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1. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | DESCRIPCION GENERAL HIWIN.

Los reductores arménicos DATORKER® se caracterizan por su alta precision, alta eficiencia, alta rigidez torsional y bajo par de arranque.
Se utilizan ampliamente en robdtica, automatizacion, tecnologia de semiconductores, maquinas herramienta y muchos otros sectores de

la industria.

www.tecnopower.es

DSC-PO

e Conexién mediante acoplamiento
Oldham.

e Soporta cargas axiales y radiales.

e Juego reducido.

Pagina 14

DSC-CO

e Conexion mediante acoplamiento
Oldham.

e Juego reducido.

Pagina 18

DSH-PO

e Conexion mediante acoplamiento
Oldham.

e Soporta carga axial y radial.

e Juego reducido.

Pagina 22

DSH-PH

e Disefo de eje hueco de entrada.
e Soporta cargas axiales y radiales.
e Juego "0".

Pagina 25

DSH-AH

e Disefio de eje hueco de entrada.
e Soporta cargas axiales y radiales.
e Juego 0"

e Disefio completamente sellado.

e Disefio facil de usar.

Pagina 28

DSH-A)

e Disefo de eje sélido de entrada.
e Soporta cargas axiales y radiales.
e Disefio completamente sellado.

e Disefio facil de usar.

Pagina 33

DSC-PO-M

e Conexién mediante acoplamiento
Oldham.

e Soporta mayor carga axial y radial.

e Juego reducido.

Péagina 38

DSC-AJ-M

e Disefo de eje sélido de entrada.

e Soporta mayor carga axial y radial.
e Disefio completamente sellado.

e Disefio facil de usar.

Pagina 41
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DGC-PO

e Conexion mediante acoplamiento
Oldham.

e Soporta cargas axiales y radiales.

e Juego reducido.

e Mayor par.

Pagina 45

DGC-CO

e Conexién mediante acoplamiento
Oldham.

e Juego reducido.

e Mayor par.

Pagina 49

DGH-PO

e Conexién mediante acoplamiento
Oldham.

e Soporta cargas axiales y radiales.

e Juego reducido.

* Mayor par.

Pagina 53
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1. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | DESCRIPCION GENERAL

HIWIN.

aaaaaaaaaaa & Systems

DGH-PH

e Disefo de eje hueco de entrada.
e Soporta cargas axiales y radiales.
e Juego "0".

e Mayor par.

Pagina 56

DGH-AH

e Disefio de eje hueco de entrada.
e Soporta cargas axiales y radiales.
e Juego "0".

e Disefio completamente sellado.

¢ Disefio facil de usar.

e Mayor par.

Péagina 59

DGH-A)

e Disefo de eje sélido de entrada.
e Soporta cargas axiales y radiales.
e Disefio completamente sellado.

e Disefio facil de usar.

e Mayor par.

Pagina 64
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2. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | INFORMACION GENERAL HIWIN.

2.1 CARACTERISTICAS DATORKER® STRAIN WAVE GEARS

DATORKER® strain wave gears tienen las caracteristicas de alta e Compacto y ligero: facil de ensamblar y operar por el usuario.

precisién, alta eficiencia, alta rigidez torsional y bajo par de arran- ¢ Alta precision: proporciona repetibilidad

que. Se utilizan ampliamente en robots, equipos de automatiza- y posicionamiento estables.

cién, equipos de semiconductores, maquinas herramienta y otras ¢ Personalizacion: se puede personalizar segun los requisitos.

industrias. e Par elevado: ampliamente usado en equipos de automatizacion
e inspeccion.

HIWIN ha desarrollado una variedad de modelos diferentes con « Amplia relacién de reduccién: varias opciones disponibles

diferentes relaciones de transmision para poder ofrecer una amplia para el mismo modelo.

seleccion.

Anillo estriado flexible
De metal compacto y resistente,
dentado en la parte exterior.
Deformacion continua y elastica al
trabajar; se suele utilizar como eje
Generador de onda de salida.
Gracias a su geometria eliptica,
el anillo estriado flexible
engrana con el anillo estriado
circular. Se suele utilizar como
entrada.

Anillo estriado circular

Anillo rigido dentado en el lado
interior. Tiene 2 dientes mas que
los externos del estriado flexible; se
suele utilizar como parte fija.

2.1.1 Sin juego

En un sistema mecanico, el juego maximo describe el despla-
zamiento o la rotacion méxima en una direccion determinada
mientras una pieza se mantiene estacionaria. El juego del re-
ductor de eje HIWIN DATORKER® se amortigua a “0” debido a
la construccién mecanica.

Fig. 1.1 Acoplamiento mecanico de los dientes
de un reductor de eje DATORKER®

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 5



2. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | INFORMACION GENERAL

HIWIN.

Motion Control & Systems

2.1 CARACTERISTICAS DATORKER® STRAIN WAVE GEARS

2.1.2 Precision de posicionamiento

La precision de posicionamiento depende de varios factores. Por
un lado, influye la precision de la transmision angular, que indica
la precision basica del reductor. Ademas, existe un desplazamiento
angular debido a la rigidez torsional, que depende del par aplicado
y el desplazamiento angular resultante esta sujeto a una pérdida
por histéresis.

2.1.2.1 Precision de la transmision angular

Con un éngulo de rotacion de entrada (8;), se obtiene un angulo
de rotacion de salida tedrico (©,) basado en la relacion de reduc-
cién. La diferencia entre el &ngulo de rotacién de salida tedrico
(©,) y el angulo de rotacion de salida real (©5) indica la precision
de la transmision angular (©¢).

6,
Relacién de reduccion

=0;—6;

0

F

F___p___v___V__v INAAAAAA

2.1.2.2 Rigidez torsional

La rigidez de torsién indica el factor del cambio de angulo del lado
de salida del reductor en funcién del par cuando el lado de entrada
estd parado. La pendiente del "diagrama del angulo de torsion del
par" se expresa como una constante de muelle. El "diagrama del
angulo de torsién del par" se divide en tres partes y la constante de
muelle de cada seccion representa K1, K2 y K3.

e K se refiere a la constante eléstica de "0" a "T;"
e K, se refiere a la constante elastica de "T;"a "T,"
e K7 se refiere a la constante del muelle con un par superior a "T,"

Angulo de torsién

Par de apriete

Fig. 2.1 Diagrama par-angulo de torsion

s LY TECNOPOWER

2.1.2.3 Pérdida por histéresis

Después de aplicar el par al valor nominal y volver a "0", el angulo
de torsién no es completamente "0" y tiene cierto desplazamiento
(B-B"), lo que se denomina pérdida por histéresis. La pérdida por
histéresis se debe principalmente a la friccion interna. Cuando el

par es extremadamente pequefio, es casi inexistente.

Angulo de torsién (arco min)
A

Pérdida por —
histéresis
Par (kgf-m)

Fig. 2.2 Pérdida por histéresis B-B'

2.1.3 Bajo par de arranque

El par de arranque define el par necesario sin carga para poner en
movimiento el reductor. Dado que el eje generador esta soportado
por bolas, sélo hay que vencer la friccién de rodadura, lo que da
lugar a pares de arranque muy bajos.

2.1.3.1 Par de arranque

El par de arranque define el par cuando el generador de ejes se
utiliza como lado de accionamiento del reductor. Se compone
principalmente de la friccion de rodadura del generador de ejes y
los rodamientos radiales, asi como de los anillos de sellado del eje
en las series selladas.

2.1.3.2 Par de arranque inverso

El par de arranque inverso define el par necesario cuando el gene-
rador del eje se utiliza como lado accionado. Este es mayor porque
el movimiento giratorio se inicia a través de los flancos de diente, lo
que crea una friccion de deslizamiento adicional.

2.1.4 Elevados momentos de vuelco gracias al rodamiento de
rodillos cruzados integrado

Los rodamientos de rodillos cruzados HIWIN constan de un anillo
interior, un anillo exterior, rodillos cilindricos dispuestos en un
angulo de 90° y distanciadores intermedios. Gracias a la disposi-
cion cruzada de los rodillos cilindricos, con un solo rodamiento se
pueden absorber fuerzas axiales de ambas direcciones, fuerzas
radiales, cargas de momento de vuelco y cualquier combinacion de
cargas. Gracias a la integracion directa de los rodamientos en los
reductores, los reductores de eje DATORKER® son muy compactos.

www.tecnopower.es



3. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | PRINCIPIO DE SELECCION HIWIN.

3.1 PROCESO DE SELECCION DE UN REDUCTOR DE EJE DATORKER®

Definicion de la condicion de aplicacion
e Cada movimiento debe especificarse con la mayor precisién posible en la descripcién del ciclo

$

Calculo del par de carga, la velocidad de salida y la vida atil
e Calcule los pares de carga, la velocidad de salida y la vida util utilizando los movimientos indicados
en la descripcién del ciclo.

4

—» Seleccidn del disefio y especificaciones del reductor de eje DATORKER®
e Seleccione la versién en funcién de la conexién del motor y las condiciones ambientales
e L as especificaciones pueden seleccionarse en funcién de los pares de carga y las velocidades calculadas

$

L Calculo de la vida qtil del rodamiento de rodillos cruzados HIWIN
e Calcule la vida util necesaria teniendo en cuenta todas las fuerzas axiales, las fuerzas radiales
y las cargas de momento de vuelco.

L 4

Seleccion finalizada

3.2 CONFIRMACION DE LA CONDICION DE LA SOLICITUD

Par de carga A

Ta —

Td

> Tiempo

Tb p------
Velocidad de rotacién de salida A
Nc-----7

B -

Na - Nb

P —
]
]

Nd > Tiempo
ta | tc [ th | ] td

Cuadro 3.1 CONFIRMACION DE LA CONDICION DE LA SOLICITUD

Velocidad maxima de | Velocidad maxima de

Par de carga Velocidad de salida

salida entrada
Tiempo de inicio (aceleracion) Ta ta Na
Tiempo de funcionamiento (constante) Tc tc Nc
Tiempo de parada (desaceleracion) Th th Nb Nmax nmax
Tiempo de desconexién Td td Nd
Efecto de impacto Te te Ne

www.tecnopower.es Oo TECNOPOWER 7



3. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | PRINCIPIO DE SELECCION

3.3 CALCULO DEL PAR DE CARGA,
LA VELOCIDAD Y LA VIDA UTIL

Calculo del par de carga
e T,,< Valor maximo admisible del par de carga medio

$

Confirmacion
e T,, T,< Par maximo admisible durante el arranque/parada

4

Confirmacién
e T.< Par instantaneo méaximo admisible

L 4

Calculo
¢ n, < Velocidad media de entrada admisible
® n< Velocidad de entrada méaxima admisible

$

Calculo

¢ | o< Vida util nominal del reductor 7.000 horas.
Vida util nominal del reductor a L5y 35.000 horas

e Determinar la vida (til necesaria, teniendo en cuenta el
par de carga y la velocidad de entrada.

3.3.1 Valor maximo admisible del par medio de carga

Cuando cambie la velocidad de entrada o el par de carga, calcule el

par de carga medio y confirme si se ajusta a los valores de la tabla de
potencia nominal de cada especificacién. Tenga en cuenta que un valor
superior al de catélogo puede provocar un envejecimiento prematuro del
lubricante y un desgaste anormal de la rueda dentada debido al calor.

Férmula 3.1

3 Nt B + Notal Tol® + ... + Nn tnl Tnl®
@ Nit1+ Notz+ ...+Nntn

3.3.2 Par maximo admisible durante el arranque/parada
Durante el arranque y la parada, se aplica al reductor una carga
superior al par medio debido al momento de inercia de la carga.

3.3.3 Par instantaneo maximo admisible
El par instantdneo méaximo admisible es el par de carga maximo
admisible en caso de impacto.

3.3.4 Velocidad de entrada media admisible y velocidad

de entrada maxima admisible

Al ajustar las condiciones de funcionamiento del reductor, no supe-
re el valor especificado en la tabla de potencia nominal.

Férmula 3.2 Calculo de la velocidad media de salida F

_ Nati+ Not2+... +Nntn
B ti+t2 +... +tn

Nav

Formula 3.3 Calculo de la velocidad media de entrada

R Relacién de reduccién
Nav= Nav XR

s LMY TECNOPOWER

Formula 3.4 Calculo de la velocidad maxima de entrada

Nmax = Nmax X R

3.3.5 Vida atil nominal del reductor

La vida util del reductor depende del cojinete flexible del generador
de ejes. La vida util nominal del generador de ejes es de 35.000
horas. La férmula de calculo es la siguiente:

Formula 3.5
T, Par nominal
n, Velocidad nominal

L so=35.000 x(TT’ ) x(i)

av Nav

Férmula 3.6
Lso

L=

3.4 SELECCION DEL DISENO Y ESPECIFICACION
DEL REDUCTOR DE EJE DATORKER®

Seleccione el modelo de reductor de eje DATORKER® de acuerdo
con los requisitos de funcionamiento y compruebe la tabla de
potencias nominales de cada reductor segun los resultados del
célculo del paso anterior para confirmar si las especificaciones del
modelo seleccionado se ajustan a la aplicacion. Si el contiene un
rodamiento de rodillos cruzados, pase al siguiente paso y calcule la
vida util del rodamiento de rodillos cruzados.

3.5 CALCULO DE LA VIDA UTIL DEL
RODAMIENTO DE RODILLOS CRUZADOS

Calculo o Seleccione otro
® Max< Par maximo tamafio
de carga estatica
3 —  Seleccion del
disefio y las

Calculo de la vida atil del

) . especificaciones
rodamiento de rodillos cruzados

del engranaje de

3 ——>  ¢cje DATORKER®

Calculo del factor de seguridad .

0 afladir un soporte
de rodamiento
adicional

3 —_—

Completar la seleccion

3.6 CALCULO DE LA EFICACIA

Debido a las propiedades mecanicas del reductor, el rendimiento
varfa en funcién de diversos factores. Entre ellos figuran, sobre
todo, la velocidad, la temperatura y la relacion de carga bajo la
que se utiliza el reductor. Para asegurarse de que el motor esta
correctamente dimensionado, parta siempre de las condiciones
mas desfavorables. Los gréaficos para determinar el rendimiento se
encuentran en los datos técnicos de las respectivas series.

www.tecnopower.es



3. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | PRINCIPIO DE SELECCION HIWIN.

3.7 CODIGO DE PEDIDO DATORKER® STRAIN WAVE GEAR

D-S-H-
DATORKER® strain wave gear 4,

SERIES

S: Estandar

G: Carga pesada

TIPO DE ESTRIADO FLEXIBLE
C: Tipo de copa
H: Tipo hueco

MODELO/TALLA

14,17, 20, 25, 32

3.8 MODELOS

DSC-P0O / DGC-PO

¢ Tipo combinado (P) con engranaje
y cojinete

e Conexién por acoplamiento oldham

e Soporta cargas axiales y radiales

e Juego reducido

DSH-PH / DGH-PH

¢ Tipo combinado (P) con engranaje
y cojinete

e Disefo de eje hueco de entrada

e Soporta cargas axiales y radiales

e Juego cero

DSH-PO / DGH-PO

¢ Tipo combinado (P) con engranaje
y cojinete

e Conexién por acoplamiento oldham

e Soporta cargas axiales y radiales

e Juego reducido

DSC-PO-M
¢ Tipo combinado (P) con engranaje
y cojinete
e Conexién por acoplamiento oldham
e Soporta mayores cargas axiales
y radiales
e Juego reducido

www.tecnopower.es
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H
|— TIPO DE ENTRADA

0: Acoplamiento Oldham
H: Eje hueco
J: Eje con cojinete

TIPO DE MODULO

C: Tipo de componente con engranaije sin rodamiento
P: Tipo combinado con engranaje y cojinete

A: Tipo sellado con engranaje, cojinete y junta

RELACION DE REDUCCION
50, 80, 100, 120, 160

DSC-C0/DGC-CO

Componente tipo (C) con engranaje
sin rodamiento

Conexién por acoplamiento oldham
Se requiere el automontaje de las
piezas: el estriado flexible y el estriado
circular no se atornillan entre si
Juego reducido

DSH-AH / DGH-AH

Tipo sellado (A) con engranaje,
cojinete y junta

Disefio de eje hueco de entrada
Soporta cargas axiales y radiales
Juego cero

Disefio completamente sellado
Disefio facil de usar

DSH-AJ / DGH-A)

Tipo sellado (A) con engranaje,
cojinete y junta

Disefio de eje macizo de entrada
Soporta cargas axiales y radiales
Disefio completamente sellado
Disefio facil de usar

DSC-AJ-M

Tipo sellado (A) con engranaje,
cojinete y junta

Disefio de eje macizo de entrada
Soporta una mayor carga axial y
radial

Disefio completamente sellado
Disefio facil de usar

L TECNOPOWER



3. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | PRINCIPIO DE SELECCION HIWIN.

Motion Control & Systems

3.9 DATOS TECNICOS

Tabla 3.2 ESPECIFICACIONES

Relacién Par nu_minal a Par maximo en Max. admisible del | Par de !mpactu Méx_imo admisible | Velocidad me_di_a de
Modelo/talla de reduccion 2000 r/min [Nm] de | arranque/parada valor del par de admisible velocidad de entrada| entrada admisible

entrada [Nm] carga medio [Nm]. [Nm] [rpm] [rpm]
50 54 18,0 6,9 35,0

14 80 78 23,0 11,0 47,0 8.500 3.500
100 78 28,0 11,0 54,0
50 16,0 34,0 26,0 70,0

- 80 22,0 43,0 27,0 87,0 o0 A
100 24,0 54,0 39,0 108,0
120 24,0 54,0 39,0 86,0
50 25,0 56,0 34,0 98,0
80 34,0 74,0 47,0 127,0

20 100 40,0 82,0 49,0 147,0 6.500 3.500
120 40,0 87,0 49,0 147,0
160 40,0 92,0 49,0 147,0
50 39,0 98,0 55,0 186,0
80 63,0 137,0 87,0 255,0

25 100 67,0 157,0 108,0 284,0 5.600 3.500
120 67,0 167,0 108,0 304,0
160 67,0 176,0 108,0 314,0
50 76,0 216,0 108,0 382,0
80 118,0 304,0 167,0 568,0

32 100 137,0 333,0 216,0 647,0 4.800 3.500
120 137,0 353,0 216,0 686,0
160 137,0 372,0 216,0 686,0

10 OO TECNOPOWER www.tecnopower.es



3. DATORKER® STRAIN WAVE GEAR | PRINCIPIO DE SELECCION HIWIN,

Motion Control & Systems.

3.9 DATOS TECNICOS

Tabla 3.3 ESPECIFICACIONES - CARGA PESADA

Relacién Par nu_minal a Par maximo en Max. admisible del | Par de impacto Méx_imo admisible | Velocidad me_di_a de
Modelo/talla de reduccion 2000 r/min [Nm] de | arranque/parada valor del par de EL TN velocidad de entrada| entrada admisible

entrada [Nm] carga medio [Nm]. [Nm] [rpm] [rpm]
50 7,0 23,0 9,0 46,0

14 80 10,0 30,0 14,0 61,0 8.500 3.500
100 10,0 36,0 14,0 70,0
50 21,0 44,0 34,0 91,0

- 80 29,0 56,0 35,0 113,0 o A
100 31,0 70,0 51,0 143,0
120 31,0 70,0 51,0 112,0
50 33,0 73,0 44,0 127,0
80 44,0 96,0 61,0 165,0

20 100 52,0 107,0 64,0 191,0 6.500 3.500
120 52,0 113,0 64,0 191,0
160 52,0 120,0 64,0 191,0
50 51,0 127,0 72,0 242,0
80 82,0 178,0 113,0 332,0

25 100 87,0 204,0 140,0 395,0 5.600 3.500
120 87,0 217,0 140,0 395,0
160 87,0 229,0 140,0 408,0
50 99,0 281,0 140,0 497,0
80 153,0 395,0 217,0 738,0

32 100 178,0 433,0 281,0 842,0 4.800 3.500
120 178,0 459,0 281,0 842,0
160 178,0 484,0 281,0 842,0

3.9.2 RELACION DE REDUCCION Y SENTIDO DE GIRO

el
el

Entraca gy f Entraca gy f

Entrada y salida con rotacion en sentido inverso Entrada y salida con el mismo sentido de giro

Relacién de reduccioén efectiva = (-1) x R Relacién de reduccion efectiva=R + 1

(R = Relacion de reduccién de la hoja de datos)

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 11



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

12 OO TECNOPOWER www.tecnopower.es



4. DSC-PO CON MOTOR HIWIN.

4,2. DIMENSIONES

\
)

24,2 (23,7) =z
L = 300mm =
L4 L = 300mm
(@
¢
i ”
oz 8 & — — —3- —
il i
I }
L2
L1 L3
Lt

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

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 13



5. DSC-PO HIWIN.

Motion Control & Systems

5.1 DIMENSIONES DSC-PO

H | T-PU PASANTE

=Y WX PASANTE

=% | 1 | =|E|<
| g il
2,5 (Modelo 14) 3 (Modelo 17) G L
D EllLF

1hr —
&? 2-M3x4 (Modelo 14 B
%ﬂ

)
2-M3x6 (Modelo 17) ‘él}l!
14/17 20/25/32

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.

14 oo TECNOPOWER www.tecnopower.es



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.

www.tecnopower.es
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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]
16 % TECNOPOWER www.tecnopower.es




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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6. DSC-CO

6.1 DIMENSIONES DSC-CO

Q1-§Q2 PASANTE

2,5(Modelo14) |

2 |

F G
= =2 =
3(Modelo 17) E
2-M3x4 (Modelo 14) e D
2-M3x6 (Modelo 17) B*

N4

%z

LED
P

V1-pV2 PASANTE _ Y

DETALLE X

HIWIN.

Motion Control & Systems

2-X PASANTE

Modelo 14 /17

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

15 {3 TECNOPOWER

85
37,0 1
24,0 +05

10,0

3,0

3,0
20,2 4,

67

40,0

20

26

12,8 +0,1
M4
34,0

6,6
30

22,5

12
45
75
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

www.tecnopower.es



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).
40+
Eg: Rendimiento al par nominal 30
T Temperatura 0 10 20 30 40
Unidad: rpm T [oc]
o B o R E——
: L ,// . : - T .
3000 | — 000
W 3500 N 3.500
60— o 50//
40+ 40T
0
3 0 10 20 30 40 30O 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
e 5 W e la T T ——— W
/ 3.500 3.500
n =
50 o
40+ 401
30 30
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
Modelo: 17-32 90 500 Modelo: 20-32 90 500
Relacion:120 80, /j_/_l 000 Relacion: 160 80, /71 000
70///;2000 70/§//2:000
L 3500 . — T — 13500
507" s~ —
407 40/
30 30
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
20 %TECNOPOWER www.tecnopower.es




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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7. DSH-PO HIWIN. _
7.1 DIMENSIONES DSH-PO .
C
D
~ | r~
o T =S i
= % _D =
A e
E
3(17) 12 EA. 8-M3x5 20 E.A. 16-M3x6
2 (10 350 L -
2-M3x6 (17) A # o M’ﬂ«
o I
| % ballll / )
I \ /
S
14 17 20/25/32
Tabla 7.1 DIMENSIONES DSH-PO
‘ . ‘ Modelo/talla
Unidad — - O O O O O
14 11 20 25 32
BA h6 mm 50 60 70 85 110
BY mm 28,5 o3 32,5 49 33,5 19 37,0 4 440 4,
© mm 23,5 26,5 29,0 34,0 42,0
D mm 70 75 8,5 12,0 15,0
E mm 17,6 o; 19,5 5, 20,1 o, 20,2 o3 22,0 4,
@F h7 mm 70 80 90 110 142
G H7 mm 48 60 70 88 114
gH mm 14 18 21 26 26
)0 mm 0,4 0,3 0,1 2,1 2,5
@) H7 mm 6 8 9 11 14
KJs9 mm - - 3 4 5
L mm - - 10,4 *0! 12,8 +01 16,3 +01
N1 mm 8 12 12 12 12
BN2 mm 3,5 3,5 3,5 45 55
0 (P.C.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
Q1 mm 12EA, 8 20EA, 16 16 16 16
Q2 mm M3x5DP M3x6DP M3x6DP M4x7DP M5x8DP
Q3 mm (33,5%6DP {33,5x6,5DP (3,5%x7,5DP (4,5x10DP 5,5%x14DP
OR mm 44 54 62 17 100
S ° 30,0 18,0 22,5 22,5 22,5
T 0 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 1,10 2,94
1) B e | son la tolerancia y la posicién de coincidencia de la direccion axial
22 OOTECNOPOWER www.tecnopower.es



1. DSH-PO

7.2 DISENO DSH-PO
7.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 7.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

Momento
de rigidez

1% Nm/rad

central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga basicas Par de a-p-riete
Modelo/talla e — permitido
\ \ R \ Carga dinamica Cy,, \ Carga estatica C, \

Nm
14 0,050 0,0217 58 8,6 74
17 0,060 0,0239 10,4 16,3 124
20 0,070 0,0255 14,6 22,0 187
25 0,085 0,0296 21,8 358 258
32 0,111 0,0364 38,2 65,4 580

Tabla 7.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

Relacion de reduccion

8,5
15,4
25,2
39,2
100,0

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

Tabla 7.4 PERDIDA POR HISTERESIS

29

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

Tabla 7.5 PAR DE ARRANQUE
Modelo/talla

Relacion de reduccion

58
29

50 41 6,1 78 15,0
80 2,8 4,0 49 9,2
100 2,5 34 43 8,0
120 - 31 38 73
160 - - 33 43

Unidad: cNm

31,0
19,0
18,0
15,0
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.
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7. DSH-PO HIWIN.

Motion Control & Systems

7.2 DISENO DSH-PO

Tabla 7.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 1,6 3,0 47 9,0 18,0
80 1,6 3,0 48 91 19,0
100 1,8 33 51 9,8 20,0
120 - 3,5 55 11,0 22,0
160 - - 6,4 13,0 26,0

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 7.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20
Tl Nm 2,0 3,9 70 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 4,9 5,2 5,5 5,5
o, 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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8. DSH-PH

8.1 DIMENSIONES DSH-PH

B
c1v | e c30
- |E
~| e~~~ ~| = o~
| =| T o =| =
g5 s SRS

3-M3

Rt

14/17 14
Tabla 8.1 DIMENSIONES DSH-PH
Modelo/talla
Unidad I —
14 11 20
(A h6 mm 50 60 70
B mm 52,5 4, 56,5 91 51,5 4,
G mm 16,0 *08 16,0 *0° 9,5+10
C2 mm 235 26,5 29,0
c3v mm 13,0 14,0 13,0
D mm 2,5 2,5 -
E mm 70 15 8,5
@F h7 mm 70 80 90
0G H7 mm 48 60 70
@H h7 mm 20 25 30
@I H7 mm 14 19 21
@17 mm 20 25 30
PK H7 mm 14 19 21
L1 mm 3 3 2%x 6
L2 mm M3 M3 M3xDP6
M (P.C.D) mm - - 25,5
N1 mm 8 12 12
BN2 mm 3,5 3,5 3,5
0 (P.C.D) mm 64 74 84
P1 mm 2 4 4
P2 mm M3 M3 M3
P3 0 22,5 15 15
Q1 mm 12EA, 8 20EA, 16 16
Q2 mm M3x5DP M3x6DP M3x6DP
Q3 mm (33,5x6DP (33,5%6,5DP {#3,5x7,5DP
#R mm 44 54 62
S 0 30,0 18,0 22,5
T 0 30,00 18,00 11,25
Momento de inercia x10* kgm? 0,033 0,079 0,193
Peso kg 0,45 0,63 0,89

1) C1 y C3 son la tolerancia y la posicion de coincidencia de la direccion axial

www.tecnopower.es

12EA.8-M 3x5
(33 5x6)
—<PCDR

HIWIN

25 32
85 110
52,0 49 62,0 4,
10,0 *1 12,0 11
34,0 42,0
11,5 11,5
12,0 15,0
110 142
88 114
38 45
29 36
38 45
29 36
2x 6 2x 6
M3xDP6 M3xDP6
33,5 40,5
12 12
45 55
102 132
4 4
M3 M4
15 15
16 16
M4x7DP M5x8DP
(4,5x10DP {5,5x14DP
77 100
22,5 22,5
11,25 11,25
0,413 1,690
1,44 3,10
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8. DSH-PH HIWIN.

Motion Control & Systems

8.2 DISENO DSH-PH
8.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 8.2 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 8.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

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

Relacion de reduccion

Tabla 8.4 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 8.5 PAR DE ARRANQUE
Modelo/talla

Relacion de reduccion

50 41 6,1 78 15,0 31
80 2,8 4,0 49 9,2 19
100 2,5 34 43 8,0 18
120 - 31 38 73 15
160 - - 33 6,3 14

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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8. DSH-PH HIWIN.

8.2 DISENO DSH-PH

Tabla 8.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 1,6 3,0 47 9,0 18
80 16 3,0 48 9,1 19
100 1,8 3,3 51 9,8 20
120 - 3,5 55 11,0 22
160 - - 6,4 13 26

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 8.7 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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9. DSH-AH HIWIN.

Motion Control & Systems

9.1 DIMENSIONES DSH-AH

T-@U PASANTE ‘

=] = DO B I ';.\:Eg'_é
SIS s S
PHe——"
. ></ [ }9/ 12 E.A. 8-M3x5 W 20 E.A. 16-M3x6
v (83,5x11,5) (#3,5%x12)
] — — —‘»—% P.CD X + P.CD X
/ | f\ \ A%
T ‘o
1417 14 17

Tabla 9.1 DIMENSIONES DSH-AH

‘ . Modelo/talla
Unidad —_—
20
OA h7 mm 70 80 90 110 142
@B mm 54 64 75 90 115
@C h7 mm 36 45 50 60 85
@D h7 mm 74 84 95 115 147
OE h7 mm 20 25 30 38 45
@F H7 mm 14 19 21 29 36
G mm 52,5 56,5 51,5 55,5 65,5
H mm 12 12 5 6 7
| mm 20 23 25 26 32
J mm 20,0 21,5 21,5 23,5 26,5
K mm 55 55 - - -
L mm 9,0 10,0 10,5 10,5 12,0
M mm 8,0 8,5 9,0 8,5 9,5
N mm 75 8,5 7,0 6,0 5,0
0 mm 2,5 2,5 - - -
P mm 36 45 - - -
Q mm 3 3 2x 6 2x 6 2x 6
R mm M3 M3 M3x6DP M3x6DP M3x6DP
S(P.C.D) mm - - 25,5 33,5 40,5
T mm 8 12 12 12 12
gu mm 35 3,5 3,5 45 585
V(P.C.D) mm 64 74 84 102 132
W1 mm 12EA, 8 20E,A, 16 16 16 16
W2 mm M3x5DP M3x6DP M3x6DP M4x7DP M5x8DP
W3 mm 03,5%x11,5DP 03,5x12DP ?3,5%13,5DP (4,5%15,5DP {5,5%20,5DP
X (P.C.D) mm 44 54 62 77 100
Y 0 30,0 18,0 22,5 22,5 22,5
YA 0 30,00 18,00 11,25 11,25 11,25
Momento de inercia x10* kgm? 0,091 0,193 0,404 1,070 2,850
Peso kg 0,71 1,00 1,38 2,10 4,50

1) C1 y C3 son la tolerancia y la posicion de coincidencia de la direccion axial
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9. DSH-AH

9.2 DISENO DSH-AH
9.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 9.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

Momento
de rigidez

1% Nm/rad

central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga basicas Par de a-p-riete
Modelo/talla e — permitido
\ \ R \ Carga dinamica Cy,, \ Carga estatica C, \

Nm
14 0,050 0,0217 58 8,6 74
17 0,060 0,0239 10,4 16,3 124
20 0,070 0,0255 14,6 22,0 187
25 0,085 0,0296 21,8 358 258
32 0,111 0,0364 38,2 65,4 580

Tabla 9.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

Relacion de reduccion

8,5
15,4
25,2
39,2
100,0

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

Tabla 9.4 PERDIDA POR HISTERESIS

29

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

Tabla 9.5 PAR DE ARRANQUE
Modelo/talla

Relacion de reduccion

58
29

50 8,38 21 36 56
80 75 25 33 50
100 6,9 24 32 49
120 - 24 31 48
160 - - 31 67

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.

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 29



9. DSH-AH HIWIN.
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9.2 DISENO DSH-AH

Tabla 9.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO
Modelo/talla
20

Relacion de reduccion

120 - 34 45 69 97
160 - = 59 90 128

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 9.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20
Tl Nm 2,0 3,9 70 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 4,9 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.

9.1.2 Eficacia E

El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en
funcion de la especificacidn, la relacion de carga, las condiciones
de funcionamiento (velocidad/carga) y la lubricacién (tipo/cantidad
de lubricante).

Eg: Rendimiento al par nominal
T: Temperatura
Unidad: rpm
Modelo: 14-32 80 R Modelo: 20-32 80
Relacién:50, 80, 100, 120 70+ — 1 _—11.000 Relacién:160 70+ | _—— 500
. / — T —13500 N //2.000
w—" N0 —
20 20
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
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9. DSH-AH HIWIN.

9.2 DISENO DSH-AH

Coeficiente de correccion a Coeficiente de correccion 3
Coeficiente de correccién de la eficiencia a en Coeficiente de correccién de la eficiencia B
funcién de la relacién de par T,,/T, seglin especificacion
Coeficiente de correccion en funcién del tamafio y S
de la relacion de reduccion. Eficiencia = a x (Eq+ B)
Unidad: rpm
1,0 = 0
! 50
09 % _— 1 _—"180,100
08 — 120, 160
0,7 / /
0,6 o 1
305 Z o
04 500 A/
' 1.000 /
0,3 2.000
0.2 3.500
0 T =20
o ol 02 03 04 05 06 07 08 09 10 14 17 20 25 32
T /Ty Modelo / Tamafio

9.1.3 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 9.8 PAR DE FUNCIONAMIENTO EN RALENTI

Coeficiente ‘ Velocidad de entrada ‘ Morelo/talla
de reduccidn ‘ [rpm] ‘ 20
500 6,3 178 23,6 37,2 58,0
1,000 78 21,8 28,6 49,2 76,0
0 2,000 10,1 27,8 37,6 62,2 98,0
3,500 141 36,8 486 89,2 138,0
500 54 16,4 21,5 33,8 51,5
1,000 6,9 20,4 26,5 458 69,5
i 2,000 9,2 26,4 35,5 58,8 91,5
3,500 13,2 354 46,5 85,8 1315
500 5,2 16,0 21,0 33,0 50,0
1,000 6,7 20,0 26,0 45,0 68,0
100 2,000 9,0 26,0 35,0 58,0 90,0
3,500 13,0 35,0 46,0 85,0 130,0
500 - 15,8 20,6 324 48,9
120 1,000 - 19,8 25,6 44,4 66,9
2,000 - 25,8 34,6 57,4 88,9
3,500 - 34,8 45,6 84,4 128,9
500 - - 20,2 31,7 475
160 1.000 - - 25,2 437 65,5
2.000 - - 34,2 56,7 87,5
3.500 - - 452 83,7 1275
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.

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 31



9. DSH-AH

9.2 DISENO DSH-AH

9.1.4 CARGA DE ENTRADA ADMISIBLE

El eje hueco esta soportado por dos rodamientos rigidos. Para
garantizar el correcto funcionamiento del reductor, compruebe
la carga aplicada a la seccién de entrada. Como se muestra a
continuacion:

Rodamiento A
~_— Rodamiento B

Fr

Fa—)>

]
u

Fa: Carga axial (N)
Fr: Carga radial (N)

HIWIN.

Motion Control & Systems

La siguiente figura muestra la velocidad media de entrada de
2.000 rpm y la vida util nominal bésica L;p= 7.000 horas.

800
700
600
500
400
300
200

100
25 0
0

Fr[N]

200 300 400

Fa[N]

500 600 70C

Tabla 9.9 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS RiGIDOS DE BOLAS

Rodamiento A

Rodamiento B

Modelo/talla Carga dindmica C,, | Carga estatica C, | Carga dinamica Cyy,
[kN] [kNI. [kN]
14 4,0 2,41 4,00
17 43 2,95 430
20 45 3,45 4,50
25 49 435 4,90
32 141 10,90 5,35

32 LHITECNOPOWER

Carga radial
Carga estatica C, méxm]a Fr
[kN].
2,47 27,0 16,5 230
2,95 29,0 17,5 250
3,45 27,0 15,5 275
4,35 29,5 16,5 250
5,25 33,0 23,0 770
www.tecnopower.es



10. DSH-AJ HIWIN.

10.1 DIMENSIONES DSH-AJ 6

T-@U PASANTE

W1-W2(W3)
P.CD X

@E h6

@D h7
@C h7
?B
@A h7

12 E.A. 8-M3x5

(@3,5%x1 1,5) 20 E.A. 16-M3x6(@3,5%12)
P.CD X P.CD X
N
a| ; i‘ e, )N
g =3
e \lli’
L g w\x
= \

14 17

Tabla 10.1 DIMENSIONES DSH-AJ

‘ . Modelo/talla
Unidad o B B
20 25 32
@A h7 mm 70 80 90 110 142
@B mm 54 64 75 90 115
@C h7 mm 36 45 50 60 85
@D h7 mm 74 84 95 115 147
OE h6 mm 6 8 10 14 14
oF mm 11,0 12,0 16,5 22,5 22,5
G mm 50,5 56,0 63,5 72,5 84,5
H mm 15 17 21 26 26
| mm 20,5 23,0 25,0 26,0 32,0 oo
J mm 15,0 16,0 17,5 20,5 26,5
K mm 14 16 20 25 25
L mm 9,0 10,0 10,5 10,5 12,0
M mm 8,0 8,5 9,0 8,5 9,5
N mm 2,5 3,0 3,0 3,0 5,0
P mm 0,5 0,5 00 5 Q0 5 003
Q mm - - 8235, 14, 1.3,
R mm - - M3x6DP M3x6DP M3x6DP
T mm 8 12 12 12 12
gu mm 3,5 35 35 45 5,5
V(P.C.D) mm 64 74 84 102 132
w1 mm 12EA, 8 20E,A, 16 16 16 16
W2 mm M3x5DP M3x6DP M3x6DP M4x7DP M5x8DP
W3 mm @3,5x11,5DP {3,5x12DP 3,5x13,5DP @4,5x15,5DP (5,5%20,5DP
X (P.C.D) mm 44 54 62 77 100
Y ° 30,0 18,0 22,5 22,5 22,5
YA ° 30,00 18,00 11,25 11,25 11,25
Momento de inercia x10"* kgm? 0,025 0,059 0,137 0,320 1,200
Peso kg 0,66 0,94 1,38 2,10 4,40

1) C1 y C3 son la tolerancia y la posicién de coincidencia de la direccién axial
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10. DSH-A) HIWIN.

Motion Control & Systems

10.2 DISENO DSH-AJ
10.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 10.2 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 10.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

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

Relacion de reduccion

Tabla 10.4 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 10.5 PAR DE ARRANQUE
Modelo/talla

Relacion de reduccion

50 57 9,7 14,0 22,0 41,0
80 44 72 11,0 15,0 29,0
100 3,7 6,5 9,9 14,0 27,0
120 - 6,2 9,3 13,0 24,0
160 - - 8,6 12,0 23,0

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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10. DSH-AJ HIWIN. |

10.2 DISENO DSH-A)

Tabla 10.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 34 58 8,4 13,0 25,0
80 42 6,9 10,0 15,0 28,0
100 45 78 12,0 17,0 33,0
120 - 8,9 13,0 19,0 34,0
160 - - 17,0 23,0 43,0

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 10.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20
Tl Nm 2,0 3,9 70 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.

10.1.2 Eficacia Eg

El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en
funcion de la especificacidn, la relacion de carga, las condiciones
de funcionamiento (velocidad/carga) y la lubricacién (tipo/cantidad
de lubricante).

Eg: Rendimiento al par nominal
T: Temperatura
Unidad: rpm
Modelo: 14-32 80 — Modelo: 20-37 70 500
Relacion:50, 80, 100,120 70| — 1000 Relacion:160 60 - ——————11.000
wl o 5 /7??2_000
- ////3.500 . /// 3.500
w50 /// w40 //
40 // 30 /
30/ 207
20
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C] T[°C]
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10. DSH-A) HIWIN.
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10.2 DISENO DSH-A)

Coeficiente de correccion a Coeficiente de correccién
Coeficiente de correccién de la eficiencia a en Coeficiente de correccién de la eficiencia B
funcién de la relacién de par T,,/T, segln especificacion
Coeficiente de correccién en funcién del tamafio y L
de la relacion de reduccion. Eficiencia = a x (Eg+ B)
Unidad: rpm
1,0 0
09 | — / 50, 80
' == 100
08 = // 120, 160
0,7 //
0,6 0
5 -10
305 1.000 // @
04 2.000-7,
3.500
0,3
0,2
0 -20
o ol 02 03 04 05 06 07 08 09 10 14 17 20 25 32
Tav/Th Modelo / Tamafio

10.1.3 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 10.8 PAR DE FUNCIONAMIENTO EN RALENTI

Coeficiente ‘ Velocidad de entrada ‘ Modelo/talla
de reduccidn ‘ [rpm] ‘ 20
500 39 8,0 11,6 18,2 31,0
1,000 47 9.8 14,6 22,2 38,0
» 2,000 58 12,8 19,6 28,2 53,0
3,500 7,0 14,8 22,6 35,2 68,0
500 3,0 6,6 9,5 14,8 24,5
1,000 38 8,4 12,5 18,8 31,5
80 2,000 4,9 11,4 17,5 24,8 46,5
3,500 6,1 134 20,5 31,8 61,5
500 2,8 6,2 9,0 14,0 23,0
100 1,000 36 8,0 12,0 18,0 30,0
2,000 47 11,0 17,0 24,0 45,0
3,500 59 13,0 20,0 31,0 60,0
500 - 6,0 8,6 134 21,9
1,000 = 78 11,6 17,4 28,9
20 2,000 - 10,8 16,6 23,4 439
3,500 - 12,8 19,6 304 58,9
500 - - 8,2 12,7 20,5
160 1.000 - - 11,2 16,7 21,5
2.000 - - 16,2 22,1 42,5
3.500 - - 19,2 29,7 57,5
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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10. DSH-AJ

10.2 DISENO DSH-A)

10.1.4 CARGA DE ENTRADA ADMISIBLE

El eje hueco esta soportado por dos rodamientos rigidos. Para
garantizar el correcto funcionamiento del reductor, compruebe
la carga aplicada a la seccién de entrada. Como se muestra a
continuacion:

‘ g | —— Rodamiento A
r -
| _— Rodamiento B

| he

i B Fa: Carga axial (N)
Fr: Carga radial (N)

Motion Control & Systems

La siguiente figura muestra la velocidad media de entrada de
2.000 rpm y la vida util nominal basica L;p= 7.000 horas.

500

400

300
=
= 200

32
N Z
. NN 20
0 100 200 300 40(
Fa[N]

Tabla 10.9 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS RiGIDOS DE BOLAS

Rodamiento A

Rodamiento B

Mnodelo/talla Carga dindmica C,, | Carga estatica C, | Carga dinamica Cyy,

[kNI [kN]. [kN]
14 2,24 0,91 1,08
17 2,70 1,27 1,61
20 435 2,26 2,24
25 5,60 2,83 2,70
32 9,40 5,00 4,35

www.tecnopower.es

—————— Carga radial
Carga estatica C, méxm]a Fr
[kN].
0,43 20,0 14,0 110
071 235 21,0 135
0,91 26,5 23,3 210
1,27 28,0 28,0 270
2,26 36,0 27,0 490

oOTECNOPOWER 37



11. DSC-P0O-M HIWIN.
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11.1 DIMENSIONES DSC-P0O-M

F
G.H 1) |K
—1 ] -
== | wl al = _
O a Q|
=D = =
(g
PCDV3 L*/\‘ P.C.OW4 N N
- L P Js9
25 (14) 3(17)

2-M3x4 (14)
Zﬁ\{ 2-M3x6 (17) . o
! !

0H7 \\‘/
1417 20/25/32
Tabla 11.1 DIMENSIONES DSC-P0O-M
Modelo/talla
Unidad - v ]
14 17 20 25 32
@A n7 mm 60 72 82 96 125
g8 mm 50700t 60705 70730 85700z 11075555
gc h7 mm 78 88 98 116 148
@D h7 mm 49 59 69 84 110
gE mm 14 18 21 26 26
F mm 30 34 40 47 59
G mm 50 50 57 6,5 6,5
H mm 12,0 13,5 17,2 19,0 240
I mm 40 6,0 6,6 75 9,5
J mm 6,0 6,5 75 10,0 14,0
K mm 3 3 3%, 4 5
L mm 176%5; 19,54, 20,1 20,25, 22,08,
M (brida tipo A) mm 6,65 7,075% 8,1*5° 72438 6,075%
N (brida tipo B) mm 2,6*5* 1,049 1,5*%8 03 3 35 he
@0 H7 mm 6 8 9 11 14
PJs9 mm - - 3 4 5
Q mm - - 10,473 12,843 16,3*!
R1 mm 6 6 6 6 6
R2 mm M2,5%4DP M3x6DP M3x6DP M3x6DP M4x8DP
R3 (P.C.D) mm 55 66 76 91 118
s1 mm 8 12 12 12 12
#s2 mm 3,4 3,4 3,4 45 55
$3 (PC.D) mm 68 80 89 105 135
Tl mm 8 12 12 12 12
12 mm M3x7,8DP M3 M3 M4 M4
T3 (P.C.D) mm 68 80 89 105 135
1] ° 15 10 10 8 10
Vi mm 12 12 12 12 12
.
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11. DSC-PO-M HIWIN. |

A
Tabla 11.1 DIMENSIONES DSC-P0-M

Modelo/talla
Unidad ey
| | 1 17 20 25 32
V2 mm M3x6DP M4x8DP M4x8DP M5x10DP M6x10DP
V3 (P.C.D) mm 43 52 62 76 96
W1 mm 4 6 6 6 6
W2 mm (35,5%3DP (35,5%3DP (35,5%3DP (36,5%3,4DP {#8x4,4DP
BW3 mm 29 29 29 34 4.5
W4 (P.C.D) mm 68 78 88 105 135
X 0 30 20 20 20 20
Momento de inercia %10 kgm? 0,033 0,079 0,193 0,413 1,690
Peso kg 0,54 0,79 1,30 1,95 3,90

11.2 DISENO DSC-PO-M

11.1.1 DATOS TECNICOS
Tabla 11.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

oo/l central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga hasicas Pa;edr?n?ﬂaigte (:vég:?geizzoz
\ Carga dinamica Cy,, \ Carga estatica G,
kN Nm *104 Nm/rad
14 0,0465 0,014 8,25 114 73 79
17 0,0590 0,014 10,70 14,8 114 13,7
20 0,0700 0,016 21,00 27,0 172 24,0
25 0,0880 0,018 21,80 358 254 39,2
32 0,1140 0,020 34,50 59,0 578 120,3

Tabla 11.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR

Modelo/talla

Relacion de reduccion
20

50 - 160 x10* rad 44 44 2,9 2,9 29

Tabla 11.4 PERDIDA POR HISTERESIS

Modelo/talla
Relacién de reduccion
20
50 x10* rad 58 58 58 58 58
80 - 160 x10"* rad 29 2,9 2,9 2,9 2,9

Tabla 11.5 PAR DE ARRANQUE

> » Modelo/talla
Relacidn de reduccion
20
50 41 6,1 78 15,0 31
80 2,8 4,0 49 9,2 19
100 2,5 3.4 43 8,0 18
120 - 31 3,8 73 15
160 - - 3,3 6,3 14

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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11. DSC-PO-M HIWIN.

Motion Control & Systems

11.2 DISENO DSC-PO-M

Tabla 11.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 1,6 3,0 47 9,0 18
80 1,6 3,0 48 91 19
100 1,8 33 51 9,8 20
120 - 3,5 55 11,0 22
160 - - 6,4 13,0 26

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 11.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20
Tl Nm 2,0 3,9 70 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 4,9 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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12. DSC-AJ-M HIWIN.

12.1 DIMENSIONES DSC-AJ-M

P
G.H 1 J Kk L
M
N
mr
T &
~ ~
g1 T Il s 2
PCDV3 \«*/'\ P.C.OWA \‘L\ i
= _0
ol
14/17
Tabla 12.1 DIMENSIONES DSC-AJ-M
T Modelo/talla
14 17 20 25 32
gAh7 mm 60 72 82 9 125
]3] mm 53 64 74 89 116
@c h7 mm 78 88 98 116 148
@D h7 mm 49 59 69 84 110
@E h6 mm 6 8 10 14 14
F mm 55,0 61,0 73,5 86,5 100,5
G mm 50 50 5,7 6,5 6,5
H mm 12,0 135 17,2 19,0 24,0
I mm 5,7 8,2 8,38 9,7 12,7
J mm 938 938 11,5 15,0 20,0
K mm 75 8,0 93 10,3 11,3
L mm 15 17 21 2 2
M mm 14 16 20 25 25
N mm 11,0 12,0 16,5 22,5 22,5
@0 mm 0,5 0,5 - - -
P h9 mm - - 3 5 5
Q mm - - 825, 11,0 $, 1,0 9,
R mm - - M3x6DP M5x10DP M5x10DP
s mm 8 12 12 12 12
@S2 mm 34 34 34 45 5,5
$3 (PC.D) mm 68 80 89 105 135
Tl mm 8 12 12 12 12
12 mm M3x 7,8DP M3 M3 M4 M4
T3 (P.C.D) mm 68 80 89 105 135
U ° 15 10 10 8 10
vl mm 12 12 12 12 12
V2 mm M3x 6DP Mdx8DP Mdx8DP M5x10DP M6x10DP
V3 (PC.D) mm 43 52 62 76 96
w1 mm 4 6 6 6 6
w2 mm @5,5x 3DP #5,5x3DP #5,5x3DP 6,5%3,4DP @18x4,4DP
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12. DSC-AJ-M HIWIN.

Motion Control & Systems

A
Tabla 12.1 DIMENSIONES DSC-AJ-M

Modelo/talla
Unidad e

14 11 20 25 32

BW3 mm 29 29 29 34 45

W4 (P.C.D) mm 68 78 88 105 135

X 0 30 20 20 20 20
Momento de inercia %10 kgm? 0,025 0,059 0,137 0,320 1,200
Peso kg 0,64 0,95 1,40 2,50 5,40

12.2 DISENO DSC-P0-M

12.1.1 DATOS TECNICOS
Tabla 12.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

S central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga hésicas Pa;ed:;ﬁtpiai:te (ﬂoggeizzoz
\ Carga dinamica Cyy, \ Carga estatica G
{1 Nm *104 Nm/rad
14 0,0465 0,014 8,25 11,4 73 79
17 0,0590 0,014 10,70 14,8 114 13,7
20 0,0700 0,016 21,00 27,0 172 24,0
25 0,0880 0,018 21,80 358 254 39,2
32 0,1140 0,020 34,50 59,0 578 120,3

Tabla 12.3 PRECISION DE LA TRANSMISIGN ANGULAR

Modelo/talla

Relacion de reduccion

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

Tabla 12.4 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 29 2,9 2,9

Tabla 12.5 PAR DE ARRANQUE

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 517 9,7 14,0 22 41
80 4.4 12 11,0 15 29
100 3,7 6,5 9,9 14 27
120 - 6,2 9.3 13 24
160 - - 8,6 12,0 23,0

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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12. DSC-AJ-M HIWIN. |

12.2 DISENO DSC-AJ-M

Tabla 12.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 34 58 8,4 13 25
80 42 6,9 10,0 15 28
100 45 78 12,0 17 33
120 - 89 13,0 19 34
160 - - 17,0 23,0 43,0

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 12.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20

Tl Nm 2,0 3,9 70 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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12. DSC-AJ-M HIWIN.

12.2 DISENO DSC-AJ-M

12.1.2 CARGA DE ENTRADA ADMISIBLE

Para garantizar el correcto funcionamiento del reductor, comprue- La siguiente figura muestra la velocidad media de entrada de
be la carga aplicada a la seccién de entrada. Como se muestra a 2.000 rpm y la vida util nominal basica L,y = 7.000 horas.

continuacion:

Fr [N]

Fr
gr--------- -%
3 - <:]Fa

R Ol | R

Fa [N]

— Fa: Carga axial Fa:Carga axial  Fr: Carga radial
—- Fr: Carga radial
B: Desplazamiento (vea Tabla 12.8)

Tabla 12.8 CARGA RADIAL MAXIMA Y DESPLAZAMIENTO (B)

Modelo/talla
20
Desplazamiento (B) mm 70 8,0 10,0 12,5 12,5
Carga radial max. N 118 145 232 342 567
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13. DGC-PO HIWIN.

Motion Control & Systems

13.1 DIMENSIONES DGC-PO

! U PASANTE by\ W-X PASANTE
% N
] ﬁ
= i' S ~- 23S
a = =]
2.5 (Modelo 14) . 3(Modelo 17) e | ]
D El|F
C
B‘k
T 2-M3x 4(Modelo 14)
41— &b 2-M3x 6(Modelo 17)
Tabla 13.1 DIMENSIONES DGC-PO
Modelo/talla
Unidad s B ——
14 17 20 25 32
A mm 73 79 93 107 138
B mm a1 4, 45 44 455 1, 52 10 62,0 4,
(% mm 34 37 38 46 57
D mm 27 29 28 36 45
E mm 7 8 10 10 12
F mm 2 2 3 3 3
G mm 3,5 4 5) 5) 5
H mm 9,4 9,5 9 12 15
| mm 18,5 o, 20,7 4, 21,5 4 21,6 4 23,6 41
@) h7 mm 56 63 72 86 113
0K 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
01Js9 mm - - 4 5) 5
P mm - - 13,8 +0! 16,3 +0! 16,3 0!
Q mm 6 6 8 8 8
R M4x8DP M5x0DP M6x9DP M8x12DP M10x15DP
S(P.C.D) mm 23 27 32 42 55
T mm 8 8 8 10 12
gu mm 45 45 535 535 6,6
V(P.C.D) mm 65 71 82 96 125
W mm 8 8 8 10 12
X M4 M4 M5 M5 M6
Y 0 22,5 22,5 22,5 18 15
Momento de inercia x10* kgm? 0,033 0,079 0,193 0,413 1,690
Peso kg 0,52 0,68 0,98 1,5 3,2

1) B son la tolerancia y la posicion de coincidencia de la direccién axial
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13. DGC-PO

13.2 DISENO DGC-PO

13.1.1 DATOS TECNICOS
Tabla 13.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

Desplazamiento

HIWIN.

Motion Control & Systems

o central de los rodillos Capacidades de carga hésicas Pa;edrl:n?{]iggte (ﬂorl;];z?z
\ Carga dindmica Cyy, \ Carga estatica G \
Nm *104 Nm/rad
14 0,035 0,0095 47 6,1 11 4,38
17 0,0425 0,0095 8,3 7,6 64 1,75
20 0,05 0,0095 58 9,0 91 12,8
25 0,062 0,0115 9,6 151 156 242
32 0,08 0,013 15 25 313 53,9

Relacion de reduccion

Modelo/talla

50 - 160 %10 rad

Tabla 13.4 PERDIDA POR HISTERESIS

4.4

20
2,9

2,9

29

Modelo/talla
Relacién de reduccion
20
50 x10* rad 58 58 58 58 58
80 - 160 x10* rad 2,9 2,9 2,9 2,9 2,9

Tabla 13.5 PAR DE ARRANQUE

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 45 6,7 8,6 17 34
80 31 4.4 54 10 21
100 2,8 3,7 47 838 20
120 - 3.4 42 8,0 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 s6lo de referencia. El limite superior son un +20% los mostrados.

Tabla 13.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
80 1,8 3,3 53 10 21
100 2 3,6 5,6 11 22
120 - 3,9 6,1 12 24
160 - - 7 14 29

Unidad: cNm

Nota: Los valores de esta tabla varfan en funcién de las condiciones de trabajo y son sélo de referencia. El limite superior son un +20% los mostrados.
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13. DGC-PO

13.2 DISENO DGC-PO

Tabla 13.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccion

Modelo/talla

Tl
T2

50

80 - 160

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

13.1.2 Eficacia Eg

9,

Nm 2,0

Nm 6,9
x10*Nm/rad 0,34
x10*Nm/rad 0,47
x10*Nm/rad 0,57
x10*rad 58
%10 rad 16,0
x10*Nm/rad 0,47
x10*Nm/rad 0,61
x10*Nm/rad 0,71
x10"rad 41
x10* rad 12,0

El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en
funcion de la especificacion, la relacion de carga, las condiciones
de funcionamiento (velocidad/carga) y la lubricacion (tipo/cantidad

de lubricante).

Eg: Rendimiento al par nominal
T: Temperatura
Unidad: rpm
Modelo: 14 90
y 500
Relacion:80 30/1,000
2.000
- 70/3_500
w60
50
40
30
0 10 20 30 40
T[°C]
Modelo: 17-32 90 500
Relacion:50 80%///—‘1,000
2.000
o« 70/3500
w60
50
40
30
0 10 20 30 40
T[°C]
Modelo: 17-32 90 500
Relacion:120 30/’/1.000
2.000
0 3.500
w60
50
40
30
0 10 20 30 40
T[°C]
www.tecnopower.es

3}9
12,0
0,81
1,10
1,30
49
12,0
1,00
1,40
1,60
39
9,7

20
7,0
25,0
1,30
1,80
2,30
52
15,4
1,60
2,50
2,90
4.4
11,3

Modelo: 14
Relacion:50

Modelo: 14
Relacién:100

Modelo: 17-32
Relacién:80, 100

Modelo: 20-32
Relacion: 160

14,0 29,0
48,0 108,0
2,50 5,40
3,40 7,80
4,40 9,80
55 59
15,7 15,7
3,10 6,70
5,00 11,00
5,70 12,00
4.4 4.4
111 11,6

%
500
80 / 1,000
2.000
70//3.500
60
50
10
30
0 0 2 3 4
TI°C)
%
500
80 /1.000
2,000
10 3,500
60
50
10
30
0 0 2 30 40
T[°C]
%
500
80/ 2000
0 3,500
60
50
10
30
0 0 2 30 40
T[°C
%
80 500
1,000
10 2.000
60 3.500
50
10
30
0 0 2 30 40

T[°C]

LY TECNOPOWER 47



13. DGC-PO HIWIN.

Motion Control & Systems

13.2 DISENO DGC-PO

Coeficiente de correccion a 1,0
Eficacia = a x ER 09
a Coeficiente corrector 0,8
Eg Rendimiento al par nominal 0,7
Ta Par de carga medio 0,6
Tn Par nominal 3 05
T,/T, Relacién de par 04
0,3

0,2

0

o o1 02 03 04 05 06 07 09 09 10
Tav/Tn

13.1.3 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 mas de 2 horas a una velocidad de entrada de 2.000 rpm a una temperatura ambiente media de 25 °C sin carga.

Tabla 13.8 PAR DE FUNCIONAMIENTO EN RALENTI

Coeficiente Velocidad de entrada Modelo/talla
de reduccion [rpm] 20
500 3,2 51 73 12,8 26,1
5 1,000 3,9 6,1 91 17,8 33,1
2,000 4.6 7,6 11,8 21,8 441
3,500 59 9,6 12,7 28,8 57,1
500 2,3 3,8 585! 9,7 20,3
- 1,000 3 48 73 14,7 27,3
2,000 3,7 6,3 10 18,7 38,3
3,500 5 8,3 10,9 25,7 51,3
500 2,1 3,5 5 9 19
1,000 2,8 45 6,8 14 26
100
2,000 3,5 6 9,5 18 37
3,500 48 8 10,4 25 50
500 - 33 47 8,5 18,1
1,000 - 43 6,5 13,5 25,1
120
2,000 - 58 9,2 17,5 36,1
3,500 - 78 10,1 245 49,1
500 - - 42 78 16,8
1.000 - - 6 12,8 23,8
160
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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14. DGC-CO HIWIN.

14.1 DIMENSIONES DGC-CO

Q1-pQ2 PASANTE T
‘—\\

2-0 PASANTE i

~
© © ©
= | x| =
= = - — -
S
E
c* D

B*

2.5(Modelo 14) 3(Modelo 17)

2-M3 x 4(Modelo 14)
2-M3x 6(Modelo 17)

Tabla 14.1 DIMENSIONES DGC-CO

Modelo/talla
20
BA h6 mm 50 60 70 85 110
BY mm 28,5 g4 32,5 g4 33,544 37,0 45 44,0 46
ch mm 17,504 20,0 *05 21,5406 24,0+06 28,0%06
D mm 6,0 6,5 75 10,0 14,0
E mm 2,0 2,5 3,0 3,0 3,0
F mm 2,4 3,0 3,0 3,0 3,2
G mm 18,5 41 20,7 o, 21,5 o3 21,6 3 23,6 g,
@H h6 mm 38 48 54 67 90
gl mm 23,0 21,2 32,0 40,0 52,0
Jh6 mm 11 10 16 20 26
oK mm 14 18 21 26 26
BLH7 mm 6 8 9 11 14
MJs9 mm - - 3 4 5
N mm - - 10,4 01 12,8 01 16,3 *0!
0 mm M3 M3 M3 M4 M5
P (P.C.D) mm 18,5 21,5 27,0 34,0 45,0
Q1 mm 6 6 8 8 8
$02 mm 45 55 55 6,6 9,0
R (P.C.D) mm 17 19 24 30 40
T 0 30,0 30,0 22,5 22,5 22,5
V1 mm 8 16 16 16 16
gv2 mm 35 35 35 45 55
W (P.C.D) mm 44 54 62 75 100
X mm M3 M3 M3 M4 M5
Y o 22,5 11,25 11,25 11,25 11,25
Momento de inercia %10 kgm? 0,033 0,079 0,193 0,413 1,69
Peso kg 0,09 0,15 0,28 0,45 0,89

1) By C son la tolerancia y la posicion de coincidencia de la direccion axial

www.tecnopower.es oo TECNOPOWER 49



14. DGC-CO HIWIN.

Motion Control & Systems

14.2 DISENO DGC-CO
14.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 6.2 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

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

Relacion de reduccion

Tabla 14.3 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 14.4 PAR DE ARRANQUE

Modelo/talla
Relacion de reduccion

100 2,3 3,2 41 76 17
120 - 3,0 3,6 6,9 14
160 = = 3,2 6,1 13

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 14.5 PAR DE ARRANQUE INVERSO

> > Modelo/talla
Relacidn de reduccion
20
50 1,5 2,8 44 8,3 18
80 1,5 2,8 4.6 8,5 18
100 1,9 31 5,0 9,2 20
120 - 3.4 54 10 21
160 - - 6,4 12 25

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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14. DGC-CO

14.2 DISENO DGC-CO

Tabla 14.6 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
p11]
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 K3 x10*Nm/rad 0,57 1,30 2,30 4,40 9,80
(SH x10"*rad 58 49 5,2 55 59
0, 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 K3 x10*Nm/rad 0,71 1,60 2,90 5,70 12,00
SH x10* rad 4,1 39 4.4 4.4 4.4
o, x10* rad 12,0 9,7 11,3 111 11,6

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

14.1.2 Eficacia E

El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en

funcion de la especificacion, la

relacion de carga, las condiciones

de funcionamiento (velocidad/carga) y la lubricacion (tipo/cantidad

de lubricante).

Eg: Rendimiento al par nominal
T: Temperatura
Unidad: rpm
Modelo: 14 %0 500
Relacidn:80 80/1,000
2.000
. 70//3_500
w60
50
40
30
10 20 30 40
T[°C]
Modelo: 17-32 90 500
Relacion:50 80//'//’-—‘1,000
2.000
o 70/3.500
w60
50
40
30
10 20 30 40
T[°C]
Modelo: 17-32 90 500
Relacién: 120 30/’/’1.000
2.000
0 3,500
w60
50
40
30
0 10 20 30 40
T[°C]
www.tecnopower.es

Modelo: 14
Relacion:50

Modelo: 14
Relacion:100

Modelo: 17-32
Relacién:80, 100

Modelo: 20-32
Relacion: 160

%
500
" / 1.000
2,000
70//3.500
60
50
40
30
0 10 2 30 )
T°C]
%
500
80 //1.000
2,000
70 3500
60
50
10
30
0 10 2 30 10
Tr°C]
%0
500
80 /’ 1,000
2,000
70 3500
60
50
10
30
0 10 2 30 10
Tr°C]
90 500
1,000
80 //2.000
70 3500
60
50
10
30
0 10 2 30 10

T[°C]
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14. DGC-CO HIWIN.
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14.2 DISENO DGC-CO

Coeficiente de correccidn o 1,0
Eficacia = ax ER 09
a Coeficiente corrector 0,8
Egr Rendimiento al par nominal 0,7
Tay Par de carga medio 0,6
Tn Par nominal 3 05
T,/T, Relacién de par 0,4
0,3

0,2

0

o ol 02 03 04 05 06 07 09 09 10

14.1.3 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 mas de 2 horas a una velocidad de entrada de 2.000 rpm a una temperatura ambiente media de 25 °C sin carga.

Tabla 14.7 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 23,4 458
500 1,3 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
1.000 - - 5,2 9,4 20,8

160
2.000 - - 17 154 30,8
3.500 - - 11,7 22,4 138

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. DGH-PO HIWIN.
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15.1 DIMENSIONES DGH-PO

P1-P2 p3 N1-@N2 PASANTE

~ / ol =
p= = — — -—| = f
s Y¥i =SS
@ 4—\< -
G
E
2.5(Modelo 14) ~ 3(Modelo 17)
= 3 12EA.8- 20EA. 16 -

} 2-M3 x 4(Modelo 14) M3 x5(@3.5%6) M3 >6(@3.5%6.5)

P.CDR By |

—~ PCDR
// = : [
7N ; ba [ L
1 T \ )
S

14/17 14 17

2-M3 x 6(Modelo 17)

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. DGH-PO HIWIN.

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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16. DGH-PH HIWIN.
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16.1 DIMENSIONES DGH-PH
P1-P2  P3 _  NI-PN2 PASANTE C1* c2 C3*

@ KH7
@117
@ Ahb6
@ Fh7

M3 x 5(03.5x6) )\ M3 6(03.5%6.5)

- M3x6(83.56.5)
jw + + i PCOR
b

X g

<
> 12EA. 8- $¥ Fé\& 20 EA16-

Tabla 16.1 DIMENSIONES DGH-PH

Modelo/talla
Unidad
14 17 20 25 32
0A h6 mm 50 60 70 85 110

B mm 52,5 4, 56,5 5, 515 4, 55,5 9, 65,5 5,
c1? mm 16,0 *0* 16,0 *0* 9,5 +04 10,0 +0° 12,0 +06

C2 mm 23,5 26,5 29,0 34,0 42,0
c3Y mm 13,0 14,0 13,0 11,5 11,5

D mm 2,5 2,5 - - -

E mm 7,0 75 8,5 12,0 15,0
@F h7 mm 70 80 90 110 142
0G H7 mm 48 60 70 88 114
@H h7 mm 20 25 30 38 45
@I H7 mm 14 19 21 29 36
017 mm 20 25 30 38 45
PK H7 mm 14 19 21 29 36

L1 mm 3 3 2x6 2x6 2%6

L2 mm M3 M3 M3xDP6 M3xDP6 M3xDP6

M (P.C.D) mm - - 25,5 33,5 40,5

N1 mm 8 12 12 12 12

BN2 mm 3,5 3,5 3,5 45 55
0 (P.C.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

Q1 mm 12EA, 8 20EA, 16 16 16 16

Q2 mm M3x5DP M3x6DP M3x6DP Max7DP M5x8DP

Q3 mm (33,5x6DP 3,5x6,5DP (33,5x7,5DP (4,5x10DP 5,5x14DP

OR mm 44 54 62 17 100

S 0 30,0 18,0 22,5 22,5 22,5

T ° 30,00 18,00 11,25 11,25 11,25

Momento de inercia x10* kgm? 0,091 0,193 0,404 1,070 2,85
Peso kg 0,45 0,63 0,89 1,44 3,10

1) C1 y C3 son la tolerancia y la posicion de coincidencia de la direccion axial
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16. DGH-PH

16.2 DISENO DGH-PH
16.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 16.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga basicas Par de a-p-riete
Modelo/talla e — permitido
\ \ R \ Carga dinamica Cy,, \ Carga estatica C, \

Nm
14 0,050 0,0217 58 8,6 74
17 0,060 0,0239 10,4 16,3 124
20 0,070 0,0255 14,6 22,0 187
25 0,085 0,0296 21,8 358 258
32 0,111 0,0364 38,2 65,4 580

Tabla 16.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

Relacion de reduccion

Momento
de rigidez

*104 Nm/rad
8,5
15,4
25,2
39,2
100,0

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

Tabla 16.4 PERDIDA POR HISTERESIS

29

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

Tabla 16.5 PAR DE ARRANQUE
Modelo/talla

Relacion de reduccion

58
29

50 45 6,7 8,6 17
80 31 44 54 10
100 2,8 3,7 47 838
120 - 34 42 8
160 - - 3,6 6,9

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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16.2 DISENO DGH-PH

Tabla 16.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
80 1,8 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 16.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20
Tl Nm 2,0 3,9 70 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 4,9 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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17. DGH-AH

17.1 DIMENSIONES DGH-AH

T-PU PASANTE

3-M3

Tt

Tabla 17.1 DIMENSIONES DGH-AH

‘ Unidad

PA h7 mm
@B mm
@C h7 mm
@D h7 mm
@E h7 mm
@F H7 mm
G mm
H mm
| mm
J mm
K mm
L mm
M mm
N mm
0 mm
P mm
Q mm
R mm
S(P.C.D) mm
T mm
gu mm
V(P.C.D) mm
W1 mm
W2 mm
W3 mm
X (P.C.D) mm
Y 0
7 0
Momento de inercia x107* kgm?
Peso kg

M3 x 5(P3.5x11.5)
_ _ + _ #P.C.D X
. e

¥
ﬁ\ﬁyX

14

Modelo/talla
20
70 80 90
54 64 75
36 45 50
74 84 95
20 25 30
14 19 21
52,5 56,5 51,5
12 12 5
20,5 23,0 25,0
20,0 21,5 21,5
6,5 6,5 -
9,0 10,0 10,5
8,0 8,5 9,0
75 8,5 7,0
2,5 2,5 -
36 45 -
3,0 3,0 2x6
M3 M3 M3x6DP
- - 25,5
8 12 12
3,5 3,5 3,5
64 74 84
12EA, 8 20E,A, 16 16
M3x5DP M3x6DP M3x6DP
03,5%x11,5DP 03,5x12DP ?3,5%13,5DP
44 54 62
30 18 22,5
30,00 18,00 11,25
0,091 0,193 0,404
0,71 1,00 1,38

1) C1 y C3 son la tolerancia y la posicion de coincidencia de la direccion axial
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110 142
90 115
60 85
115 147
38 45
29 36
55,5 65,5
6 7
26,0 32,0
23,5 26,5
10,5 12,0
8,5 9,5
6,0 5,0
2x6 2%6
M3x6DP M3x6DP
33,5 40,5
12 12
45 585
102 132
16 16
M4x7DP M5x8DP
(4,5%15,5DP 35,5%20,5DP
77 100
22,5 22,5
11,25 11,25
1,070 2,850
2,10 4,50
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HIWIN.,
G
i | J
1 T .
R W1-W2043) 4
PCDX
|
= =l = | =
alulu] T T Log <
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e
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==
1 F— J
PCDS
X >§>/ 12EA 8- W 20EA 16-
\ 3 x 6(93.5x12)
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17. DGH-AH HIWIN.
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17.2 DISENO DGH-AH
17.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 9.2 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 17.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla
20
50 - 160 x10"* rad 44 44 2,9 2,9 2,9

Relacion de reduccion

Tabla 17.4 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 17.5 PAR DE ARRANQUE

Modelo/talla
Relacion de reduccion

100 6,9 24 32 49 72
120 - 24 31 48 68
160 - - 31 67 67

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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17. DGH-AH

17.2 DISENO DGH-AH

Tabla 17.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

Modelo/talla

Relacion de reduccion

20

120 -
160 - =

45
59

Unidad: cNm

97
128

69
90

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 17.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccion Modelo/talla
20
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
9, x10*rad 58 49 52 55 55
9, 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 Ks x10*Nm/rad 071 1,60 2,90 570 12,00
9, x10*rad 41 39 44 44 44
9, x10*rad 12,0 97 113 11,1 11,6
Los valores son solo de referencia. El limite inferior es un -20 % los mostrados en la tabla.
17.1.2 Eficacia Eg
El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en
funcion de la especificacidn, la relacion de carga, las condiciones
de funcionamiento (velocidad/carga) y la lubricacién (tipo/cantidad
de lubricante).
Eg: Rendimiento al par nominal
T: Temperatura
Unidad: rpm
Modelo: 14-32 80 Modelo: 20-32 70
Relacion:50, 80, 100,120 Lo Relacion:160 4 //—1888
R e
w50 w40
40 30
30 20
20
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
T[°C T[°C]
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17. DGH-AH HIWIN.
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17.2 DISENO DGH-AH

Coeficiente de correccién a Coeficiente de correccién
Coeficiente de correccién de la eficiencia a en Coeficiente de correccién de la eficiencia B
funcién de la relacién de par T,,/T, seglin especificacién
Coeficiente de correccién en funcién del tamafio y ficienci
de la relacion de reduccion. Eficiencia = a x (Eg+ B)
Unidad: rpm
1,0 0 50
0.9 80, 100
0,8 120, 160
0,7
06 10
305 o
500
0471 000
0,3 2.000
02 3.500
0 =20
o ol 02 03 04 05 06 07 08 09 10 14 17 20 25 32
Ta/Ta Modelo / Tamario

17.1.3 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 17.8 PAR DE FUNCIONAMIENTO EN RALENTI

Coeficiente Velocidad de entrada Motelo/talla
de reduccion [rpm] 20
500 6,3 178 23,6 37,2 58,0
1,000 78 21,8 28,6 49,2 76,0
0 2,000 10,1 27,8 37,6 62,2 98,0
3,500 14,1 36,8 48,6 89,2 138,0
500 54 16,4 21,5 33,8 51,5
1,000 6,9 20,4 26,5 458 69,5
0 2,000 9,2 26,4 35,5 58,8 91,5
3,500 13,2 354 46,5 85,8 1315
500 5,2 16,0 21,0 33,0 50,0
1,000 6,7 20,0 26,0 45,0 68,0
100 2,000 9,0 26,0 35,0 58,0 90,0
3,500 13,0 35,0 46,0 85,0 130,0
500 - 15,8 20,6 324 48,9
120 1,000 - 19,8 25,6 44,4 66,9
2,000 - 25,8 34,6 57,4 88,9
3,500 - 34,8 45,6 84,4 128,9
500 - - 20,2 31,7 475
- 1.000 - - 25,2 437 65,5
2.000 - - 34,2 56,7 875
3.500 - - 452 83,7 1275
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.

62 OO TECNOPOWER www.tecnopower.es



17. DGH-AH

17.2 DISENO DGH-AH
17.1.4 CARGA DE ENTRADA ADMISIBLE

El eje hueco esta soportado por dos rodamientos rigidos. Para
garantizar el correcto funcionamiento del reductor, compruebe
la carga aplicada a la seccién de entrada. Como se muestra a
continuacion:

Rodamiento A

—— Rodamiento B

tl Fa: Carga axial (N)
Fr: Carga radial (N)

1

HIWIN.

Motion Control & Systems

La siguiente figura muestra la velocidad media de entrada de
2.000 rpm y la vida util nominal bésica L;p= 7.000 horas.

800
700
600
500
400
300
200

100 2
0 17

Fr [N]

14

Fa [N]

Tabla 17.9 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS RiGIDOS DE BOLAS

Rodamiento A

Rodamiento B

Mnodelo/talla Carga dindmica C,, | Carga estatica C, | Carga dinamica Cyy,

[kNI [kN]. [kN]
14 4,0 2,41 4,00
17 43 2,95 430
20 45 3,45 4,50
25 49 435 4,90
32 141 10,90 5,35

www.tecnopower.es

Carga radial
Carga estatica C, méxm]a Fr
[kN].
2,41 27,0 16,5 230
2,95 29,0 17,5 250
3,45 27,0 15,5 275
435 29,5 16,5 250
5,25 33,0 23,0 770
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18. DGH-AJ HIWIN.

18.1 DIMENSIONES DGH-AJ 8
K | J
T-gU PASANTE L M| N
o WI-W2 LY
-W2W3)
P.CD X
12EA 8- 20EA 16-

M3x 6 (#3.5x12)

P.CDX
g

14 17

Tabla 18.1 DIMENSIONES DGH-AJ

‘ . Modelo/talla
Unidad o B B
20 25 32
@A h7 mm 70 80 90 110 142
@B mm 54 64 75 90 115
@C h7 mm 36 45 50 60 85
@D h7 mm 74 84 95 115 147
OE h6 mm 6 8 10 14 14
{F mm 11,0 12,0 16,5 22,5 22,5
G mm 50,5 56,0 63,5 72,5 84,5
H mm 15 17 21 26 26
| mm 20,5 23,0 25,0 26,0 32,0
J mm 15,0 16,0 17,5 20,5 26,5
K mm 14 16 20 25 25
L mm 9,0 10,0 10,5 10,5 12,0
M mm 8,0 8,5 9,0 8,5 9,5
N mm 2,5 3,0 3,0 3,0 5,0
P mm 0,5 0,5 3 ous 5 Q0 5 003
Q mm - - 825, 118, 118,
R mm - - M3x6DP M5x10DP M5x10DP
T mm 8 12 12 12 12
gu mm 35 35 35 4.5 5,5
V(P.C.D) mm 64 74 84 102 132
w1 mm 12EA, 8 20E,A, 16 16 16 16
W2 mm M3x5DP M3x6DP M3x6DP M4x7DP M5x8DP
W3 mm @3,5x11,5DP {3,5%12DP 33,5x13,5DP @4,5x15,5DP {5,5%20,5DP
X (P.C.D) mm 44 54 62 77 100
Y ° 30,0 18,0 22,5 22,5 22,5
VA ° 30,00 18,00 11,25 11,25 11,25
Momento de inercia x10" kgm? 0,025 0,059 0,137 0,320 1,200
Peso kg 0,66 0,94 1,38 2,10 4,40
1) C1 y C3 son la tolerancia y la posicién de coincidencia de la direccién axial
64 00 TECNOPOWER www.tecnopower.es



18. DGH-AJ

18.2 DISENO DGH-AJ
18.1.1 DATOS TECNICOS

Tabla 18.2 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS DE RODILLOS CRUZADOS

Diametro circulo

central de los rodillos Desplazamiento Capacidades de carga basicas Par de a-p-riete
Modelo/talla e — permitido
\ \ R \ Carga dinamica Cy,, \ Carga estatica C, \

Nm
14 0,050 0,0217 58 8,6 74
17 0,060 0,0239 10,4 16,3 124
20 0,070 0,0255 14,6 22,0 187
25 0,085 0,0296 21,8 358 258
32 0,111 0,0364 38,2 65,4 580

Tabla 18.3 PRECISION DE LA TRANSMISION ANGULAR
Modelo/talla

Relacion de reduccion

Momento
de rigidez

*104 Nm/rad
8,5
15,4
25,2
39,2
100,0

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

Tabla 18.4 PERDIDA POR HISTERESIS

29

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

Tabla 18.5 PAR DE ARRANQUE
Modelo/talla

Relacion de reduccion

58
29

50 57 9,7 14,0 22,0
80 44 72 11,0 15,0
100 3,7 6,5 9,9 14,0
120 - 6,2 9,3 13,0
160 - - 8,6 12,0

Unidad: cNm

41,0
29,0
27,0
24,0
23,0

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.

www.tecnopower.es OOTECNOPOWER 65



18. DGH-AJ

18.2 DISENO DGH-AJ

Tabla 18.6 PAR DE ARRANQUE INVERSO

HIWIN.

Motion Control & Systems

Modelo/talla
Relacion de reduccion
20
50 3,4 58 8,4
80 4,2 6,9 10,0
100 45 78 12,0
120 - 8,9 13,0
160 - - 17,0

Unidad: cNm

13,0 25,0
15,0 28,0
17,0 33,0
19,0 34,0
23,0 43,0

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 18.7 RIGIDEZ A LA TORSION

Relacion de reduccidn Modelo/talla
20
Tl Nm 2,0 39 7,0
T2 Nm 6,9 12,0 25,0
K, x10*Nm/rad 0,34 0,81 1,30
K, x10*Nm/rad 0,47 1,10 1,80
50 K, x10*Nm/rad 0,57 1,30 2,30
e, %10 rad 58 4,9 5,2
(SH x10*rad 16,0 12,0 154
K, x10*Nm/rad 0,47 1,00 1,60
K, x10*Nm/rad 0,61 1,40 2,50
80 - 160 K3 x10*Nm/rad 0,71 1,60 2,90
SH x10"* rad 41 3,9 44
o, x10*rad 12,0 9,7 11,3

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

18.1.2 Eficacia Eg

El rendimiento de los reductores de eje DATORKER® varfa en
funcion de la especificacidn, la relacion de carga, las condiciones
de funcionamiento (velocidad/carga) y la lubricacién (tipo/cantidad
de lubricante).

Eg: Rendimiento al par nominal
T: Temperatura
Unidad: rpm
Modelo: 14-32 80 500 Modelo: 20-32
Relacién:50, 80, 100, 120 70 1.000 Relacién:160
2.000
60 3.500
50
40
30
20
0 10 20 30 40
T[°C]
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o=
L

14,0 29,0
48,0 108,0
2,50 5,40
3,40 7,80
4,40 9,80
55 55

15,7 15,7
3,10 6,70
5,00 11,00
5,70 12,00
44 4.4

11,1 11,6

70
500
60 //'1.000
2.000
50 //3_500
40
30
20
0 10 20 30 40
T[°C]
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18. DGH-AJ

18.2 DISENO DGH-AJ

Coeficiente de correccion a

Coeficiente de correccién de la eficiencia a en
funcién de la relacién de par T,,/T,

Coeficiente de correccién en funcién del tamafio y
de la relacién de reduccion.

Unidad: rpm

1,0

0,9

08

0,7

06 00
305 1.800

0.4 2.000
' 3.500
03

0,2

0

o o1 02 03 04 05 06 07

Tav /Ta

18.1.3 Par de funcionamiento en ralenti

HIWIN.
Coeficiente de correccion 3
Coeficiente de correccién de la eficiencia B
seglin especificacion
Eficiencia = a x (Eg+ B)
0 50, 80
100
/ 120, 160
-10
@
-20

14 17 20 25 32
Modelo / Tamafio

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 18.8 PAR DE FUNCIONAMIENTO EN RALENTI

Coeficiente Velocidad de entrada
de reduccion [rpm]
500 39
1,000 47
50
2,000 58
3,500 70
500 3,0
1,000 38
80
2,000 4,9
3,500 6,1
500 2,8
1,000 36
100
2,000 47
3,500 59
500 -
1,000 -
120
2,000 -
3,500 -
500 -
1.000 -
160
2.000 -
3.500 -
Unidad: cNm

11,4
13,4
6,2
8,0
11,0
13,0
6,0
78
10,8
12,8

Modelo/talla

20

11,6 18,2 31,0
14,6 22,2 38,0
19,6 28,2 53,0
22,6 35,2 68,0
9,5 14,8 24.5
12,5 18,8 31,5
17,5 24,8 46,5
20,5 31,8 61,5
9,0 14,0 23,0
12,0 18,0 30,0
17,0 24,0 45,0
20,0 31,0 60,0
8,6 134 219
11,6 17,4 28,9
16,6 23,4 439
19,6 30,4 58,9
8,2 12,7 20,5
11,2 16,7 21,5
16,2 22,1 42,5
19,2 29,7 57,5

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.

www.tecnopower.es

QOTECNOPOWER 67



18. DGH-AJ

18.2 DISENO DGH-AJ

18.1.4 CARGA DE ENTRADA ADMISIBLE

El eje hueco esta soportado por dos rodamientos rigidos. Para
garantizar el correcto funcionamiento del reductor, compruebe
la carga aplicada a la seccién de entrada. Como se muestra a
continuacion:

. I Rodamiento A

| Rodamiento B

MJ[JW\
Ll

Fa: Carga axial (N)
} Fr: Carga radial (N)

HIWIN.

Motion Control & Systems

La siguiente figura muestra la velocidad media de entrada de
2.000 rpm y la vida util nominal bésica L;p= 7.000 horas.

500

400

300
=
= 200

32
100 \ .
. N\ 20
0 100 200 300 40c
Fa[N]

Tabla 18.9 ESPECIFICACIONES DE LOS RODAMIENTOS RIGIDOS DE BOLAS

Rodamiento A

Rodamiento B

Modelo/talla Carga dindmica C,, | Carga estatica C, | Carga dinamica Cyy,
[kN] [kNI. [kN]
14 2,24 0,91 1,08
17 2,70 1,27 1,61
20 435 2,26 2,24
25 5,60 2,83 2,70
32 9,40 5,00 4,35

65 LHITECNOPOWER

Carga radial
Carga estatica C, méxm]a Fr
[kN].
043 20,0 14,0 110
0,71 23,5 21,0 135
0,91 26,5 233 210
1,27 28,0 28,0 270
2,26 36,0 27,0 490
www.tecnopower.es



Informacién técnica en PDF, DWG
y STEP con configurador online en

www.tecnopower.es
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