con VK
¥ [ e e I B
Bog- - i‘ - *: - :* \#‘7 J‘ - *:* - ‘L 7 Aceleracién/Desaceleracion:
% [ [ [ [ \l [ [ '<1=(2J.5r/1n/2s2
‘r:' | | | | I | [ a=2m/s
BT TN ] — - —assme
S | | | | | I\l ] ———-a=10m/s?
© I I I I [ [ T\— — -- — a=20m/s?
g o0 it Eie Rt et e B e
"E“ | | | | | | |
= | | | | | | |
5 02—+ - - ———+—A4——1——+ A
8o [ [ [ [ [ [ [
8 | | | | | | I
0,0 | | | | | | |
00 02 04 06 08 10 12 14
v (m/s)
MGTB 45
Con un motor paso a paso [142 Con un motor paso a paso [156
110 T T T T T T "‘\"‘\H‘\H‘\H‘\H‘\H‘L‘ MGTB en combinacién:
® [ ! ! ‘ ‘ ‘ @ﬁfftfﬂffrf‘w)**\**rff\’ con VK
= r T N — I W = | | | [ [ [
E 08— 4 — -1Vl E Y N R T JEV L 1] Aceleracion/Desaceleracion:
£ b | o\ | \ I | E "t | | | | \ I I a=0,5m/s?
5 [ [ [ \\ bt | ] [ [ [ [ IN '] eeeeaa- a=2m/s?
c
oo NV B N S
.é I | | N s I _§ : : ~:‘ : : :\\‘ — — — = a=10m/s?
g El | AN '\ I g 3”7”\77\7&@77\77777& T s
& 04 == 77\7T77‘\7\77TT-:7 S [ [ [ I~ [ [
E ‘ PR ‘ \‘ \". E oL — 4 — 1 -4 - 4 T g 4+ - 1]
= [ [ [ \ [ \\ I = | | [ [ T
g 02 — 4 - lm oA AE e | | | Lo rT
L N I e et e R I
c N \ . ©
o [ [ [ [ ol 1 v e (ST | | | | | | |
0,0 | | | | N N ol | | | | | | |
00 02 04 06 08 10 T2 14 00 02 04 06 08 10 12 14
v (m/s) v (m/s)
MGTB 60
Con un motor paso a paso []56 Con un motor paso a paso [ 86
4 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
[y | | | | | | |
S F-d-m o F o ag o o]
E | | | RN | \\,
3k -4 ——l—-—+—d—-xI—+ -
= | | | | \ | [
€ b4 ——l——F—d—-—A\—-+4——I-] : :
2 A No disponible
S gF—cel— i L - N
ST =R \‘\\ ] actualmente
g R A 4.77\774»7\\7:
€ [ [ [ N [ N
—J50 [ Ry S
5 | | | | IS
< T A N NG
[ ey
&) | | | | | | [
| | | | | | |

=°
o
p
N
=]
S
o
o
_O
(=]
-
o
-
N
-
S

40 00 TECNOPOWER www.tecnopower.es



MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

CARGA UTIL VERTICAL MAXIMA EN FUNCION DE LA VELOCIDAD DE DESPLAZAMIENTO
Y LA ACELERACION DEL CARRO

En los siguientes diagramas se presentan las cargas Utiles verticales
méximas aplicadas al carro en funcién de la velocidad de desplazamiento
para diferentes aceleraciones y diferentes combinaciones de los motores
/ estandar. Se considera el adaptador de motor VK.

Los diagramas que se muestran a continuacién son validos para las
unidades lineales con una carrera absoluta de 500 mm.

MGTB 32
Con un motor paso a paso [142
1.0 \ \ \ \ \ \ \ inacié
MGTB en combinacién:
| | | | | | | con VK
5 | | BN IRNEERR
£ 08—+ - - —l= K~ 4 - -IN—-—%  Aceleracién/Desaceleracion:
5 [ [ [ AN [ \\\ a=0m/s2
S BN N e
BTN T o] e
£ | | | \\\\ Y ———-a:5m/522
S —_— - — a=10m/s
© | | | | | 13 a
E 0,47777771777——‘\———‘—— — — a=20m/s?
3 ~
IS | | | | | N
= | | | | | | Iy
S02-—+-4——1——r—+——1———
[
o0 | | | | | | |
S [ [ [ [ [ [ [
00 PN N N AN I B
00 02 04 06 08 10 12 14
v (m/s)
MGTB 45
Con un motor paso a paso [142 Con un motor paso a paso []56
08 I I I I I I MGTB en combinacién:
| | | | | | con VK
=
‘ ] Aceleracién/Desaceleracion:
T a=0m/s?
Jr B L PN NN ] e a=0,5m/s?
| — - — a=2m/s?
—— — - a=5m/s?
T — -- — a=10m/s?
— — = 2
‘ a=20m/s
|
1
|
L
|

Carga Gtil méxima vrtical m, . (kg)
Carga (til maxima vrtical m, __ (kg)

00 02 04 06 08 10 12 14

v (m/s)
MGTB 60
Con un motor paso a paso [ 156 Con un motor paso a paso [ 186
4 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ; - —e | | | MGTB en combinaci6n:
| | | | | | | I At Al e W con VK
- P T TIT T rEN NI T T [ [ [ [ B B
3 | | [ | | Y T T T T Aceleracién/Desaceleracion:
3T T T~ - S atintie S BTN 2 el Mt Rl e N — a=0m/s*
EE | oINS | | - | | | PN\ L] e a=0,5m/s?
i Al e S = - E _.4_4._\.. | — - — a=2m/s?
o __\ [ [ Py o a2 + o ? —— — - a=5m/s?
ol T~ - 30NN 5 \NOCIIEBpO — - —a=10m/s?
o [ [ PN N WO s [ \ | — — a=20m/s?
£ D s NN - Tactualmente
T a1 LN SRR | | | I~ |
Rk | S I N [ [ [ [
‘s ST ~\~\\\\ 5 ol - _L_1_4
o

o0
o ,,4,,\,,L,4,,\,¢,,4_i %) | | | | |
(3] [ [ [ [ [ NS S [ [ [ [ [

ol \ (I B \ \ \ \ \

00 02 04 06 08 10 12 14

v (m/s) v (m/s)
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MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS

UNIMOTION

CARGA AXIAL MAXIMA EN FUNCION DE LA VELOCIDAD DE DESPLAZAMIENTO

Y LA ACELERACION DEL CARRO

En los siguientes diagramas se presenta la carga axial méxima apli-
cada al carro en funcién de la velocidad de desplazamiento para
diferentes aceleraciones y diferentes combinaciones de los motores
/ estandar. Se considera el adaptador de motor VK.

Los diagramas que se muestran a continuacion son validos para

MGTB 32

Con un motor paso a paso [142

30

- . N )
o (3] o (3]

Carga méxima axial F, , (N)

(3,1

MGTB 45

Con un motor paso a paso [ 142

12

Carga maxima axial F, . (N)

MGTB 60

Con un motor paso a paso [ 156

60

i
50

40
30

20

Carga maxima axial F, . (N)

22 LY TECNOPOWER

MGTB en combinacién:
con VK

Aceleracién/Desaceleracion:
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

— - — a=2m/s?

———-a=5m/s?

— == — a=10m/s?

— — a=20m/s?

Con un motor paso a paso (156

T
30 S Y [ D I
~ t [ [ [
Z | — - 4= == —
g [ [ [ [
£
L 60—+ — -1 — —— -1
s r [ [ [ |
] e Eie Bl el ]
g r [ [ [ [
S AT T N —
E i [ [ [ [ [
& f7777\77\77T7777\7\~
SopobL Lt o _L_ 1
[ ! [ [ ! \ [ [
R R I N A (S R B
| \ \ [ | | [ \
0 ! ! ! ! ! ! !
00 02 04 06 08 10 12 14

v (m/s)

Con un motor paso a paso []86

140 \ \ \ \

I
|
120 + |
= ‘ [
g0 L S
o [ | [ |
R
: | | | |
s *  Nodisponible =
g ¢ actualmente
8 efobod i
I I | | | | |
0 ! | | | | | |

00 02 04 06 08 10 12 14

las unidades lineales con una carrera absoluta de 500 mm.

MGTB en combinacién:
con VK

Aceleraci6n/Desaceleracion:
a=0m/s?

------- a=0,5m/s?

— - — a=2m/s?

———-a=5m/s?

— -- — a=10m/s?

— — a=20m/s?

MGTB en combinacién:
con VK

Aceleracién/Desaceleracién:
— a=0m/s?
------- a=0,5m/s2
a=2m/s?
a=5m/s?

— == — a=10m/s?

—_— —— a=20m/s?
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MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS

UNIMOTION

MAXIMA CARGA UTIL HORIZONTAL EN FUNCION DEL CAMBIO DE POSICION Y DEL TIEMPO
DE POSICIONAMIENTO DEL CARRO

G

Apos

MGTB 32

Con un motor paso a paso []42

1.0 ; ; ; ; MGTB en combinacién:

g T V T \ 1 I con VK
8 N [ DR I RN W Ti d
£ 08 iempo de

= ‘ h Y ‘ ‘\ )‘k. \ posicionamiento:
= : : . : \ : ‘\ i t=0,20s
§ 06***7***‘1*7 ,J‘T,,, """" t=0,25s
g ] | — - — t=030s
< : : ooy : . ———-1=035s
© . — . — -
B ooal o4 o2 _ 100 1=0405s
® | X r I I — — t=045s
£ ' | ' ———=1=0,50s
= [ I L ]
S 02 -—-+-F-1a-- SR
© )
& [ Iy ! [T
S | I ' .

0.0 | [ L I

0 100 200 300 400 500
Apos (mm)

MGTB 45

Los siguientes diagramas muestran la carga util maxima que puede
desplazarse una determinada distancia horizontal dentro de un
tiempo de posicionamiento. Se tiene en cuenta un tiempo de acele-
racién/desaceleracion de 100 ms.

Los diagramas dependen de las diferentes combinaciones de los
motores estandar. Se considera el adaptador de motor VK.

Los diagramas que se muestran a continuacién son validos para
las unidades lineales con una carrera absoluta de 500 mm.

Con un motor paso a paso []142 Con un motor paso a paso [156

’ MGTB en combinaci6n: I I I I MGTB en combinacién:
_ ‘ ‘ ‘ con VK - 6 — - ﬁ**\jT#* \x** con VK
g ' T AL YL g Y X \ _
5 08 — e ,\\r _AL 0 \ _\ Tiempo de 5 o \‘ \ ‘ \ Tiempo de
& P \I \ [ posicionamiento: = S - - \* \ posicionamiento:
—= Vol \ I t=02s —= i | t=0,20s
*g 06l — ! — ;,‘,\‘,,‘A,,“l,,, ------- t=03s *g 4 — — - _7’\\7.7\+\77\X """"""" t=025s
8 . h\ \ \ — - — t=04s 8 Y\ 0\ — -~ t=030s
<] Vo \ I\ [ ————1=05% S ' ———=1=035s
= ) N ! < 3 - — = 74‘74\7& Xf‘fff\
& o4l - L W ‘7\77 — - —t=06s s \ y RN — T t=040s
< vl \ Py TN —_— — t=07s S [ v\ NN — — t=050s
e ‘.‘: s : \\: ‘\ ———-1t=08s e 2L - - 4‘ -\ - :‘ﬂ‘f NN 7:7\7 _ ] —=—-1=060s
E 021 - - - - g | | ] ]‘ |
go r B | © 1 - — = — — —— — 77L7477
20 ' \ 20 I [ T I [
3 " '\ N 8 | I | | |
0,0 [ | N | \ 0 | L 1 |
0 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Apos (mm) Apos (mm)
MGTB 60
Con un motor paso a paso []56 Con un motor paso a paso [] 86
4 ; ; ; ; 1 MGTB en combinacién: MGTB en combinacién:
o ob con VK
g ——T F_‘_rivl_i ] con VK g .
] B Y | \ ] Tiempo de g Tlel_m_}o de )
E: 3 - — —'I —\l— * —\—L [ W posicionamiento: E‘ posicionamiento:
: RRTRNS A o 3 o
= E - - . - s [y + v oy Y \]  eeeee-- =0,25s
8 VO \\ ! \\ ] __I=3§§§ 8 — - —t=030s
_g 2777477:77\74\44\77\7\77 ———-1t=035s g —_———=1=0,35s
g ‘.‘ . | \ | \ — - — t=040s © — - — t=040s
= [ — = 7)\77\7\777 — — t=050s = — — t=0,50s
e v\ \ ] by s ———-1=0,60s
£ \ v\ ———-t=0,60s £ :
= 1TF— — 4 - —%- -+ 1 — N — — 4 =
S I [ I 1 =
N N\
B L _ ,,;,,\,,p,q,; &
S I 1] 8
0 [ ! Wl
0 100 200 300 400 500
Apos (mm) Apos (mm)
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MGTB. CARACTERISTICAS TECNICAS UNIMOTION

CARGA UTIL VERTICAL MAXIMA EN FUNCION DEL CAMBIO DE POSICION Y DEL TIEMPO
DE POSICIONAMIENTO DEL CARRO

Los siguientes diagramas muestran la carga Util maxima que puede
desplazarse una determinada distancia vertical dentro de un tiem-
po de posicionamiento. Se tiene en cuenta un tiempo de acelera-
cién/desaceleracion de 100 ms.

Los diagramas dependen de las diferentes combinaciones de los
motores estandar. Se considera el adaptador de motor VK.

Los diagramas que se muestran a continuacion son validos para
las unidades lineales con una carrera absoluta de 500 mm.

MGTB 32
Con un motor paso a paso [142
1.0 ; ; ; MGTB en combinacién:
B K \—'T__r‘ con VK
< 08l - AL AN Tiempo de
£ (A NN ‘ posicionamiento:
g L \\ \‘\ ‘T\ =020
S 06— — —\— L N O L N | eeeee-- t=025s
5 ‘\ \4\ NN — - — t=030s
p ! N ———-1t=035s
E el AL NN L — - — t=040s
g g T DA \#\ — — 1=050s
= h ] ] ———-1t=060s
E I I I
02— —+-F—-19——-+——+4 -+
@ ‘ . I ‘
© N |
© I I
00 La i |
0 200 300 400
Apos (mm)
MGTB 45
Con un motor paso a paso [142 Con un motor paso a paso []156
08 MGTB en combinacién: MGTB en combinacién:
con VK con VK
g Tiempo de g Tiempo de
g 06 posicionamiento: g posicionamiento:
£ t=02s £ t=0,20s
T e e W e I TP t=03s - S W S VR N N BT L t=0,25s
g — s 2 — - 1=00s
e 04 ———=tz05s g ———=1t=040s
£ T t=0rs E — - —t=050s
= - — — t=09s = — — t=070s
E ———-1=12s £ —=—-1=090s
T 021 =
= =
© ©
oo = 20
© [+
(&) [}
0,0
0
Apos (mm)
MGTB 60

Con un motor paso a paso []56 Con un motor paso a paso [186

4 T T T T MGTB en combinacién: MGTB en combinacién:
—_ ! ! ! ! con VK . con VK
¥ r ¥ )
= Tiempo de 5}} Tiempo de
E 3L posicionamiento: E posicionamiento:
E t=020s E _—
R S O e e e T LT L 1=0,25s - U W N R B N b
k5 — - — t=030s £ —_-—
[ i [}
s 2r ———-1=040s - -
E — == — t=050s E
2 L — — t=070s & T
= —=—-1t=120s = ———
5 1+ 5
© ©
< 20
s - ]
o o
0
0
Apos (mm) Apos (mm)
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MGTB. DIMENSIONES UNIMOTION

MGTB EN COMBINACION CON UN MOTOR ESTANDAR Y UN ADAPTADOR DE MOTOR VK

*  E1: Conexién motor
E4 E2: Conexién codificador
E3: Conexién freno

** ..+ Final de carrera
i *** .. + Carrera absoluta — Final de carrera

@

E5

E1*—| L E2*

E9
T

y,.
)
R

r 1 | o E10 1
g
=
>
oVs3
= Lc L5***
= <J
Y N Law* L13 N T a
oVv2 \'> har{ M
e ] || 11
- fo- DAY 1 T
C 5 _ A |
ﬂ a
8 | =
o
=D
e L
N | I
3 L8 L2 L1 + Carrera absoluta L3
L=L1 + Carrera absoluta + L2 + L3
Lt

o™
~N

C D [T 77 81

Para el dispositivo
de sujecién

L12

L9

Para el sensor de
campo magnético

Todas las dimensiones estan en mm. La escala de los dibujos puede no ser igual.
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MGTB. DIMENSIONES UNIMOTION

MGTB SIN MOTOR

B * ** .. + Final de carrera
*** __. + Carrera absoluta - Final de carrera
@L27
@L26
@L25
<
3 L4**
Lc L5***
(=]
S
2 =1
/
l
g 3 o =
[
L2 L1 + Carrera absoluta L3
L=L1 + Carrera absoluta + L2 + L3

DIMENSIONES DE LA UNIDAD MGTB (mm)

I.2 I.2 l2

65 104 3275 8 1253653853575 32 44237 4 59|18 M2 4 146 184 225 30 35 M3 507 6 226025 14123 451575245 M3 3175
45 75 124 49 10 43 447 54 52,25 45 441365 5 78 18 M3 6 186 164 32 42 42 M4 4 6 8 8 316 34 16 23 452225 34 M4 10 5485
60 |90 139 64 |12 32458 72 6875 60 44 45 6 11 30 M4 | 6 254384 45 57 55 M5 | 5 8 10 10 396 42| 20 23 452975 48 M5 | 10 7250

DIMENSIONES DEL ADAPTADOR DE MOTOR VK

Motor

Tamafio O (mm)
. 28 36 31,5 31,5 0
42 40 31,5 42 55
" Paso a 42 42 445 445 0
paso 56 46 445 56,4 9,5
56 52,5 59,5 59,5 0
g 86 69 59,5 86 9,5

DIMENSIONES DEL MOTOR (mm)

Motor ‘
] E3

E4 (x1 E5(=D,3)‘ ‘ E7 (x1) ‘ES(:DJ)‘ E9 (x1) ‘ OE10

Tipo | Tamafio O (mm) Freno

Consulte disponibilidad

28 Con

42 - M12 de 5 polos = M12 de 8 polos - 14 14 19,5 - - 70,4 423
Paso a 42 Con M12 de 5 polos = M12 de 8 polos | M8 de 3 polos 14 14 19,5 9 27 106,4 423
paso 56 - M12 de 5 polos | M12 de 8 polos - 14 13,4 23 - - 98 56,4

56 Con M12 de 5 polos | M12 de 8 polos | M8 de 3 polos 14 52,4 23 9 12 138 56,4

86 -

Consulte disponibilidad
86 Con
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MGTB. DIMENSIONES UNIMOTION

DEFINICION DE "CARRERA ABSOLUTA" EN LAS UNIDADES MGTB

Final de carrera

[ S

L4 Carrera absoluta L5

I 7——= 1]

Las dimensiones L4 y L5 se presentan en
la tabla de dibujo dimensional anterior.

DEFINICION DE "CARRERA ABSOLUTA"
Carrera absoluta = Carrera efectiva + 2 x Carrera de seguridad

El minimédulo MGTB no incluye ninguna carrera de seguridad.
La carrera absoluta es la distancia entre las dos posiciones del carro que estan tan alejadas como es fisicamente posible.

DEFINICION DE "LONGITUD"

Con VK y un motor:

L=L+ (V3;V2)

L Longitud (mm)
Sin motor: L, Longitud total (mm)
Lt = I_

L =L1 + Carrera absoluta + L2 + L3

Las longitudes L y L, se definen tal y como se presentan en los dibujos dimensionales anteriores,
donde también se consideran las longitudes del motor y del adaptador de motor VK.
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MGTB. ACCESORIOS

Accesorios

Compatible con tamaiio de unidad MGTB

UNIMOTION

Adaptadores de motor Adaptador de motor VK 57
Acoplamiento de elastémero Acoplamiento 58
Dispositivo de sujecion 61

Accesorios de fijacion de montaje
Placa de conexién 62
Interruptores de fin de carrera Sensor de campo magnético 64
Motores Motor 65
Accionamientos Accionamiento 65
8 Cables del accionamiento al motor! ol ° . 66
9 Cable del codificador o o o 66
10 Cable de freno! ol o o 66

Cables
1 Cable de freno a terminal! o — — 67
12 Cable de alimentacion o o o 68
13 Cable de sefial o o o 68

1 Para el tamafio del motor paso a paso de 28, los cables del motor y del freno se combinan en un solo cable. Para la conectividad entre el freno y el
terminal, se utiliza un cable adicional de freno a terminal.
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DATOS ELECTRICOS UNIMOTION

TIPOS Y TAMANOS DE MOTOR 51
TIPOS DE ACCIONAMIENTO 53
CABLES DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR 54
CABLES DE ALIMENTACION Y DE SENAL 55
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MGBS/MGTB. DATOS ELECTRICOS. TIPOS Y TAMANOS DE MOTOR

IDENTIFICACION DEL MOTOR

—————— Codigo del motor

Motor
Tamafio 0 (mm)

28 -
Con

Iy -

Paso a Con
paso _

56

Con

86 -

Con

1 Consulte disponibilidad.

ASIGNACION DE PINES DEL MOTOR

Tamaiio del motor paso a paso de 28 y 86 mm
Consulte disponibilidad

TAMANO DEL MOTOR PASO A PASO DE 42 Y 56 mm

Vélido para los motores paso a paso:
- STMN-42-...
- STMN-56-...

Conector Motor

Tipo de conector: M12 de 5 polos

O

1 A-

2 A+

3 B+

4 B-

9 Carcasa
www.tecnopower.es

STMN-28-L-E!
STMN-28-L-E-B!
STMN-42-1-E
STMN-42-1-E-B
STMN-56-L-E
STMN-56-L-E-B
STMN-86-L-E!
STMN-86-L-E-B!

Conector Codificador

Tipo de conector:: M12 de 8 polos

0 N o o B W N

Carcasa

VCC (5V)
GND/apantallamiento

UNIMOTION

Conector Freno

Tipo de conector: M8 de 3 polos

Pin Function
1 Freno +24 V
3 Freno/GND
4 NC

Vélido sélo para los motores con freno:
STMN-...-B
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MGBS/MGTB. DATOS ELECTRICOS. TIPOS Y TAMANOS DE MOTOR  UNIMOTION

CARACTERISTICAS TECNICAS

MOTOR
| Tipo
\ Tamaiio 0 (mm) 28
Codigo STMN-28-L-... STMN-42-L-... STMN-56-L-... STMN-86-L-...

Tensién (V DC) 3,15 2,4
Corriente por fase (A) 1,8 42
Momento de inercia de la masa (kg cm?) 0,082 (0,0951) 0,480 (0,5011)
Par de apriete (Nm) 0,5 1,87
Angulo de paso (% disponbidad LS00 L disponbidad
Resistencia por fase (Ohm) 1,75+ 10 % 0,58 +15%
Inductancia por fase (mH) 33+£20% 1,9+20%
Tension constante (mV/min-1) 23 32,5
Masa (kg) 0,44 (0,57%) 1,14 (1,331)

1 Valido para un motor con freno.

CODIFICADOR
Codificador ‘T | Paoapaso
| Tamafooom) | 28 | 4 | % |
Codigo STMN-28-L-... STMN-42-L-... STMN-56-L-... STMN-86-L-...
Tipo Incremental
Principio de medicion Optoelectronica
Interfaz Consulte disponibilidad Accionamiento de linea dis?)?)rrllist;]illtigad
Resolucion (cpr/ppr) 500/2000
Tensidn de funcionamiento (V DC) 5
FRENO
\ Tipo Paso a paso
| Tamaiio 0 (mm) 42 \ 56
Codigo STMN-28-L-... STMN-42-L-... STMN-56-L-... STMN-86-L-...
Tensidn de funcionamiento (V DC) 24 (+6/-10 %)
Potencia nominal (W) 8 10 Consult
Consulte disponibilidad  consu'te
Par de apriete (Nm) 04 1,0 disponibilidad
Momento de inercia de la masa (kg cm?) 0,013 0,021

CONDICIONES DE TRABAIJO
Temperatura ambiente -10°C ~+50°C
Humedad ambiental méx. 85 °C (sin condensacién)

Clase de proteccion’ IP65

Ciclo de trahajo 100 %

1 Excepto la salida del eje.

DIMENSIONES

Consulte la seccién "Minimédulo MGBS — Dimensiones" o "Minimédulo MGTB — Dimensiones".
Consulte la documentaciéon de Unimotion relativa a los motores.
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MGBS/MGTB. DATOS ELECTRICOS. TIPOS DE ACCIONAMIENTO UNIMOTION

IDENTIFICACION Y COMPATIBILIDAD DE LA UNIDAD

Accionamiento Motor
I B S ——— Codigo del motor

Protocolo/Control Tamaiio O (mm)
28 STMN-28-L-... STDF-28-A-EC!
42 STMN-42-L-... STDF-42-A-EC

EtherCAT

56 STMN-56-L-... STDF-56-A-EC
86 STMN-86-L-... STDF-86-B-EC!
28 STMN-28-L-... STDF-28-A-EN!
Paso a Basado en Ethernet Paso a a2 STMN-42-L-... STDF-42-A-EN
paso Lofupcacl paso 56 STMN-56-L-... STDF-56-A-EN
86 STMN-86-L-... STDF-86-B-EN!
28 STMN-28-L-... STDF-28-A-PD!
Direccion de impulsos 42 STMN-42-L-... STDF-42-A-PD
de control 56 STMN-56-L-... STDF-56-A-PD
86 STMN-86-L-... STDF-86-B-PC!

1 Consulte disponibilidad

CARACTERISTICAS TECNICAS

Accionamiento

\ Tipo \ Paso a paso
\ Protocolo/Control \ EtherCAT Basado en Ethernet comunicacién Direccion de impulsos de control
Codigo STDF-...-EC STDF-...-EN
Tensién de funcionamiento (V DC) 24 +10 % (40 ~ 70)3
Consumo de corriente! (mA) méax. 500
Velocidad de rotacidn (rpm) 0~ 3000
Resolucion soportada? (ppr) 500, 1000, 1600, 2000, 3600, 5000, 6400, 7200, 10000
3 entradas dedicadas (LIMIT+, LIMIT-, ORIGIN) Pulso de comando de posicién

. Servo encendido/apagado
Sefiales de entrada 9 Entradas programables
(fotoacoplador) Restablecimiento de la alarma

(entrada del fotoacoplador)

7 entradas de usuario (Fotoacoplador)

6 salidas de usuario 1 salida dedicada (Compare out) En posicion
Sefiales de salida (Fotoacopladon) 9 salidas programables (fotoacoplador) Alarma (salida del fotoacoplador)
Freno Freno Seal del codificador, freno
1 Excepto la corriente del motor. | 2 En el caso de que la resolucion sea superior a la del codificador, el motor funcionara por micro-paso
entre impulsos. | 3 Valido para los accionamientos STDF-86-...
CONDICIONES DE TRABAJO
Temperatura ambiente 0°C~+50°C
Humedad ambiental 35 % ~ 85 % (sin condensacién)
Resistencia a las vibraciones 0,5G
Ciclo de trabajo 1
* Excepto la salida del eje.
DIMENSIONES INFORMACION DETALLADA
Consulte la seccién "Accesorios — Accionamiento”. Consulte la documentacion de Unimotion

relacionada con las unidades.
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MGBS/MGTB. DATOS ELECTRICOS. UNIMOTION
CABLES DE ACCIONAMIENTO DEL MOTOR

Los cables de accionamiento al motor en general consisten en:
e un cable de motor
e un cable de codificador
e un cable de freno (sélo si se utiliza un motor con freno).

Para el tamafo del motor paso a paso de 28, cables de motor y freno se combinan en un solo cable.
Se incluye un cable adicional, es decir, un cable de freno a terminal para el caso del motor (o28) con el freno.

IDENTIFICACION Y COMPATIBILIDAD DE LOS CABLES

Accionamiento Codigo del cable de accionamiento del motor
Protocolo/control Codificador Freno a terminal
- STMN-28-... -
28 STCF-M-_8-...1 STCF-E-_8-...1
Con STMN-28-...-B STCF-BT-021
- STMN-42-... -
. Con  STMN-42-..-B .Etherf . Ethernet STORM-12 rere g STORE 2 -
on -42-...-  Basado en Etherne -B-_8-...
Pa:g a Pa:goa comunicacion STDF-...
- 56 - |STHN5S-. '  Direccidn de impul- STCF-M-_12-... - STCF-E-_12-... -
Con | STMN-56-..-B sos de control - STCF-B-_8-... -
- STMN-86-...
86 Consulte disponibilidad

Con STMN-86-...-B

* Consulte disponibilidad

CARACTERISTICAS TECNICAS
TAMANO DEL MOTOR PASO A PASO DE 28 Y 86 mm: Consulte disponibilidad

TAMANO DEL MOTOR PASO A PASO DE 42 Y 56 mm

Cable de accionamiento al motor

Motor Freno Codificador
STCF-M-_12-... STCF-B-_8-... STCF-E-_12-...
Longitud (m) 3,510
Diametro del cable D (mm) 51 45 6,7
Material, color TPE, negro
Radio de curvatura (din.) (mm) min. 7,5 x D
Apantallado Si

CONDICIONES DE TRABAJO
Temperatura ambiente (colocacion fija) -40°C ~+70°C

Temperatura ambiente (aplicacion flexible) 5°C~+70°C

DIMENSIONES

Consulte el apartado "Accesorios — Cables del accionamietno al
motor".
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MGBS/MGTB. DATOS ELI:ECTRICOS. _ UNIMOTION
CABLES DE ALIMENTACION Y DE SENAL

El cable de alimentacion se utiliza para suministrar la energia de la fuente de alimentaciéon al accionamiento.
El cable de sefial es obligatorio para los siguientes casos:
e Si se utiliza un motor con freno

e Si se utiliza un control de accionamiento por impulsos
e Si se utilizan los interruptores de limite.

IDENTIFICACION Y COMPATIBILIDAD DE LOS CABLES

Accionamiento Codigo del cable
Protocolo/Control Alimentacion
EtherCAT STDF-...-EC STCF-S-EC-02
P[fasgoa Basado en Ethernet comunicacion STDF-..-ES STCF-P-02 STCF-S-ES-02
Direccién de impulsos de control STDF-...-PD STCF-S-PD-02

CARACTERISTICAS TECNICAS

TAMANO DEL MOTOR PASO A PASO DE 42 Y 56 mm

‘ Tipo Cable de alimentacidn ‘ Cable de sefial
| Codigo STCF-P-02 | STCF-S-EC-02 STCF-S-EN-02 STCF-S-PD-02
Longitud (m) 2
Diametro del cable D (mm) 46 6,4 6,9 6,4
Material, color PVC, negro
Apantallado Si
DIMENSIONES

Consulte el apartado "Accesorios — Cables de alimentacion y de sefal".

INFORMACION DETALLADA

Consulte la documentacion de Unimotion relacionada con las unidades.
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS UNIMOTION

ADAPTADOR DE MOTOR 57
ACOPLAMIENTOS 58
DEL MOTOR MSD CON CORREA DENTADA 59
DISPOSITIVO DE SUJECION 61
PLACAS DE CONEXION 62
SENSOR DE CAMPO MAGNETICO 64
MOTOR 65
ACCIONAMIENTO 65
CABLES DEL ACCIONAMIENTO AL MOTOR 66
CABLES DE ALIMENTACION Y DE SENAL 68
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. ADAPTADOR DE MOTOR UNIMOTION

M
H
L~ o [1ITH
\ -~ 1
) S L -
[
/
S===H — L1 —
Y
1. MGBS/MGTB
2. Carcasa del adaptador del motor . w .
2. Brida del adaptador del motor } Adaptador del motor VK El acoplamiento no estéa incluido.
4. Motor

Los adaptadores de motor VK son compatibles con los siguientes tamarfios de MGBS/MGTB y acoplamientos:

MGBS/MGTB “ Acoplamiento

32 MG 32 EKL 2
45 MG 45 EKL5 o > :
Para mas informacion sobre los acoplamientos,
60 MG 60 EKL 10 consulte la seccion "Accesorios — Acoplamientos'.

CODIGO DE PEDIDO

VK MG32 423 438 22 2 24 45 M3 0 0 45
ADAPTADOR DE MOTOR 4, | | | | | |
A A O
e MG
TAMARNO DIMENSIONES DEL MOTOR (mm)
° 32
e 45 La dimensién "@0" también se utiliza para los agujeros roscados.
° 60 En el caso de los agujeros roscados, debe aplicarse el prefijo M.

COMPATIBILIDAD DE LOS ADAPTADORES DE MOTOR ESTANDAR VK CON LOS MOTORES MGBS/MGTB Y ESTANDAR

Motor Longitud eje motor L1 (mm) Agujeros montaje
Tamaiio ——— @ eje motor motor Adaptador de AT
MGBS/MGTB| . Tamafon | g : : (mm) | Didmetrox Prof. | motor VK Cédigo | Masam, (ke)
(mm) : : B0 x H (mm)
2 28 NEMA 11 15 20 50 M2,5 x 2,5 (min.) VKMG 32 T1 108257 0,06
42 NEMA 17 20 25 50 M3 x 4,5 (min.) VKMG 32 T2 108258 0,09
Paso a 42 NEMA 17 20 25 50 M3 x 4,5 (min.) VKMG 45T1 108259 0,14
45
paso 56 NEMA 23 20 25 6,35 5% 9,0 (méx.) VK MG 45 T2 108260 0,18
60 56 NEMA 23 20 25 6,35 5x 9,0 (max.) VKMG 60 T1 112537 0,36
86 NEMA 34 32 37 14 7% 10,0 (max.) VKMG 60 T2 112536 0,58

El adaptador de motor estandar VK esta hecho de una sola pieza. Es importante tener en cuenta, al pedirlo, que el acoplamiento esta
incluido.

Para las dimensiones de los adaptadores de motor estandar VK, consulte la seccién "Minimédulo lineal MGBS — Dimensiones" o
"Minimédulo lineal MGTB — Dimensiones".
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. ACOPLAMIENTOS UNIMOTION

|
G H E ISO 4762

oB
@D}

|

H

H

|

i

H
@D

c c Chavetero opcional Tipo A (Dureza 98 A)

CARACTERISTICAS TECNICAS Y DIMENSIONES

Par nominal (Nm) 12,5
Par méximo* (Nm) TMAX 4 18 25
Longitud total (mm) A 20 26 32
Didmetro exterior (mm) B 16 25 32
Diédmetro exterior con |a cabeza del tornillo (mm) BS 17 25 32
Longitud de montaje (mm) C 6 8 10,3
Diametro interior (H7) (mm) Dy, D, 3-8 4-12,7 4-16
Didmetro interior del elastémero (mm) De 6,2 10,2 14,2
Tornillo de sujecion (IS0 4752) E M2 M3 M4
Par de apriete del tornillo de apriete (Nm) 0,6 2 4
Distancia entre las lineas centrales (mm) F 55 8 10,5
Distancia (mm) G 3 4 5
Longitud del cubo (mm) H 12 16,7 20,7
Momento de inercia por buje (kg cm2) I, )y 0,003 0,02 0,03
Peso aproximado (kg) 0,008 0,02 0,05
Esténdar de velocidad (min-1) 15000 15000 13000

* El par maximo transmisible del cubo de sujecion depende del didmetro del agujero.

PAR MAXIMO TRANSMISIBLE Y DE ACCIONAMIENTO M, (Nm) DEPENDE DEL DIAMETRO DEL AGUJERO (mm)

S N T T T A TR T
2 0,2 08 1,5 2 2,5 - = - -

5 - 1,5 2 45 8 8 10 - -
10 - 3,5 4 7 12 13 14 16 20
PAR MAXIMO TRANSMISIBLE Y DE ACCIONAMIENTO M, , (Nm) CcODIGO DE PEDIDO
LIMITADO AL TAMANO DE LAS UNIDADES MGBS/MGTB "

ACOPLAMIENTO EKLS A F5 F6PFN

ACOPLAMIENTO R ‘ \_'_1
TIPO Y TAMANO AGUJERO
° 2 DIAMETRO
«5 (mm)
TIPO DE INSERTO

DE ELASTOMERO .

oA OPCION

* PFN: con chavetero
e Dejar en blanco: sin
chavetero
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MGBS. ACCESORIOS. ACCIONAMIENTO LATERAL UNIMOTION
DEL MOTOR MSD CON CORREA DENTADA

A o M oN?G?
m— e Y -

N =

- ; Mie "
F2
> 98 = @
¢ ‘\&e [ oo HllUj? )
- ‘ > O !
o T T
| \ x
’0__0 —
\
P G
1. MGBS
2. Carcasa de accionamiento lateral del motor
3. Tapa de accionamiento lateral del motor — Accionamiento lateral del motor MSD
4. Placa tensora lateral del motor
5. Motor
CcODIGO DE PEDIDO
MSD MG32 T2 423 438 22 2 24 5 45 M3 0 0 45
ACCIONAMIENTO LATERAL _, | | | | | | | | | | |
DEL MOTOR A 9B @C M L1 @D H @0 V @7 «a
MINISERIE L l l l [ l l L1 |
* MG TIPO DIMENSIONES DEL MOTOR (mm)
TAMANO
e 32 La dimension "@0" también se utiliza para los agujeros roscados.
e 45 En el caso de los agujeros roscados, debe aplicarse el prefijo M.
* 60

COMPATIBILIDAD DEL ACCIONAMIENTO ESTANDAR LATERAL DEL MOTOR MSD CON LAS UNIDADES MGBS Y LOS MOTORES ESTANDAR

‘ Agujeros montaje motor ‘

Longitud eje motor L1 (mm)‘

Tamafio TR EE . g ei(emnl:lo)tur Diametro x Prof. Ad:]';ttz(:we Codigo Masa m,, (kg)
i) Estandar @0 x H (mm)

28 NEMA 11 14 20 5,0 M2,5 % 2,5 (min.) MSD MG 32 T1 108262 0,12

» 42 NEMA 17 175 2% 5,0 M3 x 4,5 (min.) MSD MG 32 T2 108263 0,18
" Paso a 42 NEMA 17 205 28 5,0 M3 x 4,5 (min.) MSD MG 45 T1 108264 0,28
paso 56 NEMA 23 20 28 6,35 54,5 (min.) ~ 5,5 (max.) = MSD MG 45T2 108265 0,36

60 56 NEMA 23 25 38 6,35 5x 4,5 (min.) ~ 5,5 (max.) | MSD MG 60 T1 112515 0,60
86 NEMA 32 28,5 38 14 Fx-8;0-4rmin)~58tmax) | MSD MG 60 T2 112516 0,88
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. ACCIONAMIENTO LATERAL UNIMOTION
DEL MOTOR MSD CON CORREA DENTADA

CARACTERISTICAS TECNICAS

L Par de ac- | Carga radial Momento de Limites del tamafio del motor (mm)
Relacionde | . . - . :
cionamiento | maxima en el inercia de la
maximo
‘ Mp,MSD ‘ I:r,MSIJ ‘ MI], MSD ‘ JMSD ‘
(Nm) ‘ ‘ (Nm) ‘(10—2 kg cmZ)‘
2 T1 1 0,10 15 0,015 0,39 0,12 34 35 25 15 23 5
T2 1 0,25 15 0,015 1,04 0,18 46 50 36 14,5 25,5 6,35
e Tl 1 0,30 15 0,020 416 0,28 46 50 36 16,2 29 15
T2 1 0,80 45 0,020 420 0,36 59,5 70 50 18 34 15
60 T1 1 0,80 35 0,025 152 0,60 59,5 70 50 18 35,5 9
T2 1 1,94 90 0,035 10,30 0,88 85,5 100 75 24 375 19

1 Es la carga que depende linealmente del par de accionamiento maximo M, ysp ¥ que se genera por la correcta pretension de la correa. Esta carga debe
reducirse en funcién de las capacidades del motor.

2 La dimensién minima L1 depende del tamafio de la polea de transmision de la correa

3 Este es un valor medio. Puede variar seguin las dimensiones del motor.

4 Keyway no es valido.

5 También es posible un valor méas alto con una placa tensora mas gruesa (la dimensién N aumenta, la dimensiéon L1 aumenta de forma exponencial).

DIMENSIONES (mm)

Relacion de

transmision
Tl 1 52,5 31,5 31,5 22 1 0 15,75 85,5 22 M5 x 6
s T2 1 70,5 44,5 31,5 22 45 18 15,75 110 22 M5 x 6,5
Tl 1 81 44,5 44,5 27,5 45 0 22,25 127 32 M6 x 8,5
® T2 1 88,5 59,5 44,5 215 6,5 63,5 22,25 142 32 M6 x 8,5
Tl 1 96 59,5 59,5 33 6,5 0 29,75 157 38 M6 x 8
# T2 1 121,5 85,5 59,5 33 8,5 81,5 29,75 195,5 38 M6 x 8

1 Este es un valor estandar. Puede variar en funcién de las dimensiones del motor My L1.
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. DISPOSITIVO DE SUJECION UNIMOTION

Los minimddulos lineales pueden montarse mediante abrazaderas, que se colocan en la ranura del lateral del perfil. Las abrazade-
ras también pueden fijarse al carro de la miniunidad lineal, fijando otra miniunidad lineal (o miniactuador eléctrico MCE o deslizador
MSCE) al carro en un angulo de 90° (es decir, para sistemas multieje).

Material: aleacion de zinc con recubrimiento de polvo.

Perfil de la unidad Soporte de la unidad
MGBS/MGTB MCE/MSCE G

-n

Dispositivo
de sujecién

[\OH= ks

™ T2

La escala de los dibujos puede no ser igual.

DIMENSIONES Y CODIGOS DE PEDIDO

. . Montaje
Dispositivo de sujecion n?;tt?:'fmd;) Dimensiones (mm) en el carro
! MGBS/ MGTB!
Parael Avellanado Sl
tornillo ara LY LI
p MCE/MSCE
M3 Tl 16 - 8 6 108216
3,6 3,4 3,25 252
M3 T2 32 22,5 4,75 12 108218
42 10 3,5 8,5 7
M4 Tl 16 - 8 5 108217
32 42 2,5 45 4 DIN 912 -
M4 T2 45 32 6,5 16 108219
M5 Tl 16 - 8 6 112526
51 4 11 45 55 | 95 75 | 45 -
M5 T2 60 45 75 27 112527
M3 Tl 16 - 8 6 108216
3,6 34 3,25 _
M3 T2 32 22,5 4,75 12 108218
62 10 3,5 8,5 1
M4 Tl 16 - 8 5 108217
45 55 2,5 45 4 DIN 912 32
M4 T2 45 32 6,5 16 108219
M5 Tl 16 - 8 6 112526
64 4 11 45 55 95 75 45 -
M5 T2 60 45 75 27 112527
M3 Tl 16 - 8 6 108216
3,6 34 3,25 .
M3 T2 32 22,5 4,75 12 108218
77 10 35 8,5 7
M4 Tl 16 - 8 5 108217
60 70 2,5 45 4 DIN 912 -
M4 T2 45 32 6,5 16 108219
M5 Tl 16 - 8 6 112526
79 4 11 45 55 | 95 75 | 45 45
M5 T2 60 45 75 27 112527

1 Para mas informacion, consulte el apartado "Ejemplos de montaje".
2 Valido s6lo para la serie MCE/MSCE.
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. PLACAS DE CONEXION UNIMOTION

Los minimddulos lineales MGBS y MGTB pueden montarse entre si utilizando las placas de cone-
xién estandar CP.

Las placas de conexién estandar admiten el montaje con abrazaderas (perfil a carro) o con torni-
llos (carro a carro).

También es posible el montaje de los miniactuadores eléctricos MCE o de los minideslizadores
eléctricos MSCE. Las designaciones CP y los codigos de pedido, asi como las representaciones
de montaje, se muestran en las tablas siguientes.

En los siguientes dibujos, el desplazamiento L1 representa la distancia entre las dos unidades
lineales que estan conectadas con él. Si desea conocer otras dimensiones necesarias para su
aplicacion, consulte la seccién "Dimensiones del minimédulo lineal MGBS" o "Dimensiones ddel
minimdédulo lineal MGTB".

PLACAS DE CONEXION PARA LAS COMBINACIONES XY (MONTAJE PERFIL DEL CARRO)

Componentes necesarios para el montaje (por ejemplo: tornillos,
accesorios de sujecion, anillos de centrado) estan incluidos.

. . Desplaza-
Eje X EjeY A
Montaje miento
Nombre odi Médulo lineal ‘ Tamaiio ‘ Médulo lineal ‘ Tamaiio ‘
CP MG32 XY MG32 KPL 110994 32 MGBS/MGTB/MCE/MSCE 32 0,057
CP MG45 XY MG45 KPL 111005 45 MGBS/MGTB/MCE/MSCE 45 0,115
MGTB/MGBS Perfil del carro 8,0
CP MG60 XY MG32 KPL 112563 60 MGBS/MGTB/MCE/MSCE 32 0,165
CP MG60 XY MG60 KPL 112562 60 MGBS/MGTB 60 0,191
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. PLACAS DE CONEXION UNIMOTION

PLACAS DE CONEXION PARA LAS COMBINACIONES XZ (MONTAJE PERFIL DEL CARRO)

Componentes necesarios para el montaje (por ejemplo: tornillos,
accesorios de sujecion, anillos de centrado) estan incluidos.

. . Desplaza-
Eje X Eje Z 4
: : Montaje miento
Nombre ‘ Codigo ‘ Médulo lineal ‘ Tamaiio ‘ Médulo lineal ‘ Tamaiio ‘
CP MG32 XZ MG32 KPL 111001 32 32 0,095 26
CP MG45 XZ MG32 KPL 111006 45 32 0,161 32
CP MG45 XZ MG45 KPL 111008 45 45 0,161 32
MGTB/MGBS
CP MG60 XZ MG32 KPL 112569 60 32 0,320 45
CP MG60 XZ MG45 KPL 112568 60 45 0,320 45
CP MG60 XZ MG60 KPL 112567 60 60 0,346 45
MGTB/MGBS Perfil del carro
CP MG32 XZ MSCE25 KPL 111003 32 25 0,095 26
CP MG32 XZ MSCE32 KPL 111004 32 32 0,095 26
CP MG45 XZ MSCE32 KPL 111010 45 32 0,162 32
MCE/MSCE
CP MG45 XZ MSCE45 KPL 111011 45 45 0,162 32
CP MG60 XZ MSCE32 KPL 112570 60 32 0,320 45
CP MG60 XZ MSCE45 KPL 112571 60 60 0,321 45

PLACAS DE CONEXION PARA LAS COMBINACIONES XZ (MONTAJE DEL CARRO)

Componentes necesarios para el montaje (por ejemplo: tornillos,
accesorios de sujecion, anillos de centrado) estan incluidos.

Eje X : Des_plaza-
Montaje miento
Nombre ‘ Codigo ‘ Médulo lineal ‘ Tamaiio ‘ Médulo lineal ‘ Tamaiio ‘
CP MG32 XZ MG32Z KPL 111002 32 32 0,071 26
CP MG45 XZ MG32Z KPL 111007 45 32 0,126 32
CP MG45 XZ MG45Z KPL 111009 45 45 0,131 32
MGTB/MGBS MGTB/MGBS Carro - carro
CP MG60 XZ MG32Z KPL 112566 60 32 0,285 45
CP MG60 XZ MGA45Z KPL 112565 60 45 0,291 45
CP MG60 XZ MG60Z KPL 112564 60 60 0,297 45
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. SENSOR DE CAMPO MAGNETICO

Los sensores de campo magnético pueden montarse utilizando la ranura para el sensor de campo magnético

situada en los laterales del perfil MGBS/MGTB.

Perfil del minimédulo
lineal MGBS o MGTB

Sensor de campo
magnético

DIMENSIONES

Sensor de campo magnético SMO 40 TP K NO/NC

uj
E <
6 Punto de 2.8

deteccion M8x1\
«| JeE—o —
25,5 150 £ 10

CODIGO DE PEDIDO Y COMPATIBILIDAD

Tipo Codigo Compatibilidad
SMO 40 TPKNC 109125

MGBS/MGTB
SMO 40 TP KNO 12259

64 LY TECNOPOWER

CARACTERISTICAS TECNICAS

SMO40TPK SMO 40 TP KNO

Caracteristicas

Principio de funcionamiento
Funcién de conmutacién
Método de cableado

Tipo de sensor

Tension de funcionamiento
Corriente de conmutacion
Capacidad de los contactos
Caida de tension

Consumo de corriente
Corriente de fuga

Frecuencia de funcionamiento
Temperatura ambiente
Choque / Vibracién

Clase de proteccién

Indicador LED

Conexidn eléctrica

Cable (diametro, material, longitud)

Cable de extension

Cable de extensién

Conector recto

32,1 (ref) Cable (@3 mm)

NC-cierre normal

Mx 24,1 (ref)

gt ®ll = =

CABLE DE EXTENSION
Tipo Conector
Recto

Cable de extension

En angulo

UNIMOTION

Magnético
NO-normalmente abierto
Tipo de 3 hilos
Fuente de corriente PNP
5~30VDC
200 mA méx.
6 W méx.
0,5V @ 200 mA méax.
6 mA @ 24V DC méx.
0,01 mA max.
1000 Hz méx.
-10 ~ +70 °C
50G/9G
IP67
Verde
M8, 3 polos
(2,8 mm, PUR, 150 mm

Conforme a la cadena de alimentacion

Conector a 90°

EERES S
~

22\ M8x1

16,5

Codigo Compatibilidad

8146
8147
SMO 40 TP KNC/NO
9017
9019
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. MOTOR / ACCIONAMIENTO UNIMOTION

MOTOR

cODIGO DE PEDIDO

Motores paso a paso
STMN 42 L E B

SERIE MOTOR PASO A PASO | |— FRENO
TAMANO MOTOR CJ (mm) : g_ejcagrf” blanco: Sin
e 28 (Consulte disponibilidad) '
° 42 CODIFICADOR
* 56 e E: Con
e 86 (Consulte disponibilidad) LONGITUD DEL MOTOR
e |: largo
DIMENSIONES MAS INFORMACION
Consulte el apartado "Minimédulo lineal MGBS — Dimensiones" o Consulte la seccién "Datos eléctricos" o la documentacion de
"Minimédulo lineal MGTB — Dimensiones". Unimotion relativa a los motores.

ACCIONAMIENTO

cODIGO DE PEDIDO

Accionamientos para los motores paso a paso (solo para los motores STMN)
STDF 42 A EC

SERIE DE ACCIONAMIENTOS PASO A PASO —, I— PROTOCOLO/CONTROL
. e EC: EtherCAT
LU YL D_(mm). I, e EN: Comunicacion basada en Ethernet
e 28 (Consulte disponibilidad) . -
o 42 e PD: antrol de la direccion
. 56 de los impulsos
e 86 (Consulte disponibilidad) TENSION DE FUNCIONAMIENTO (V DC)
o A: 24
e B:40~70
DIMENSIONES
Accionamiento paso a paso — Protocolo EtherCAT Accionamiento paso a paso — Comunicacion
basada en Ethernet
127 127
© ©
< <
- “‘_’t -
134 134
26,5 127 26,5 127
[ © IT ©
& N I <
[ — — I — —
2 < — —1 2 b [— et
—3 —o — —
—3 —/ — —
S = |& 5 = e
= Sy = Rl | S— ]

A
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. CABLES DEL ACCIONAMIENTO AL MOTOR UNIMOTION

AN Accionamiento paso a paso — Control de la direccion de los impulsos
127
Las dimensiones de las i )
unidades presentadas N x = L
son validas para: E¢ =/HH =
- STDF-28-...
- STDF-42-... 134
- STDF-56-... 127 265
0 11
g <
= = = MAS INFORMACION
v @ ® & Consulte el apartado "Datos
= - | eléctricos" o la documenta-
s & T cién de Unimotion relativa a
los accionamientos.

CABLES DEL ACCIONAMIENTO AL MOTOR

cODIGO DE PEDIDO

Cables del accionamiento al motor para los motores paso a paso (s6lo para los motores STDF y STMN)

Cables de motor, codificador y freno

STCF E A8 05

CABLES DE SERIES PASO A PASO |
TIPO

e M: Cable del motor
e E: Cable del codificador
e B: Cable de freno

Consulte la siguiente tabla, donde se presentan las
posibles combinaciones de cables y la compatibili-
dad con los motores y accionamientos.

Cables de freno a terminal

STCF BT 02

I— LONGITUD DEL CABLE

CABLES DE SERIES PASO A PASO |
TIPO

I— LONGITUD DEL CABLE

°* 03:3m
°* 05:5m
° 10: 10 m

TAMANO DEL CONECTOR

e 8: M8
e 12: M12
TIPO DE CONECTOR

e BT: Cable de freno a terminal

e S: Recto
e A: En angulo

e 02:2m

POSIBLES COMBINACIONES DE CABLES Y COMPATIBILIDAD CON LOS MOTORES Y ACCIONAMIENTOS

Accionamiento

Cadigo Protocolo/control

Codigo cables del accionamiento al motor

Codificador Freno a terminal

28 - STMN-28-...

28 Con | STMN-28-...-B

42 - STMN-42-... o EtherCAT.

42 Con | STMN-42-...-B © Comunicacion basada
P;a:goa nggoa en Ethernet,

5 - STMN-56-....  Control de la direc-

56 Con | STMN-56-.. -B cion de los impulsos

86 - STMN-86-...

86 Con | STMN-86-...-B

1 Consulte disponibilidad

66 LHITECNOPOWER

STCF-M-_8-...! STCF-E-_8-...1
STCF-BT-02!
STCF-B-_8-...
STCF-M-_12-... STCF-E-_12-...
STCF-B--_8-...
No disponible actualmente
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. CABLES DEL ACCIONAMIENTO AL MOTOR UNIMOTION

DIMENSIONES

Cables de accionamiento a motor para los motores paso a paso (sélo para los motores STDF y STMN)

Cables de motor, codificador y freno

Lado del motor Lado del accionamiento

Conector recto
L1

|
L2 Motor ‘

(para tamafio motor 42, 56 mm)

o Eé%,
- Eﬁ;%

Codificador

Conector a 90°
L1 L ——
L3

D1
D2

:ié 111 — K—}—:'ﬂi E
At L8 Freno
3 (para tamafio motor 42, 56 mm)
— +t—
S Cable suelto__/
S (sin conector)
D1 oM

Motor y freno
(para tamafio motor 28 mm)

Dimensiones i Codificador
‘ Codigo STCF-M--8-... STCF-M--12-... STCF-E--12-...

L1 (m) 3,510

L2 (mm) 477 41,7 477
L3 (mm) 28,4 30,9 28,4
L4 (mm) 32,6 25,2 32,6
401 (mm) Consulte disponibilidad 146 99 Consulte disponibilidad 146
@D2 (mm) 51 45 6,7
@M (mm) M12 M8 M12

CABLES DE FRENO A TERMINAL

L | Cable del accionamiento al motor

‘E, ——— Freno a terminal
‘ STCF-BT-02

8 Cable suelto Jl
(sin conector) L (m) 2

@D (mm) Consulte disponibilidad

MAS INFORMACION

Consulte la seccion "Datos eléctricos" .
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MGBS/MGTB. ACCESORIOS. CABLES DE ALIMENTACION Y DE SENAL UNIMOTION

CABLES DE ALIMENTACION Y DE SENAL

cODIGO DE PEDIDO

Cables de alimentacion para los accionamientos paso a paso (sélo para los accionamientos STDF)

STCF P 02
CABLES DE SERIES PASO A PASO | ‘ I— LONGITUD DEL CABLE
TIPO ©02:2m
e P: Cable de alimentacion
Cables de seiial para los accionamientos paso a paso (sélo para los accionamientos STDF)
STCF S EC 02
CABLES DE SERIES PASO A PASO | ‘ I— LONGITUD DEL CABLE
TIPO e 02:2m
e S: Cable de sefial PROTOCOLO DE CONDUCCION/CONTROL:
e EC: EtherCAT
e EN: Comunicacion basada en Ethernet
e PD: Control de la direccién de los impulsos
DIMENSIONES

Cables de alimentacion para los motores paso a paso (sélo para los accionamientos STDF)

L

|
‘ o Cable de alimentacion
Dimensiones

L I ({—-— F—— STCF-P-02

a| Cable suelto Jl L(m) 2
Qy (sin conector)

= g0 (mm) 46

Cables de sefial para los motores paso a paso (sélo para los accionamientos STDF)

I L |

‘ Di : ‘ Tipo ‘ Cable de seiial
imensiones —
e e | Codigo | STCF-S-EC-02 | STCF-S-EN-02 | STCF-S-PD-02
Cable suelto Jl

(sin conector)

E 8

777777 —=

z z
I MAS INFORMACION

Consulte la seccion "Datos eléctricos" .
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MGBS/MGTB. EJEMPLOS DE MONTAIJE

Los minimdédulos lineales MGBS y MGTB pueden combinarse en

sistemas multieje. Los orificios de montaje preparados en el carro,
las ranuras de montaje en el perfil y las placas de conexién estan-
dar, permiten diversas combinaciones de unidades lineales MGBS

CONFIGURACION X-Y

Combinacién X-Y conectada
con abrazaderas de montaje

CONFIGURACION X-Z

Combinacién X-Z de las unidades
lineales MG con una placa de
conexién X-Z estandar.

Conexion del perfil del eje z

Configuration

Tamaiio

. MGBS/
Eje X MGTB 45 ) . _

Combinacién X-Y con una placa
de conexién X-Y estandar

UNIMOTION

y MGTB y, ademés, combinaciones adicionales con miniactuadores
eléctricos y minideslizadores MCE y MSCE.

Para combinaciones y configuraciones no estandar o elementos
de conexion personalizados, péngase en contacto con nosotros.

Configuration

Eje X ’YIW%BFSB/ 45 . ol — — . ol

60 ol . ol — ol

1 La combinacién sélo es posible con una placa de cone-
xion estandar adicional.

Los minimédulos lineales MGBS/MGTB y los mi-
niactuadores eléctricos y deslizadores MCE/MSCE
pueden combinarse mediante abrazaderas. Son
posibles otras opciones con el uso de las placas de
conexion y las abrazaderas estandar.

Combinacién X-Z de la unidad lineal MG y
un minideslizador eléctrico MSCE con una
placa de conexién X-Z estandar.

Combinacién X-Z de las unidades lineales MG
con una placa de conexién X-Z estandar
montada en una combinacién de carro a carro.

Conexion del carro del eje z

Los minimédulos lineales MGBS/MGTB y los miniactuadores eléctricos MCE/MSCE pueden combinarse utilizando las placas de conexion y
las abrazaderas estandar. Cuando se combina un minimédulo lineal con un miniactuador eléctrico, sélo es posible una conexién de perfil.

Para encontrar la placa de conexion deseada y su codigo de pedido, consulte la seccién "Accesorios — Placas de conexion'.

www.tecnopower.es
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MGBS/MGTB. VIDA UTIL. GUIA LINEAL UNIMOTION

GUIA LINEAL

La capacidad de carga dindmica, los momentos
dinamicos y las cargas méaximas admisibles

del sistema de guias lineales integrado en la
miniguia lineal, se refieren al centro de las guias
lineales.

La condicion de carga aplicada debe calcularse
con respecto al centro de las guias lineales.

Distancias de fijacion

MGBS / MGTB

L, (mm)

32 30,0 Mayn y, Mpy
45 40,7 'QAC Foy
60 54,7

c Capacidad de carga dinamica (N)

Mayn x Momento dindmico sobre el eje x (Nm)

Mayny Momento dindmico sobre el eje Y (Nm)

Mayn Momento dindmico sobre el eje z (Nm)

Foymax  Fuerza maxima admisible en la direccion y (N)

-

pzmax  Fuerza maxima admisible en la direccion z (N)
pxmax  Momento maximo admisible en torno al eje x  (Nm)

pymax Momento maximo admisible en torno al eje Y  (Nm)

pzmax  Momento méximo admisible en torno al eje z  (Nm)

CARGA ADMISIBLE

FACTOR DE CARGA ADMISIBLE fpe f,g  Factor de carga admisible
||: | .l M. |M | IM_I Fy Fuerza aplicada en la direccion y (N)
fpg: F_y+ F_Z+ M —+ M =+ M =<1 F Fuerza aplicada en la direccion z (N)
py pz px py pz z p
M,  Momento aplicado sobre el eje x (Nm)
Un factor de carga admisible del sistema de guiado M,  Momento aplicado sobre el eje Y (Nm)
lineal f, , nunca debe superar el valor de 1. M,  Momento aplicado sobre el eje z (Nm)
VIDA UTIL
. . Lymg Vida (til del sistema de guiado lineal (km)
CALCULO DE LA VIDA UTIL
3 fumg Factor de comparacion de carga media
Lkmg = (—) x10?
fvmg
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MGBS/MGTB. VIDA UTIL. GUIA LINEAL UNIMOTION

FACTOR DE COMPARACION DE CARGA MEDIA f,mg EN FUNCION DE LA VIDA UTIL Limg

08

El diagrama representa la vida Util determinada teori-
camente del sistema de guia lineal cuando se conside-
ra el factor de comparacion de carga media f,, 5.

Hay que tener en cuenta que las condiciones de

aplicacién pueden tener un efecto significativo sobre
la vida til.

0,6

04

fimg O

0,2

0,0

|

|

|

| |

| |
0 2000 4000 6000 8000 10000
Vida dtil Ly (km)

FACTOR DE COMPARACION DE CARGA MEDIA fyng L . -
vig i-ésimo factor de comparacion de cargas de un régi-
3 . .

f fv1g3><31 +f\’2g3 XSt +fvng3>< s, men de carga determinado fvg (s),iell, 2,..,n}
vme — Sy +Sp+e+S, s;

i-ésimo recorrido de un régimen de carga dado
f,g(s), i€l 2, ..,n}

REGIMEN DE CARGA fy; (s)

fvlg

fug (8)

| e

FACTOR DE COMPARACION DE CARGA MEDIA f,q

L L L LV [V

=C e

f,g Factor de comparacion de carga
Mdynx Mdyny Mdynz

FACTOR DE SEGURIDAD DINAMICO MEDIO fqmg
1

fsmg =

f
fvmg

smg Factor de seguridad dinamico medio

El factor de seguridad depende de la aplicacion y de su
seguridad requerida. Se recomienda un factor de seguri-
dad de seguridad dinamico de 5,0 o mas.

www.tecnopower.es
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MGBS/MGTB. VIDA UTIL. ACCIONAMIENTO POR HUSILLO DE BOLAS UNIMOTION

Vélido para el minimédulo lineal MGBS.

CARGA ADMISIBLE

Factor de carga permisible f,
fons  Factor de carga admisible

IF, |
fops = F_:a <1 F,a  Carga axial maxima admisible (N)
F, Fuerza aplicada en la direccion x (N)
Un factor de carga admisible del accionamiento del husillo
a bolas f,,s nunca debe superar el valor de 1.
VIDA UTIL
Calculo de vida atil Ly e Vida ditil (km)
3 fumns Factor de comparacion de carga media
Lkm bs = (f ) Xl . .
vm bs | Conduccidn del husillo de bolas (mm)
Factor de comparacion de carga media f_  _en funcién de la vida atil L,
0,30 w T ‘ T T T
. | G‘”'a de husillo del b:"'zasr;m 1 El diagrama representa la vida Gtil determinada tedricamente,
0,25 del accionamiento del husillo de bolas cuando se considera

el factor de comparacion de carga media f s -
Hay que tener en cuenta que las condiciones de aplicacion

0,20
pueden tener un efecto significativo en la vida Gtil.

|
|
PR M
0 2000 4000 6000 8000 10000
Vida atil L, . (km)

km bs

Factor de comparacion de carga media f

vm bs

3 3 3 fiins 1-ésimo factor de comparacion de cargas de un régi-
3fy1bs xS1+ o bs X Sot  +fipsT xSy, men de carga determinado f,. (s), i € {1, 2, ..., n}

fvm bs —

S1tSa+ Sy S; i-ésimo recorrido de un régimen de carga dado
fups (8), 1 € {1, 2, ..., n}
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MGBS/MGTB. VIDA UTIL. ACCIONAMIENTO POR HUSILLO DE BOLAS

Régimen de carga f _(s)

fvl bs

fv bs (S)

S1
Factor de comparacion de carga f, f,ps Factor de comparacion de carga
IF | C, Capacidad de carga axial dindmica
fups = o

a

Factor de seguridad dinamico medio f
1

fvm bs

smbs

fsmbs = fsmps Factor de seguridad dindmico medio

El factor de seguridad depende de la aplicacién y de la seguri-
dad requerida. Se recomienda un factor de seguridad dindmico
minimo de 5,0 0 mas.

MINIMODULO LINEAL MGBS

La vida util del minimodulo lineal, es el valor minimo entre la vida Gtil calculada del sistema de guiado lineal
Lm g ¥ €l accionamiento del husillo de bolas Ly, ps-

Lkm = Min (Lym g, Lim bs) L, Vida atil de la mini unidad lineal MGBS

MINIMODULO LINEAL MGTB

La vida dtil del minimédulo lineal es la misma que la vida Util calculada del sistema de guiado lineal Ly, 4.

Lim = Lkm g Lyn  Vida Gtil de la mini unidad lineal MGTB

UNIMOTION

(N)

(km)

(km)
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MGBS/MGTB. CALCULOS. PAR DE CARGA

El par de carga, es funcién de la carga axial (fuerza) aplicada al mini-
maédulo lineal MGBS/MGTB, y puede calcularse como sigue:

Fex|

Micad = 5600 mxm

Hay que tener en cuenta, que el par de carga M,,,q nunca debe
superar el par maximo de accionamiento M, (0 My ysp Si se
tiene en cuenta un MSD de accionamiento lateral del motor).

74 Y TECNOPOWER

UNIMOTION
M,.q Par de carga (Nm)
Fy Fuerza axial aplicada (N)
| Conduccidn del husillo de bolas! (mm)
Relacién polea-accionamiento?  (mm/rev)
n Eficiencia mecénica ~ 0,91

Eficiencia mecénica ~ 1,02

1 Vaélido para la miniunidad lineal MGBS.
2 Valido para la miniunidad lineal MGTB.
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