6. DSC-CO
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Tabla 6.1 DIMENSIONES DSC-CO

Uni
BA hb mm
B! mm
BY mm
D mm
E mm
F mm
G mm
PH h6 mm
gl mm
Jhé mm
oK mm
BLH7 mm
MJs9 mm
N mm
0 mm
P (P.C.D) mm
Q1 mm
ga2 mm
R (P.C.D) mm
S mm

T 0

U 0
V1 mm
V2 mm
W (P.C.D) mm
X mm

Y 0

Momento de inercia %10 kgm?

Peso kg

50
28,5 08
17,5 +04

M3
18,5
6
45
17
3,0 #0015
30
30
6
3,5
44
M3
30
0,033
0,09

Modelo/talla
20
60 70
32,5 49 33,5 10
20,0 +0,5 215 +0,6
6,5 75
2,5 3,0
3,0 3,0
19,5 4, 20,1 o,
48 54
21,2 32,0
10 16
18 21
8 9
- 3
_ 10,4 +0,1
M3 M3
215 21,0
6 8
55 55
19 24
3,0 +0,015 _
30 22,5
30 -
12 12
35 3,5
54 62
M3 M3
15 15
0,079 0,193
0,15 0,28

1) By C son la tolerancia y la posicién de coincidencia de la direccién axial
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30
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12
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M4

0,413
0,45

110
4,0,
28,0 *08

14,0

3,0

3,2
22,0 4,

90

52,0

2

2

16,3 +0,1
M5
45,0

9,0

1,690
0,89
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6. DSC-CO HIWIN.

6.2 DISENO DSC-CO
6.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 6.2 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

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

Relacion de reduccion

Tabla 6.3 PERDIDA POR HISTERESIS

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

Tabla 6.4 PAR DE ARRANQUE
Modelo/talla

Relacion de reduccion

50 33 51 6,6 12,0 26
80 2,4 33 41 77 16
100 21 2,9 3,7 6,9 15
120 - 2,7 33 6,3 13
160 = = 29 555 12

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 6.5 PAR DE ARRANQUE INVERSO

> > Modelo/talla
Relacidn de reduccion
20
50 14 2,5 4,0 75 16
80 14 2,5 42 11 16
100 1,7 2,8 45 8,4 18
120 - 3,1 49 9,2 19
160 - - 58 1 23

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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6. DSC-CO HIWIN. |
6.2 DISENO DSC-CO
Tabla 6.6 RIGIDEZ A LA TORSION
» > Modelo/talla
Relacion de reduccion
14 17 20 25 32
Tl Nm 2,0 39 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 K3 x10*Nm/rad 0,57 1,30 2,30 4,40 9,80
SH %10 rad 58 49 5,2 55 55
e, %10 rad 16,0 12,0 15,4 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
9, x10"*rad 41 39 4.4 4.4 4.4
9, x10"* rad 12,0 97 11,3 11,1 11,6
Los valores son soélo de referencia. El limite inferior es un -20 % los mostrados en la tabla.
L Modelo: 14 90
6.1.2 Eficacia E; Relacién:50 80 - 1%%%
El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en 70/7/;2_000
funcion de la especificacion, la relacion de carga, las condiciones - 7?/ 3.500
de funcionamiento (velocidad/carga) y la lubricacion (tipo/cantidad - 60/
; 50
de lubricante).
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6. DSC-CO HIWIN.

Motion Control & Systems

6.2 DISENO DSC-CO

Coeficiente de correccion a 10 —
Eficacia = a x ER 0,9
a Coeficiente corrector 0,8
Er Rendimiento al par nominal 0,7 //
T Par de carga medio 0,6 /
Tn Par nominal 305 /
T,/T, Relacion de par 0,4
0,3
0,2

0
o o1 02 03 04 05 06 07 09 09 L[
T/ Ty

6.1.3 Par de funcionamiento en ralenti
El par de funcionamiento en vacio es el par necesario para accionar la entrada del engranaje del eje DATORKER® (extremo de alta veloci-
dad) después de méas de 2 horas a una velocidad de entrada de 2.000 rpm a una temperatura ambiente media de 25 °C sin carga.

Tabla 6.7 PAR DE FUNCIONAMIENTO EN RALENTI

Coeficiente Velocidad de entrada R
de reduccion [rpm] 20
500 18 34 5,1 9,7 21,2
1,000 2,3 44 6,9 12,5 27,2
& 2,000 3,1 58 9,4 18,5 37,2
3,500 42 79 13,4 25,5 50,2
500 14 2,6 3,9 7,6 16,8
1,000 19 3,6 5,7 10,4 22,8
i 2,000 2,7 5,0 82 16,4 32,8
3,500 38 71 12,2 23,4 4538
500 13 2,5 3,7 72 16,0
1,000 18 3,5 5,5 10,0 22,0
100 2,000 2,6 49 8,0 16,0 32,0
3,500 3,7 7,0 12,0 23,0 45,0
500 - 24 3,5 6,9 15,4
- 1,000 - 34 5,2 9,7 21,4
2,000 - 48 7,8 15,7 31,4
3,500 - 6,9 11,8 22,1 44,4
500 - - 3,4 6,6 14,8
160 1.000 - - 5,2 9,4 20,8
2.000 - - 17 154 30,8
3.500 - - 11,7 22,4 43,8
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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