Motor lineal DSM 160

Datos técnicos

Motor lineal

Funcionamiento:

El cuerpo de la unidad consiste en un perfil de aluminio con doble guia de recirculacién de bolas y 4 patines que no tienen holgura
respecto al perfil. El motor lineal es un servomotor de corriente alferna de imanes permanentes. Los imanes permanentes estdn fijados en el
perfil formando de esta manera el estator del motor. El carro incorpora el bobinado y hace la funcién del rétor. La corriente genera el
campo magnético que desplaza el carro. El encéder lineal hace la lectura de la posicidn del carro en tiempo real. El montaje de varios

carros en un solo perfil también es posible.

Longitud maxima:
Fijacién de la carga: T - tuercas
Fijacién de la unidad:
Sistema de guiado:

hasta 6.000 mm

T - tuercas y mecanismos de fijacién
por defecto el carro se fabrica con 8 rodamientos, bajo pedido en caso de un carro largo el nimero de

rodamientos puede ser mayor.

Repetitividad + 0,05mm. Precisién de parada méx. = 0,05 hasta 4.000 mm, + 0,1 > 4.000 mm.
Cargas y momentos Unidad 120 160 200
Cargas estdtico dinamico estdtico dinamico esidtico dinémico
C"POC‘dO“L‘ﬁE carga C 43740 | 25340
F =F=CI[NJ* 43740 25340
M, (Nim]* 2340 1352
My:/\/\Z (Nm)* 2187 1263
Velocidad
(m/s) méx 5
Fuerza de traccion Fx
Tipo de motor 1 2 1 2 1 2
nominal (N) 280 270
durante 1's. (N) 550 1100
Momento de inercia del perfil
| mm? 22,2x10°
|, mm* 122,0x10°
E-modulo N/mm?2 70000

* Los valores corresponden a la unidad con cuatro patines y una vida til de 100.000 m

Férmulas: DSM

Flexion:
L
oL
E*1%192 ﬁ\l%r%
f = flexion {mm)
F = peso N)
L = longitud sin soporte {mm]

E = moédulo de elasticidad IN/mm2)
| = momento de inercia del perfil (mm?)

Cdleulo de vida util:
L= (%)3 X103

L = vida util

(m)

C= capacidad de carga (N)

F = cargas

(N)

9.1/4

NN
\\\\‘\\\\\‘

77 M

Modultechnik

EDELSTAHL

Rost
fré




MOI‘OI‘ Iineal DSM 160 Dimensiones (mm)
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Con el aumento de la longitud del carro
se aumenta la longitud de la base

*tuercas para el montaje ver capitulo 2.2 pagina2  V=Q + 100 mm W = agujero de engrase
Unidad Base L Q Paso base Peso cada
"T:l a Tipo de motor A B E H J K M N o P | Tipo de motor U Tipo de motor 100
1/2 1/2 1/2 mm
DSM 120
DSM 160 365/ 550 160 | 130 | 90 11 Q0 106 | M6 | M8 | M8 12 305 / 490 80 15,2/21,7 kg 1,91 kg
DSM 200

Tipo de proteccién
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sin cinfa con fuelle de profeccién
de recubrimiento
Version inox a consultar

Tipo de motor (1)

Carro con 2x2
patines

Tipo de motor (2)
Carro con 3x2
patines

Longitud del carro estandar: ver la tabla

Bajo pedido el carro puede tener una longitud diferente a la estandar, lo que podria aumentar o
disminuir los momentos de carga. Para el servocontrolador(driver) y el encéder lineal ver el
capitulo 9.1 pagina 6.

[ 1500 | base + recorrido = longitud de la unidad

i

[ psm [160]0[o0[0[o]|o]o] 1] 01500 |
Pos. 1 2 3 4 5 6 7
Ejemplo de pedido:
DSM160, proteccion esténdar, fipo de motor 1, recorrido 0fil 1135 mm
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