15. DGH-PO HIWIN.

Motion Control & Systems

15.1 DIMENSIONES DGH-PO
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Tabla 15.1 DIMENSIONES DGH-PO

‘ . ‘ Modelo/talla
Unidad — 0 ———————/—
14 17 20 25 32
@A h6 mm 50 60 70 85 110
BY mm 285 04 32,5 04 33,5 04 37,0 g5 44,0 4
© mm 23,5 26,5 29,0 34,0 42,0
D mm 7.0 75 85 12,0 15,0
E mm 185 4, 20,7 4, 2L g 216 4, 23,6 4,
@F h7 mm 70 80 90 110 142
@G H7 mm 48 60 70 88 114
OH mm 14 18 21 26 26
1B mm 04 03 01 2,1 25
@I H7 mm 6 8 9 11 14
K Js9 mm - - 3 4 5
L mm - - 10,4 +0!1 12,8401 16,3 +0!1
N1 mm 8 12 12 12 12
gN2 mm 35 35 35 45 55
0 (PC.D) mm 64 74 84 102 132
P1 mm 2 4 4 4 4
P2 mm M3 M3 M3 M3 M4
P3 0 22,5 15,0 15,0 15,0 15,0
a1 mm 12EA, 8 20EA, 16 16 16 16
Q2 mm M3x5DP M3x6DP M3x6DP M4x7DP M5x8DP
03 mm @3,5x6DP {#3,5x6,5DP @#3,5x7,5DP {#4,5%10DP {95,5%14DP
gR mm 44 54 62 77 100
S J 30,0 18,0 22,5 22,5 22,5
T ° 30,00 18,00 11,25 11,25 11,25
Momento de inercia %10 kgm? 0,033 0,079 0,193 0,413 1,690
Peso kg 0,41 0,57 0,81 11 2,94

1) B e | son la tolerancia y la posicién de coincidencia de la direccion axial
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15. DGH-PO HIWIN.
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15.2 DISENO DGH-PO
15.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 15.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

odelo/ala central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga basicas Pa;edr?n?tpig:te (ﬂgg;gg;z
\ \ R \ Carga dinamica Cy,, \ Carga estatica C, \
Nm *104 Nm/rad
14 0,050 0,0217 58 8,6 74 8,5
17 0,060 0,0239 10,4 16,3 124 154
20 0,070 0,0255 14,6 22,0 187 25,2
25 0,085 0,0296 21,8 358 258 39,2
32 0,111 0,0364 38,2 65,4 580 100,0

Tabla 15.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

20
50 - 160 x10* rad 4.4 4.4 29 2,9 29

Relacion de reduccion

Tabla 15.4 PERDIDA POR HISTERESIS

> » Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 x10* rad 58 58 5,8 5,8 58
80-160 x10* rad 2,9 29 2,9 2,9 2,9

Tabla 15.5 PAR DE ARRANQUE

Relacidn de reduccion Modelo/talla
50 45 6,7 8,6 17 34
80 3,1 44 54 10 21
100 2,8 3,7 47 8,8 20
120 - 34 42 8 17
160 - - 3,6 6,9 15

Unidad: cNm
Nota: Los valores de esta tabla varian en funcién de las condiciones de trabajo y son sélo de referencia. El limite superior son un +20% los mostrados.
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15.2 DISENO DGH-PO

Tabla 15.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
80 18 3,3 53 10 21
100 2 3,6 5,6 11 22
120 - 3,9 6,1 12 24
160 - - 1 14 29

Unidad: cNm
Nota: Los valores de esta tabla varian en funcién de las condiciones de trabajo y son sélo de referencia. El limite superior son un +20% los mostrados.

Tabla 15.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20
Tl Nm 2,0 3,9 7,0 14,0 29,0
T2 Nm 6,9 12,0 25,0 48,0 108,0
K, x10*Nm/rad 0,34 0,81 1,30 2,50 5,40
K, x10*Nm/rad 0,47 1,10 1,80 3,40 7,80
50 K; x10*Nm/rad 0,57 1,30 2,30 4,40 9,80
S x10"rad 58 49 5,2 5,5 5,5
9, x10"rad 16,0 12,0 154 15,7 15,7
Ky x10*Nm/rad 0,47 1,00 1,60 3,10 6,70
K, x10*Nm/rad 0,61 1,40 2,50 5,00 11,00
80 - 160 K3 x10*Nm/rad 0,71 1,60 2,90 5,70 12,00
SH x10* rad 41 39 44 44 44
o, x10*rad 12,0 9,7 11,3 111 11,6

Los valores son soélo de referencia. El limite inferior es un -20 % los mostrados en la tabla.
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