4. DSC-P0O CON MOTOR HIWIN.

Motion Control & Systems

Los adaptadores de motor para el reductor de ondas de traccién

DSC-PO del DATORKER® permiten una conexién sencilla y com-
pacta de los servomotores HIWIN junto con los amplificadores de
accionamiento HIWIN y todos los cables necesarios.

Caracteristicas principales:

e Compacto

e Alta precision

e Facil montaje

e Sistema completo

e Motores con y sin freno

e 23 bit absoluto (encoder multivuelta)
e Direccién de paso, EtherCAT (CoE)

Aplicaciones tipicas:
e Eje giratorio

e Mesas giratorias
e FEjes del robot

4.1 Datos técnicos

Tabla 4.1 ESPECIFICACIONES

Par maximo en arranque/parada

Modelo/talla Relacion de reduccion [Nm] Velocidad maxima [rpm] Velocidad nominal [rpm]

50 56 120 60

DSC20
con motor de 200 W 80 74 75 37
100 82 60 30
50 98 112 60

DSC25
con motor de 400 W 80 137 70 37
100 157 56 30
50 216 96 60

DSC32
con motor de 750 W 80 304 60 37
100 333 48 30

Tabla 4.2 ESPECIFICACIONES (CONTINUACION)

. - . . Momento de Momento de Precision de Precision de
Modelo/talla ML QAT | el vuelco maximo rigidez posicionamiento repeticion Peso [kg]
[Nm] [x104 Nm/rad]. [arcsec] [arcsec]

DSC20

con motor de 200 W 6,4 1,60 91 12,8 2,3(2,6)
DSC25

con motor de 400 W 10,0 2,50 156 24,2 <60 <=6 3,3(3,9)
DSC32 18,6 4,65 313 53,9 69(76)

con motor de 750 W

Los valores entre paréntesis se aplican al modelo con freno motor
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4. DSC-PO CON MOTOR HIWIN.

4,2. DIMENSIONES
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Tabla 4.3 DIMENSIONES

Modelo/talla L; 1 L2 13 L4
con mo[igrcggzoow 141.9(171.9) 544 26.4 2.0 9
SO 166.7 (196.7 56.0 200 65 12
con mol)tgfgs 750 W 203.3(230.3) 77.5 32.5 35 15

Los valores entre paréntesis se aplican al modelo con freno motor

Tabla 4.4 DIMENSIONES (CONTINUACION)

0 0,018 -0,01
con motor de 200W 72 455 147y (80) 53
DSC25 0 +0,021 -0,01
con motor de 400 W 107 86 9035 85 207 B0 60
DSC32 138 113 ° 112 96 +0021 (108)-00! 30

con motor de 750 W -0,035 0 0,03
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5. DSC-PO HIWIN.

Motion Control & Systems

5.1 DIMENSIONES DSC-PO
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Tabla 5.1 DIMENSIONES DSC-PO

Modelo/talla
Unidad S T
14 17 20 25 32
gA mm 73 79 93 107 138
BY mm 41,0 oo 45,0 o4 455 49 52,0 49 62,0 4,
( mm 34 37 38 46 57
D mm 27 29 28 36 45
E mm 7,0 8,0 10,0 10,0 12,0
F mm 2 2 3 3 3
G mm 315 4.0 5,0 5,0 5,0
H mm 9,4 9,5 9,0 12,0 15,0
[ mm 176 4, 195 4, 201 4, 20,2 4, 22,0 4,
@) h7 mm 56 63 72 86 113
BK H7 mm 11 10 14 20 26
gLh7 mm 38 48 56 67 90
oM mm 14 18 21 26 26
ON H7 mm 6 8 12 14 14
0Js9 mm - - 4 5 5
P mm - - 13,8 .01 16,3 .01 16,3 4o,
Q mm 6 6 8 8 8
R mm M4x8DP M5x10DP M6x9DP M8x12DP M10x15DP
S(P.C.D) mm 23 27 32 42 55
T mm 6 6 6 8 12
gu mm 45 45 5,5 5,5 6,6
V(P.C.D) mm 65 71 82 96 125
W mm 6 6 6 8 12
X mm M4 M4 M5 M5 M6
Y ° 30 30 30 22,5 15
Momento de inercia %10 kgm? 0,033 0,079 0,193 0,413 1,690
Peso kg 0,52 0,68 0,98 1,50 3,20

1) B es la tolerancia y la posicion de coincidencia de la direccion axial.
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5. DSC-PO

5.2 DISENO DSC-PO
5.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 5.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

Par de apriete

permitido

Nm

Momento
de rigidez

1% Nm/rad

central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga basicas
Modelo/talla S —|
\ \ R \ Carga dinamica Cy,, \ Carga estatica C,
14 0,0350 0,0095 47 6,1
17 0,0425 0,0095 53 76
20 0,0500 0,0095 58 9,0
25 0,0620 0,0115 9,6 151
32 0,0800 0,0130 15,0 25,0

Tabla 5.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR

Modelo/talla

Relacion de reduccion

4
64
91
156
313

4,38
7,75
12,80
24,20
53,90

20
50 - 160 x10* rad 4.4 4.4 29

Tabla 5.4 PERDIDA POR HISTERESIS

29

29

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

Tabla 5.5 PAR DE ARRANQUE

58
2,9

58
29

Modelo/talla
Relacion de reduccion

20
50 41 6,1 7.8
80 2,8 4,0 49
100 2,5 34 43
120 - 31 38
160 - - 33

Unidad: cNm

15,0
9,2
8,0
73
6,3

31
19
18
15
14,0

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 5.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

L .. Modelo/talla
Relacion de reduccion

20
50 1,6 3,0 47
80 1,6 3,0 48
100 1,8 3,3 51
120 - 3,5 55
160 - - 6,4

Unidad: cNm

9,0
91
9,8
11,0
13,0

18
19
20
22
26,0

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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HIWIN.

Motion Control & Systems

5. DSC-PO

5.2 DISENO DSC-PO

Tabla 5.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
Tl Nm 2,0 39 7,0 14,0 29,0
T2 Nm 6,9 12,0 25,0 48,0 108,0
Ky 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 2,30 440 9,80
e, x10*rad 58 49 5,2 55 55
o, x10*rad 16,0 12,0 15,4 15,7 15,7
K 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 K x10*Nm/rad 071 1,60 2,90 5,70 12,00
e, x10*rad 41 39 44 4.4 44
e, x10*rad 12,0 9,7 11,3 11,1 11,6
Los valores son solo de referencia. El limite inferior es un -20 % los mostrados en la tabla.
5.1.2 Eficacia Eg Modelo: 14 %0
El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en eracion: 80¢ | Lo
funcion de la especificacidn, la relacion de carga, las condiciones - 0 000
de funcionamiento (velocidad/carga) v la lubricacién (tipo/cantidad = 60 7?/ 3.500
de lubricante). 50 /
40 -
Eg: Rendimiento al par nominal 20
b g, emperatura 0 10 2 30 10
1 rp T[°C]
Modelo: 14 %0 Modelo: 14 %0
Relacion:80 80 - 500 Relacion:100 80 - | 500
i 1000 i 1000
0 N
60 77/ 3.500 o_—  —  — 3,500
50— — 0_—"—
40 - 40 /
30 30
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
Modelo: 17-32 %0 - Modelo: 17-32 %0 1 500
Relacién:50 80 - 1.000 Relacién:80, 100 80 - T —— 1,000
n———————— W 70 ?7 ——— uw
// 3.500 3.500
60 / 60 / _—
50 — 50 /
40 - 40 -
30 30
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
Modelo: 17-32 %0 500 Modelo: 20-32 90 500
Relacion:120 80 1000 Relacion:160 80 1000
] . 1.
0— ———T 200 10— ———————m
/// 3.500 //3‘500
0~ o_— _ ——
0"~ 0 _——
a0[ 40 /
30 30
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
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5. DSC-PO HIWIN. |

5.2 DISENO DSC-PO

Coeficiente de correccion a 10 —
Eficacia = a x ER 09
a Coeficiente corrector 08 ,/
Egr Rendimiento al par nominal 0,7 //
T Par de carga medio 0,6 /
Tn Par nominal 305 /
T,/T, Relacién de par 0,4 /

0,3

0,2

0

o o1 02 03 04 05 06 07 09 09 10
Tay/Ta

5.1.3 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 5.8 PAR DE FUNCIONAMIENTO EN RALENTI

Coeficiente Velocidad de entrada R
de reduccion [rpm] 20

500 3.2 5.1 7.3 12.8 26.1
1,000 3.9 6.1 9.1 17.8 331

& 2,000 4.6 1.6 11.8 21.8 441
3,500 5.9 9.6 12.7 28.8 57.1
500 2.3 3.8 5.5 9.7 20.3
1,000 3.0 4.8 7.3 14.7 21.3

i 2,000 3.7 6.3 10.0 18.7 38.3
3,500 5.0 8.3 10.9 25.7 51.3
500 2.1 3.5 5.0 9.0 19.0
1,000 2.8 45 6.8 14.0 26.0

100 2,000 3.5 6.0 9.5 18.0 37.0
3,500 48 8.0 10.4 25.0 50.0
500 - 3.3 47 8.5 18.1
1,000 - 43 6.5 13.5 25.1

120
2,000 - 5.8 9.2 17.5 36.1
3,500 - 7.8 10.1 24.5 17.2
500 - - 4.2 7.8 16.8

160 1.000 - - 6.0 12.8 23.8
2.000 - - 8.7 16.8 34.8
3.500 - - 9.6 23.8 478

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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