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LINEARNI 0SY KK

Linearni osy KK jsou kompaktni
moduly s kulickovymi Srouby

a prirubou motoru. Pro rizné
varianty motory se ke kazdé
velikosti os dodavaji mezipriruby
v raznych provedenich. Matice

v modulech jsou vzdy predepnuté
a nevykazuji Zadnou axialni vali.
Dle charakteru pracovniho prostredi
lze zvolit provedeni modulu

s krytovanim plechem, nebo

u nékterych velikosti méchem.
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
Prehled produkt(

1. Prehled produkti

Linedrni osy KK Kapitola 3
O pfiprava pro osazeni HIWIN servomotory

O kompaktni provedeni .

O variabilni moZnosti konfigurace prisluSenstvi Kapitola 9
O vysokd tuhost

PrisluSenstvi Kapitola 10
O koncové spinace

o  hridelové spojky

o motory, ménice

O mazdni

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK 4 5
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
VSeobecné informace

2. VSeobecné informace

2.1 Vlastnosti linearnich os KK

O osy pro polohovani - KK linedmni osy s kulickovym Sroubem zn. HIWIN jsou univerzalné pouZitelné a jsou vhodné jako stavebné uceleny modul pro rizné druhy polohovani

prizplsobivy - dle vnéjsich podminek je mozno dodavat KK osy s krytovénim méchem nebo s krytovanim plechem
nosny profil a vozik jsou ocelové s antikorozni povrchovou ochranou

O OO

2.2 Skladba linearni osy pewné Loisko

pojistnd matice

kulickovy Sroub

vozik s integrovanou
kulickovou matici

tBsnéni
vratny systém priruba pro pohon
valivé loZisko
kryt loZiska

nosny profil (ocel)

koncové tésnéni

maznicka
koncova
deska

HIWIN.
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8tihlé a lehké - diky své kompaktnosti, Stihlé stavbé a nizké hmatnosti jsou KK moduly pouzivany tam, kde jsou problémy s mistem a kde je potfeba dat lehkou kompakini osu



Polohovaci systémy - linearni osy KK
VSeobecné informace

2.3 Objednaci kod linearni osy KK

KK-linedrni osa

Velikost [mm]:

30, 40, 50, 60, 86, 100, 130

Stoupani [mm]:

KK30: 1
KK40: 1
KK50: 2
KK60: 5,10

KK86: 10, 20

KK100: 20
KK130: 26

S FY B EI B

Koncové spinace:
varianty koncovych spinaci viz strana 44

Kryti:

0 = bez kryti

B = kryci méch

C = hlinikovy kryt

— Typ mezipfiruby pro motor:

F0 = standardni provedeni bez mezipfiruby

Trida pfesnosti:
P = presnd
C = normalni

Délka pojezdové dréhy® [mm]:
KK30: 75, 100, 125, 150, 175, 200
KK40: 100, 150, 200

KK50: 150, 200, 250, 300

KK60: 150, 200, 300, 400, 500, 600
KK86: 340, 440, 540, 640, 740, 940
KK100: 980, 1080, 1180, 1280, 1380
KK130: 980, 1180, 1380, 1680

F1 = s mezpfirubou pro motor typ F1
F2 = s mezpfirubou pro motor typ F2

HO = standardni piruba FO nahrazena
prirubou HO - s volnou hiideli (pro femenici,
prevodovku apod )

L Pocet voziki na ose:
1
2
S = kombinace voziku A1 + S1
(KK60, KK86)"

Typ voziku:
A= normdlni

(1) Na poptavku (hnany vozik vidy jen typ A, S miize byt jako druhy - podprny)

04-0920-CZ
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
VSeobecné informace

2.4 lypocet Zivotnosti linedrni osy KK

Trvalé a opakované zatiZeni vozikti a Sroubl mize zpdsobit znémky opotiebeni na povr-
chu drahy. Zivotnost linedrni osy je definovana jako celkova ujetd vzdalenost, dokud se
na povrchu drahy nebo Sroubu neabjevi trvalé poskozeni.

2.4.1 Jmenovita Zivotnost (L)

Tivotnost se miize vyrazné liSit i mezi lineérnimi osami, Které byly vyrobeny stejnym
zplisobem a jsou provozovany ve stejnych podminkéch. Jmenovitd Zivotnost slouzi tedy
jako voditko pro odhad Zivotnosti linedrni osy. Jmenovitd Zivotnost odpovidd celkové
ujeté vzdalenosti, ktera bude dosazena v 90 % pfipadd stejnych linedrnich os, které se
pouZivaji za stejnych podminek bez poruchy.

Vypoget jmenovité Zivotnosti (L)

Skutetny vypocet ovliviiuje jmenovitou Zivotnost linedrni osy. Pokud je zndmo zvolené
dynamickeé zatiZeni a dynamickeé ekvivalentni zatizeni, lze jmenovitou Zivotnost
vypocitat pomoci vzorcl F 2.1a F 2.2.

O jmenovitd Zivotnost kulickového Sroubu

L
F2.1 _ Cae ]3x 106 Gy
fp X Fxm Fxm
f
P
O jmenovitd Zivotnost Linedrniho vedeni
F2.2 3 L
- [-Cam_|*«50km :
fWX bm dyn
Fbm
fW
Faktor zatizeni (f , f )

Zatizeni, které plisobf na linedrni osu, zahrnuje hmotnost jezdce, setrvacnost

na zatatku a na konci pohybu a zatéZovaci moment vytvofeny uvazovanou zatézi.
Tyto faktory zatizeni jsou obtizné méfitelné, kdyZ se priddvaji vibrace nebo ndrazové
zatizeni. Zatizeni by proto mélo byt vyndsobeno empirickym faktorem zatiZeni.

U aplikaci s kratkym zdvihem (zdvih < 2 x délka voziku) by mél byt vypotteny faktor
zatizeni zdvojndsoben.

HIWIN.

Motion Control & Systems

jmenovitd Zivatnost v otackach

dynamické zatizeni [N]

dynamické ekvivalentni zatizeni (axialni) [N]
faktor zatizeni kulickového Sroubu

jmenovitd Zivotnost v kilometrech
dynamické zatizeni [N]

dynamické ekvivalentni zatizeni [N]
faktor zatizeni linedrniho vedeni
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
VSeobecné informace

Tabulka 2.1 Faktor zatiZeni kulickového Sroubu

waeni [ |

Provoz bez rézii 11-12
Provoz za normalnich podminek 13-18
Provoz s vysokymi razy a vibracemi 20-30
Aplikace s kratkym zdvihem (< 3 x délka matice) 30-50

Tabulka 2.2 Faktor zatiZeni linedrniho vedeni

Rychlost pohybu 6|

Bez razil a vibraci az do 15 m/min 10-12
Normalni zatizeni 15 m/min - 60 m/min 12-15
S nizkymi rézy 60 m/min - 120 m/min 15-20
S razy a vibracemi nad 120 m/min 20-35

2.4.1.1 Vypocet Zivotnosti linedrniho vedeni

ProtoZe zatizeni jezdce se znacng Lisi, musi se pii vypoctu Zivotnosti pouZit ekvivalentni
zatizeni. Ekvivalentni zatizen je definovano jako zatizen, které zplisobuje stejné
opotFebent loZisek jako proménné zatiZeni. Stdle se berou v Gvahu konstantni provozni
podminky.

O kombinované dynamickeé ekvivalentni zatizeni

F,. dynamické ekvivalentni zatizeni [N]
F2.3 Co C, statické zatizeni [N]
Fom=F+Mx M, M, statickj moment [Nm]
M efektivni moment (kolem osy x, y nebo z) [Nm]
F (tinné sila (ve sméru y nebo z) [N]

Tento vzorec je zjednoduseny zplisob vypoctu dynamického ekvivalentniho zatizeni.
Pokud potrebujete dalSi informace, kontaktujte spolecnost HIWIN.

Pfiklad vypoctu Zivotnosti linedrniho vedeni

O vypotet Zivotnosti pro linedrni osu K60 (kdyz f, = 1)

Specifikace: M, =20Nm moment
M,, = 152Nm staticky moment”
Gy, = 13.230N dynamicke zatizen("
C, = 21.462N statické zatizeni”

" Hodnoty zatizeni a momentu pro vypocet viz tabulka 2.5

Fon = F + Mx 122 Fum =0+ 20Nm 214628 Fum = 2823,95N
Y0
Con |? _(_13230N | _
m] x50km L= [ 20N | «50km L =5141km

S momentem M, = 20 Nm je jmenovitd Zivotnost voziku linedrni osy KK60 5141 km.
Pro vice informaci kontaktujte prosim firmu HIWIN.

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK 8 9
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Polohovaci systémy - linearni osy KK

VSeobecné informace

2.4.1.2 Vlypocet Zivotnosti kulickového Sroubu
Zaklady vypoctu dle normy DIN 69051 a / nebo ISQ 3408. Podrobné informace
0 konfiguraci kulickového Sroubu naleznete v katalogu 03 ..Kulickové Srouby”.

a) Priimérna rychlostn_

F2.4

+

= M X oty x4y x
100 100 100

b) Priimérné provozni zatizeni F _
O s proménnym zatizenim a konstantni rychlosti:

F2.5

100 100 100

O s proménnym zatizenim a proménnou rychlosti:

F2.6

t t t
Fxm=:ijFx13x L fyd 4 Fogd x o x fy 4+ Fr® x e x i

n,  primén rychlost, celkem [1/min]
n, priméma rychlost v dseku n [1/min]
t casdsekun [%]

priimérné axialni zatizeni [N]
provozni axialni zatizeni v tseku n [N]
faktor zatizeni v iseku n

viz tabulka 2.2

Fxm
Fxn
f
p
f
p

Tivotnost s oboustrannym axialnim zatizenim
O Zivotnost v otackdch

" L= ]E—X“nf[Sxmé L2=]%$[3x106
F2.4

L= ]|_1'1”/9+ L;‘%l-%o

O  prepocet Zivotnosti na provozni hodiny

F2.9 L
Lh =
Nm x 60

O  prepocet ujeté drahy na provoznich hodindch

F2.10

Lhz'Lkm;wb'xnmléo

HIWIN.
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L, Zivotnost v otackéch, pohyb vpred

L, Zivotnost v otackéch, pohyb vzad

C,, Gynamické zatizeni [N]

F . primérna provozni zatéZ, pohyb vpred [N]
F., primémd provozni zatéZ, pohyb vzad [N]
L Zivotnost v otdckach

L, Zivotnost v provoznich hodindch
n primémd rychlost [1/min], viz vzorec F 2.4

L Zivotnost v otdckdch

Zivatnost v provoznich hodindch
Zivotnost ujeté vzdalenosti [km]
stopani kulickového $roubu [mm]

I'h
I‘km
p
n primémd rychlost [1/min], viz vzorec F 2.4



Polohovaci systémy - linearni osy KK
VSeobecné informace

2.5 Okolni podminky

O okolni teplota: +b°C az +40°C
O misto instalace: suché prostredi
O prostredi: nevybudné

2.6 Vyklad pojmii

Presnost polohovani

Podle VDI / DGQ 3441 presnost polohovani popisuje maximélni odchylku mezi
aktudlnimi a pozadovanymi polohami. Pfesnost polohovani je ovlivnéna ndsledujicimi
faktory: chyba Sroubu, systémové nastaveni, parametrizace pohonu a presnost linedrni
jednotky, prevodovky, motoru a méficiho systému.

Opakovatelnost

Opakovatelnost popisuje presnou polohu voziku pfi opakovaném najeti do stejné
poZadované polohy. Uvadi se jako maximalni odchylka mezi skutecné dosazenymi
pozicemi.

Paralelita vedeni

Paralelita vedeni se méfi vyrovnanim méficiho pfipravku rovnob&zné s linedrni asou
namontovanou na stil. RovnobéZnost montéznich ploch D a B na voziku a profilu

a horni plochy voziku C k montdzni plode A profilu se pak zméfi. Predpokldda se, Ze osa
je idedlné instalovand a Ze se méfeni provadi pres stfed voziku. Paralelita vedeni se
vypocita odectenim minimalni hodnoty od maximalni.

Rozb&hovy moment
Rozbéhovy moment je moment potfebny k prekondni viastniho tfeciho odporu voziku
bez zatéze.

Rezerva zdvihu

Rezerva zdvihu Lr se rovnd vzddlenosti, kterou miize urazit vozik linedmi osy, mimo
rozsah pozic 0 - max, na obé strany, kde dojde k jeho zastaveni o mechanickeé dorazy.
Rezerva zdvihu je definovana vyrobcem pro kazdou velikost. Rezerva zdvihu je uvedena
v razmérech pro kazdou velikost v tomto katalogu.

pozice voziku pfi zdvihu 0

rezerva zdvihu Lr

]
O
POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK
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Polohovaci systémy - linearni osy KK

VSeobecné informace

2.7 Technicka data

2.7.1 Dovolené zatizeni a namahani

Inézornéni plisobent statickych momentd u linedrnich os KK

My

Tabulka 2.3 Dovolené zatiZeni a namahani linearnich os KK

Kulickovy $roub
Dovolené statické moment

KK3001

KK4001

KK5002

KK6005

KK6010

KK8610

KK8620

KK10020

KK13025

Tabulka 2.4 Moment setrvacnosti linearnich os KK

Typ

KK30
KK40
KK50
KKe0
KK86
KK100
KK130

Lar 2 - B 2 B - I - e - AR - B - AR o B - AR o B - IRRN o B - BN o I - IR - B - |

Jmenovi-
ty prmér
[mm]

20

25

Moment setrvaénosti [mm?]

20

20

15

047

018

73

676
2136
1813
3744
317
2410
107
1144
0429
464b
4175
7046
4782
7897
7092

1088
1079
1538
1284
3489
2910
0243
b62b
3743
3034
12642
11387
7655
6889
12544
9163
16931
14352

270

3920

8007

13230

13230

31458

31458

39200

48101

ns

nn

21061

21081

Staticka

anosnost CO[N]

310

0468

12916

21482

21482

b0764

b0764

63406

84829

1607

1607

2205

3865

Dovoleny staticky
moment Mx [Nm]

Vozik Vozik | Vozik | Vozik
A S I\ A2
A

82

162

4k

838

838

3014

3014

4410

7770

Vozik
A1+51

660
660
2354

1354

Vozik
M

116

162

162

022

622

960

1636

Dovoleny staticky
moment MY [Nm]

Vozik
A2

182

b4h

760

760

3050

3050

4763

7350

Vozik
1

A1+§

h80

h60

1770

1770

Vozik
Al

116

162

162

622

622

960

1636

Dovoleny staticky
moment MZ [Nm]

7

182

b4h

760

760

3060

3050

4763

7350

Vozik

A1+51

580

580

1770

1770

1,273 x

7,554 < 10?
3,533 < 10°
9,600 x 10°
2,006 > 10¢
7,645 > 10¢
1,296 = 10°
2,546 < 10°

HIWIN.

Motion Control & Systems

[]4

8,317 x 10¢

1,340
2,802
1,134

2,035 < 10¢
5,073 x

X

x

1

1

10°
10°
10¢
1
1

[]b




INTELLIGENCE IN MOTION

HIWIN.

Motion Control & Systems

Polohovaci systémy - linearni osy KK
VSeobecné informace

2.7.2 Presnost linearnich os KK

Tabulka 2.5 Pfesnosti linedrnich os KK

Presnost Opakovatelnost Rovnobéznost vedeni Rozbéhovy moment
Typ Délka dréhy [mm] [mm] [mm] [mm] [Nmm]

I ) IS I INC) N )
75

100
KK30 1;3 0020 0040 20,003 0004 0010 000 T B
175
01
100
KK4D 150 000 : 0,003 0,005 0010 : 17 B
200
160
KK50 A 0020 : 0,003 0,005 0010 : 0 2
250
00
160
200
0
40
500
600
340
0
540
64D
740 0030 : 0,003 0005 0020 : 170 100
%0 0040 : 0,003 0,005 0030 250 100
9%0
1080
KK100 180 0040 : 0,005 L0010 0030 : 00 1
1260 0045 : 003 : 2
1360 0,050 : D8 200 0040 : 250 0
980 003 0025 250 160
KK130 :;23 0040 ] D 200 0030 i 250 150

1680 0,060 - 0,007 +0,012 0,040 - 270 180

0.020 - +0,003 +0,005 0.010 - 150 70
KK60

0,02 - +0,003 +0,005 0.015 - 150 70

0.025 - +0,003 +0,005 0.015 - 150 100
KK86

0,035 - +0,005 +0,010 0,026 - 170 120

* P = presny KK-modul
** € = normdlni KK-modul

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK 1 2 1 3
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Polohovaci systemy - linearni osy KK

VSeobecné informace

2.7.3 Dynamika linearnich os KK

Tabulka 2.6 Dynamika linedrnich os KK

Stoupani Sroubu [mm] Délka dréhy [mm]
75

KK30

KK40

KK50

KK60

KK86

KK100

KK130

HIWIN.

Motion Control & Systems

01

02

05

10

10

20

20

25

150

150

150

1080
1180
1280
1380

980
1180
1380
1680

Rychlost [mm/s]
¢

160 160
160 160
160 160
160 160
160 160
160 160
190 190
190 190
190 190
270 270
270 270
270 270
270 270
b50 390
b50 390
b50 390
b50 390
b50 390
340 340
1100 790
1100 790
1100 790
1100 790
1100 790
670 670
740 520
740 520
740 520
740 520
740 520
610 430
1480 1050
1480 1050
1480 1050
1480 1050
1480 1050
1220 870
120 800
980 800
750 750
630 630
530 530
120 800
120 800
830 800
550 550



Polohovaci systémy - linearni osy KK
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,
3. Rozméry linearni osy KK30 \\
3.1 Linearni osa KK30 - bez krytovani
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Tabulka 3.1 Rozméry linearni osy KK30 - bez krytovani

Stoupani

Srou

bu [mm]

]
Vozik A2

Rezerva zdvihu
Lr [mm]

Hmotnost [kg]

Vozik A1

Vozik A2

KK3001x-075
KK3001x-100
KK3001x-125
KK3001x-150
KK3001x-175
KK3001x-200

— 11111

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:

Pfi pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.

04-0920-CZ

75
100
125
160
176
200

39
b4
89

LW o o w wo

12,6
25,0
12,6
25,0
12,6
25,0

B~ B~ o o N N

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK
HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ

0,20
0.23
0.26
0.29
0,32
0,35

0,30
0,33
0,36
0.39

14/15




Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK30

3.2 Linearni osa KK30 - krytovani plechem
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Tabulka 3.2 Rozméry linearni osy KK30 - krytovani plechem

Stoupani | o T - Maximélni zdvih [mm] | * Rezerva zdvihu
$roubu [mm] Vozik A1 | Vozik A2 Lr [mm] Voz|k A1| Vozik A2

KK3001x-075 JA) 125 2 0,24
KK3001x-100 1 100 154 50 g 25,0 2 0,27
KK3001x-125 1 126 179 75 39 3 12,5 3 0,30 0.36
KK3001x-150 1 150 204 100 b4 3 25,0 3 0,33 0.39
KK3001x-175 1 176 229 125 89 3 12,5 4 0,37 0.43
KK3001x-200 1 200 2b4 150 114 3 25,0 4 0,40 0,46

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systémy - linearni osy KK

Rada KK30

3.3 Linearni osa KK30 - mezipfiruby pro motory
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
Rada KK40

4. Rozméry linearni osy KK40

4.1 Linedrni osa KK40 - bez krytovani
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Tabulka 4.1 Rozméry linearni osy KK40 - bez krytovani

Stoupani Maximélni zdvih [mm] | Rezerva zdvihu Hmotnost [kg]

Sroubu [mm] | Vozik A1 | Vozik A2 | Lr [mm] VozikA1|  Vozik A2

KK4001x-100 1 100 159 30 - 3 0 2 048 -
KK4001x-150 1 150 209 80 8 3 15 3 0,60 0,67
KK4001x-200 1 200 259 130 78 3 40 3 0.72 0.79

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pri pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
Rada KK40 N\

4.2 Linedrni osa KK40 - krytovani plechem \\
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Tabulka 4.2 Rozméry linearni osy KK40 - krytovani plechem

Stoupani Maximélni zdvih [mm] | Rezerva zdvihu Hmotnost [kg]
Sroubu [mm] | Vozik A1 | Vozik A2 | Lr [mm] VozikA1|  Vozik A2

KK4001x-100 1 100 159 30 - 3 0 2 0,55
KK4001x-150 1 150 209 80 8 3 15 3 0,68 0.76
KK4001x-200 1 200 259 130 78 3 40 3 0,62 0,89

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pri pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systémy - linearni osy KK

Rada KK40

4.3 Linedrni osa KK40 - mezipfiruby pro motory
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
Rada KK50 .

5. Rozméry linearni osy KK50 ™,

5.1 Linearni osa KK50 - bez krytovani
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Tabulka 5.1 Rozméry linearni osy KK50 - bez krytovani

Stoupani wimml | 11 fmm Maxmalmzdwh[mm Rezerva zdvihu
$roubu [mm] Lr [mm] Voz|kA1 Vozik A2

KK5002x-150 6[] 2

KK5002x-200 2 200 270 10 45 5 20 160 3 12 14
KK5002x-250 2 250 320 160 9% 5 45 160 3 1.4 1,6
KK5002x-300 2 300 370 210 145 5 30 240 b 1.6 1.8

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK50

5.2 Linearni osa KK50 - krytovani plechem
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Tabulka 5.2 Rozméry linearni osy KK50 - krytovani plechem

Stoupani | oo | i Maximélni zdvih [mm] | * Rezerva zdvihu
$roubu [mm] Vozik A1 m Lr [mm] Vozik A1 V02|kA2
60

KK5002x-150 2

KK5002x-200 2 200 270 10 45 b 20 160 3 1,3 15
KK5002x-250 2 250 320 160 9% b 4b 160 3 1.6 1.8
KK5002x-300 2 300 370 210 145 b 30 240 b 18 20

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
Rada KK50

5.3 Linearni osa KK50 - mezipfiruby pro motory
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Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK60

6. Rozméry linedrni osy KK60

6.1 Linearni osa KK60 - bez krytovani
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Tabulka 6.1 Rozméry linearni osy KK60 - bez krytovani

Stoupani wimml | U fmml MaX|maln|de|h[mm Rezerva zdvihu
$roubu [mm] Lr [mm] 01|kA1 Vozik A2

@/}

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK60

6.2 Linearni osa KK60 - krytovani plechem
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Tabulka 6.2 Rozméry linearni osy KK60 - krytovani plechem

Stoupani wimml | U fmml MaX|maln|de|h[mm Rezerva zdvihu
$roubu [mm] Lr [mm] 01|kA1 Vozik A2

KK6005x-150 50 ! 17
KK6005x-200 b 200 270 100 b 50 0 2 2 2]
KK6005x-300 b 300 370 200 125 5 50 00 3 2 27 3.0
KK6005x-400 b 400 470 300 2125 b 50 100 4 4 33 3.0
KK6005x-500 b 500 570 400 325 b 50 00 5 3 39 42
KK6005x-600 b 600 670 500 425 b 50 00 6 6 4k 50
KK6010x-150 10 150 220 b0 b 25 0 2 2 17
KK6010x-200 10 200 270 100 5 50 0 2 2 2]
KK6010x-300 10 300 370 200 125 5 50 00 3 2 27 3.0
KK6010x-400 10 400 470 300 215 b 50 100 4 4 33 3.6
KK6010x-500 10 500 570 400 325 b 50 00 5 3 39 4,2
KK6010x-600 10 600 670 500 425 5 50 00 6 6 44 50

Referencni hrana pro sprévné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK60

6.3 Linearni osa KK60D - bez krytovani
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Tabulka 6.3 Rozméry linearni osy KK60D - bez krytovani

Stoupni | oo T Maximalni zdvih [mm Rezerva zdvihu
Sroubu [mm] Vozik A1 Lr [mm] ozlkA1 Vozik A2
50

KK60D05C-150 2 15
KK60D05C-200 B 200 270 100 5 b0 0 2 2 1.8
KK60D05C-300 B 300 370 200 125 b b0 00 3 2 2.4 27
KK60D05C-400 5 400 470 300 215 5 50 00 4 4 3.0 33
KK60D05C-500 b 500 b70 400 325 b b0 00 5 3 3.0 39
KK60D05C-600 b 600 670 500 425 b 50 0 6 6 4,2 4,0
KK60D10C-150 10 150 220 50 b 25 0 2 2 15
KK60D10C-200 10 200 270 100 b 50 0 2 2 1.8
KK60D10C-300 10 300 370 200 125 b 50 00 3 2 2.4 27
KK60D10C-400 10 400 470 300 215 b 50 00 4 4 3.0 33
KK60D10C-500 10 500 b70 400 325 b 50 00 5 3 3.0 39
KK60D10C-600 10 600 670 500 425 b 50 00 6 6 4,2 4,6

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systémy - linearni osy KK

Rada KK60
6.4 Linearni osa KK60D - krytovani plechem 77 4 774
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Tabulka 6.4 Rozméry linearni osy KK60D - krytovani plechem

Stoupni | oo T Maximalni zdvih [mm Rezerva zdvihu
Sroubu [mm] Vozik A1 Lr [mm] ozlkA1 Vozik A2
50

KK60D05C-150 2 17
KK60D05C-200 b 200 270 100 5 50 0 2 2 2]
KK60D05C-300 B 300 370 200 125 b b0 00 3 2 27 3.0
KK60D05C-400 B 400 470 300 275 b 50 00 4 4 33 3.6
KK60D05C-500 b 500 b70 400 325 b b0 00 5 3 39 42
KK60D05C-600 B 600 670 500 425 b b0 M 6 6 b 50
KK60D10C-150 10 150 220 50 b 25 W 2 2 17
KK60D10C-200 10 200 270 100 b b0 0 2 2 2]
KK60D10C-300 10 300 370 200 126 b b0 W 3 2 27 3.0
KK60D10C-400 10 400 470 300 275 b b0 00 4 4 33 3.0
KK60D10C-500 10 500 b70 400 3125 b b0 00 5 3 39 42
KK60D10C-600 10 600 670 500 425 b b0 W 6 6 b 50

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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6.5 Linearni osa KK60 - rozméry kratkého pfidavného voziku S1
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Tabulka 6.5 Rozméry linearni osy KK60 - s kratkym pridavnym vozikem S1

Maximalni zdvih [mm]

T Stoupani Rezerva zdvihu
P $roubu [mm] Vozik A1 + $1[AS] Lr [mm]

Vozik A1+ 51 | Vozik A1 +S1

bez krytu skrytem
KK6005x-200 5 200 270 4 5 50 00 2 2 20 23
KK6005x-300 5 300 370 145 5 50 200 3 2 2.6 29
KK6005x-400 5 400 470 245 5 50 100 4 4 3.2 35
KK6005x-500 5 500 570 345 5 50 200 5 3 3.8 4
KK6005x-600 5 600 670 4k 5 50 0 6 6 bk 4o
KK6010x-200 10 200 270 4 5 50 00 2 2 20 23
KK6010x-300 10 300 370 145 5 50 200 3 2 2.6 29
KK6010x-400 10 400 470 245 5 50 100 4 4 3.2 Bl
KK6010x-500 10 500 570 345 5 50 20 5 3 3.8 41
KK6010x-600 10 600 670 44 5 50 00 6 6 bk b

Referencni hrana pro sprévné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Rada KK60

6.6 Linearni osa KK60 - krytovani méchem
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Tabulka 6.6 Rozméry linearni osy KK60 - krytovani méchem

Stoupani Sroubu [mm] L0 [mm] L1 [mm] | Maximélni zdvih [mm] w
B 150 220 4h 1.7

KK6005x-150
KK6005x-200
KK6005x-300
KK6005x-400
KK6005x-500
KK6005x-600
KK6010x-150
KK6010x-200
KK6010x-300
KK6010x-400
KK6010x-500
KK6010x-600

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:

Gl conl Neonl [Rcl e

200
300
400
500
600
150
200
300
400
500
600

Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.

04-0920-CZ

270
370
470
570
670
220
27
370
470
570
670

77
151
230
300
376

45

77
151
230
300
376

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK
HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ

HIWIN.

Motion Control & Systems

2]
27
i
39
b
17
21
27
33
39
46

28/29
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Rada KK60

6.7 Linearni osa KK60 - mezipfiruby pro motory
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7. Rozméry linedrni osy KK86

HIWIN.
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L L, 112 112
7.1 Linedrni osa KK86 - bez krytovani |
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Tabulka 7.1 Rozméry linearni osy KK86 - bez krytovani

Maximalni zdvih [mm]
Vozik A1 Vozik A2
194 84

T Stoupani L0 L1 Rezerva zdvihu
yp sroubu [mm] | [mm]| [mm] Lr [mm]
440 8 70

KK8610x-340 10 340 3 2
KK8610x-440 10 440 540 294 184 8 20 4 3
KK8610x-540 10 540 640 394 284 8 70 b 3
KK8610x-640 10 640 740 494 384 8 20 6 4
KK8610x-740 10 740 840 594 484 8 70 7 4
KK8610x-940 10 940 1040 794 684 8 70 9 b
KK8620x-340 20 340 440 194 84 8 70 a 2
KK8620x-440 20 440 540 294 184 8 20 4 a
KK8620x-540 20 540 640 394 284 8 70 b a
KK8620x-640 20 640 740 494 384 8 20 b 4
KK8620x-740 10 740 840 594 484 8 70 7 4
KK8620x-940 20 940 1040 794 684 8 70 9 b

Referencni hrana pro sprévné ustaveni osy:
Pri pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK

04-0920-CZ HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ

Vozik A1| Vozik A2
b7 6,5

6.9 11
8.0 8.8
9.2 10,0
10,4 11,2
11,6 12,4
b7 6,5
6.9 17
8.0 8.8
9.2 10,0
10,4 11,2
11,6 12,4

30/31



Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK86

7.2 Linearni osa KK86 - krytovani plechem 112 112
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Tabulka 7.2 Rozméry linearni osy KK86 - krytovani plechem

Stoupani L0 Mammalmzdwh[mm Rezerva zdvihu m
Sroubu[mm] |  [mm] [mm Vozik A1|  Vozik A2 Lr [mm] Vozik A1 |  Vozik A2

KK8610x-340 10 3 2

KK8610x-440 10 440 540 294 184 8 20 4 3 7,8 8,6
KK8610x-540 10 540 640 394 284 8 70 b 3 9.0 9.8
KK8610x-640 10 640 740 494 384 8 20 6 4 103 11,3
KK8610x-740 10 740 840 594 484 8 70 7 4 11,6 12,4
KK8610x-940 10 940 1040 794 684 8 70 9 & 13.0 13.8
KK8620x-340 20 340 440 194 84 8 70 3 2 6,5 73
KK8620x-440 20 440 540 294 184 8 20 4 3 78 8.0
KK8620x-540 20 540 640 394 284 8 70 b a 9.0 9.8
KK8620x-640 20 640 740 494 384 8 20 b 4 103 11,3
KK8620x-740 10 740 840 594 484 8 70 7 4 11,6 12,4
KK8620x-940 20 940 1040 794 684 8 70 9 b 13.0 13.8

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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7.3 Linearni osa KK86D - bez krytovani 12 112
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Tabulka 7.3 Rozméry linearni osy KK86D - bez krytovéni

Stoupani L0
$roubu [mm] | [mm] [mm

KK86D10C-340
KK86D10C-440
KK86D10C-540
KK86D10C-640
KK86D10C-740
KK86D10C-940
KK86D20C-340
KK86D20C-440
KK86D20C-540
KK86D20C-640
KK86D20C-740
KK86D20C-940

340
10 440 b40
10 540 640
10 640 740
10 740 840
10 940 1040
20 340 440
20 440 540
20 540 640
20 640 740
10 740 840
20 940 1040

Referencni hrana pro sprévné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.

04-0920-CZ

MaximéaLni zdvih [mm

al T

194

294 184
394 284
494 384
b94 484
794 684
194 84
294 184
394 284
494 384
594 484
794 684

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK
HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ

Rezerva zdvihu
Lr [mm]

c© ©O ©© ©© ©© ©O ©O oo o oo o

20
70
20
70
70
70
20
70
20
70
70

6,9
8.0
9.2
10,4
11,6
b7
6.9
8.0
9.2
104
11,6

© N o~ ol &~ W o ~3 o~ o1 B~ W
[ B N R L Y = S R FCE )
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7.7
8.8
10,0
11,2
12,4
6,5
17
8.8
10,0
1.2
12,4
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7.4 Linedrni osa KK86D - krytovani plechem 112 112
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Tabulka 7.4 Rozméry linearni osy KK86D - krytovani plechem

Stoupani L0 Mammalmzdwh[mm Rezerva zdvihu m
$roubu [mm] |  [mm] [mm Vozik A1 m Lr [mm] Vozik A1 |  Vozik A2

KK86D10C-340 194 3 2

KK86D10C-440 10 440 b40 294 184 8 20 4 3 ZB 8ﬁ
KK86D10C-540 10 540 640 394 284 8 70 B 3 9.0 9.8
KK86D10C-640 10 640 740 494 384 8 20 6 4 103 11,3
KK86D10C-740 10 740 840 b94 484 8 70 7 4 11,6 12,4
KK86D10C-940 10 940 1040 794 684 8 70 9 & 13.0 13.8
KK86D20C-340 20 340 440 194 84 8 70 3 2 6,5 73
KK86D20C-440 20 440 540 294 184 8 20 4 3 78 8.0
KK86D20C-540 20 540 640 394 284 8 70 b a 9.0 9.8
KK86D20C-640 20 640 740 494 384 8 20 6 4 103 11,3
KK86D20C-740 10 740 840 594 484 8 70 7 4 11,6 12,4
KK86D20C-940 20 940 1040 794 684 8 70 9 b 13.0 13.8

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK86

7.5 Linedrni osa KK86 - rozméry kratkého pridavného voziku S1
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Tabulka 7.5 Rozméry linearni osy KK86 - s kratkym pfidavnym vozikem S1

Maximalni zdvih [mm]

T Stoupani L1 Rezerva zdvihu - :
yp Sroubu [mm] [mm] Vozik A + S1[AS] Lr [mm] Vozik A1+S1 | Vozik A1 +S1
bez krytu s krytem

KK8610x-340 10 340 440 114 8 70 3 2 6,2 73
KK8610x-440 10 440 540 N4 8 20 4 3 14 8.0
KK8610x-540 10 540 640 34 8 70 B 3 8.5 9.8
KK8610x-640 10 640 740 44 8 20 6 b 9.7 1.3
KK8610x-740 10 740 840 bl4 8 70 7 b 109 124
KK8610x-940 10 940 1040 T4 8 70 9 b 121 13.8
KK8620x-340 20 340 440 114 8 70 3 2 6.2 73
KK8620x-440 20 440 540 04 8 20 4 3 T4 8.0
KK8620x-540 20 540 640 314 8 70 b 3 8.5 9.8
KK8620x-640 20 640 740 414 8 20 b 4 9.7 1.3
KK8620x-740 10 740 840 b4 8 70 7 4 109 124
KK8620x-940 20 940 1040 T4 8 70 9 5 121 13.8

Referencni hrana pro sprévné ustaveni osy:
Pri pohledu ze strany pfiruby pro motor je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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7.6 Linearni osa KK86 - krytovani méchem
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Tabulka 7.6 Rozméry linearni osy KK86 - krytovani méchem
[y | stowpanigroubulmml | wloml] 1] | Maximélnizavin [nm] | Hmotnost kgl |

KK8610x-340 10 340 440 142 6.3
KK8610x-440 10 440 540 216 16
KK8610x-540 10 b4l 640 295 8.8
KK8610x-640 10 640 740 378 10,0
KK8610x-740 10 740 840 459 1.3
KK8610x-940 10 940 1040 622 12,7
KK8620x-340 20 340 440 142 6.3
KK8620x-440 20 440 540 216 7.6
KK8620x-540 20 b4l 640 295 8.8
KK8620x-640 20 640 740 378 10,0
KK8620x-740 10 740 840 459 13
KK8620x-940 20 940 1040 622 12,7

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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7.7 Linedrni osa KK86 - mezipfiruby pro motory \\
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8. Rozméry linearni osy KK100

8.1 Linearni osa KK100 - bez krytovani
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Tabulka 8.1 Rozméry linearni osy KK100 - bez krytovani

Stoupni | oo | Maximalni zdvih [mm] | Rezerva zdvihu
Sroubu [mm] Vozik A1 | Vozik A2 | Lr [mm] Vozik A2

A1
KK10020x-980 1089 810 682 b 18,60 20,3
KK10020x-1080 20 1080 1189 910 782 9 15 0 8 6 203 22,0
KK10020x-1180 20 1180 1289 1010 862 9 65 M 8 6 220 237
KK10020x-1280 20 1280 1389 1110 982 9 40 9 7 23,6 26,3
KK10020x-1380 20 1380 1489 1210 1082 9 15 9 10 7 25,3 270

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Rada KK100
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Tabulka 8.2 Rozméry linearni osy KK100 - krytovani plechem

Stoupni | oo | Maximalni zdvih [mm] | Rezerva zdvihu
Sroubu [mm] Vozik A1 | Vozik A2 | Lr [mm] V01|kA1 Vozik A2

KK10020x-980 1089 828 700 b 204 22
KK10020x-1080 20 1080 1189 928 800 9 15 0 8 6 2.2 239
KK10020x-1180 20 1180 1289 1028 900 9 65 9B 8 6 24,0 257
KK10020x-1280 20 1280 1389 128 1000 9 40 9 7 25,7 274
KK10020x-1380 20 1380 1489 1228 1100 9 15 9 10 7 275 292

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK100

8.3 Linearni osa KK100 - mezipfiruby pro motory
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9. Rozméry linearni osy KK130 §

9.1 Linearni osa KK130 - bez krytovani
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Tabulka 9.1 Rozméry linearni osy KK130 - bez krytovani

Stoupani l Maximalni zdvih [mm] Rezerva zdvihu Hmotnost [kg]
G [mm] | K[mm]

§roubu [mm] Vozik A1 | Vozik A2 Lr [mm] Vozik A1 | Vozik A2
KK13025x-980 25 980 1098 791 639 10 40 9 7 5 29,4 323
KK13025x-1180 25 1180 1298 991 839 10 65 9 8 o6 34,3 372
KK13025x-1380 25 1380 1498 191 1039 10 90 9w 9 7 39.2 42,1
KK13025x-1680 25 1680 1798 1691 1339 10 90 L 1 9 465 49,4

Referencni hrana pro spravné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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Polohovaci systemy - linearni osy KK
Rada KK130

9.2 Linearni osa KK130 - krytovani plechem
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Tabulka 9.2 Rozméry linearni osy KK130 - krytovani plechem

- Stoupani | o tmm] | 11 ] Maximaélni zdvih [mm] | Rezerva zdvihu w
$roubu [mm] Vozik A2 Lr [mm] Vozik A1 | Vozik A2
25 980 10 40 90 7

A
KK13025x-980 1098 9 639 b 39 369
KK13025x-1180 25 1180 1298 9 839 10 65 9B 8 6 311 AN
KK13025x-1380 25 1380 1498 191 1039 10 90 9w 9 7 42,2 46,2
KK13025x-1680 25 1680 1798 1491 1339 10 90 a1 9 499 53.9

Referencni hrana pro sprévné ustaveni osy:
Pfi pohledu ze strany pfiruby pro mator je referencni hrana umisténa na levé strané osy.
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ci systémy - linearni osy KK .

Rada KK130

9.3 Linearni osa KK130 -

mezipfiruby pro motory
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Polohovaci systéemy - linearni osy KK
Prislusenstvi

10. PrisluSenstvi linearnich os KK

10.1 Koncové spinace linearni osy KK Linedrni osy KK je mozné dodat s namontovanymi koncovymi spinaci v nékolika
kombinacich. Koncové spinace je také mozné dodat samostatné i pro pfipadnou
dodatecnou montaz. Pro montaz koncovych spinaci je Sirokd nabidka montazniho
prisluSenstvi.

Koncové (referencni) spinace jsou standardné montovany na pravou stranu osy
(pfi pohledu ze strany priruby pro motor). Pokud aplikace vyzaduje jiné umisténi,
je nutné uvést zménu v poptévce / objednévce.

montazni lista

/snimacf praporek

referencni spinac

A
1 [T
=1
1 TsE—i2f] £
A

predni koncovy spinac zadni koncovy spinac

°f “1: ol@lo | |H © °

e o 1o b Hlo o

Tabutka 10.1 Objednaci kédy pro varianty koncovych spinatii linearnich os KK

Objednaci Koncovy Koncovy e . -
o spinat 1 spinat 2 Ref. spina¢ | Typ kontaktu |  Vyrobce m Vhodny tdvo m
energoretézu

0 - - - - - - - -
D o o - NC Wenglor b - -
E o ° o NC Wenglor 4 = =
F o ° - NC Wenglor 3 o CAN 9-pin
6 o o . NC Wenglor 3 e CAN 9-pin
H o o - NC Wenglor b . CAN 9-pin
| o o o NC Wenglor B o CAN 9-pin
J o - - NC Wenglor 4 - -
K2 - - - - - - - -
L o - - NC Sick 01 - M8 3-pin
M J o - NC Sick 01 - M8 3-pin
N o o o NC Sick 01 - M8 3-pin

1) Viiz Objednaci kad linearnich os KK, strana 7.
2) Osa osazena pouze listou pro montd7 spinati.
3) Do konektoru CAN 9-pin jsou zapojeny vSechny spinace osy, M8 3-pin je u kaZdého spinace samostatné.
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Prislusenstvi

10.2 Koncovy (referen¢ni) spina¢ Wenglor pro linearni osy KK

41
= 5
8 N
! I - I
snimaci znacka
indikator stavu spinace
40
8-14-0040 - samostatny spinac / 8-11-0264 - sada spinace, véetné upinaciho [EI IEI
L-profilu a $roubd -
Schéma zapojeni koncového (referenéniho) spinace Wenglor : &% O o
<> Vysvétlivky symbold NY ‘ 2 ‘ 10

+ napdjeci napéti .+
- napajeci napéti .0V"

Tabulka 10.2 Technicka data koncového (referenéniho) spinace Wenglor

BN C o
¢ - A spinaci vystup / rozpinaci - NC
BK i
4 BU o - Barvy voditi
BN hnéda
BK cernd
BU modrd

Snimaci vzdalenost 2mm
Korekéni faktor V2A | mosaz | hlinik 116/0.70/ 0.67
Druh vestavéni licujici
Spinaci hystereze <10%
eektricke |
Napajeci napéti 10z 30 VDC
Spotfeba proudu (Ub = 24 V) <BmA
Spinaci frekvence 930 Hz
Teplotni odchylka <10%
Rozsah teplot -25az +80°C
Pokles napéti na spinacim vystupu <1V
Spinaci proud 100 mA
Zbytkovy proud na spinacim vystupu <100 pA
Odolny viéi zkratu ano
Odolny vaéi prepdlovani ano
Odolny viii pretizeni ano
Mechaiche |
Material télesa plast
Plné zality ano
Tfida ochrany P67
Druh pFipojeni kabel
Délka kabelu bm
Tfida ochrany I1f
POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
Prislusenstvi

Objednaci kéd kabelu koncovych (referencniho) spinacii Wenglor
pro pripojeni do systému

m-n-¢

Délka kabelu:
01...1 metr
02...2 metry
Pfiklad oznaceni
] HK-KL-0-W-05 / kabel koncovych spinaci pro pfipojeni do systému délky 5m
30...30 metrii s otevienym koncem na strané systému.

Tabulka 10.3 Zapojeni konconch a referencniho spinace Wenglor- varianta s konektorem na ose

Barva kabelu ze spinace | C. pinu konektoru mm Barva kabelu do systému

Cerna (spinat 2) A(spinac 2) Zadni koncovy spinaé  bild b

Modra Vi v Napajeni 0V modrd OO
Cerna (spinat 3) 3 A (spinac 3) Referencni spina¢ zelend

Hnéda 6 LUV Napéjeni +24V hnédd &

Cerna (spina 1) 7 A (spinat 1) Predni koncovy spinaé  réiov §-pin CAN

10.3 Koncovy (referenéni) spinaé Sick pro linedrni osy KK

8,1

i
)

40
20

93,2

Schéma zapojeni
Cd-004

BN g ®
—Q—I—— +[|_+]

BKi 4 il
—P—i—— NC 02,9
S v @ pripojeni
! @ LED indikator 270°

@® priichozi otvor f 3,2 mm

—
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Tabulka 10.4 Technicka data koncového (referenéniho) spinace Sick

ndokini [0

Snimaci vzdalenost 2 mm

Korekéni faktor V2A / mosaz / hlinik 07/03/03

Druh vestavéni licujici

Spinaci hystereze 5%ai15 %
ki ]

Napajeci napéti 10VDCaz30VDC

Prikon (bez zatizeni) 10 mA

Spinaci vystup PNP

Funkce vystupu NC (rozpinaci kontakt)

Spinaci frekvence 2000 Hz

Teplotni odchylka +10%

Rozsah teplot -25a2+75°C

Pokles napéti (pfi la max) =7V

Trvaly proud la =200 mA

Odolny viici zkratu ano

Odolny viii prepdlovani ano

Odolny viiéi pretizeni ano

Materidl télesa plast

Plné zality ano

Trida kryti P67

Druh pfipojeni kabel 100 mm s konektorem M8, 3 pinovym

Tabulka 10.5 Délky kabeld pro pfipojeni spinact Sick do systému

etkalml | Kkidproduku

3 8-10-0275
5 8-10-0276
7 8-10-0277
10 8-10-0278
15 8-10-0279
POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK
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Polohovaci systémy - linearni osy KK
Prislusenstvi

10.4 Montaini sety pro spinace linearnich os KK

Set obsahuje 1x hlinikovou Litu (kolejnici) pro montaz spinacd, 1x snimaci praporek
- velikost dle varianty s krytem a bez néj, spojovaci material.

Tabulka 10.6 Montazni sety pro koncové spinace linearnich os KK

| Velikostosy  Jomageni  f1iyp | Dékaosymm] [ Provariantus krytovénim plechem |
- KKx3001P075A1 75 -
- KKx3001P075A1xxC o
- KKx3001P100A1 100 -
- KKx3001P100ATxxC .
- KKx3001P12bA1 125 -
- KKx3001P12bATxxC .
LLED _ KKA3001PT50AT 160 _
= KKx3001P150A1xxC .
- KKx3001P175A1 175 -
- KKx3001P17bATxxC o
- KKx3001P200A1 200 -
- KKx3001P200A1xxC .
10-000483 KKx4001P100A1 100 -
10-000661 KKx4001P100ATxxC 3
KKAO 10-000484 KKx4001P150A1 150 -
10-000662 KKx4001P150ATxxC 3
10-000485 KKx4001P200A1 200 -
10-000663 KKx4001P200A1xxC °
10-000486 KKx5002P150A1 150 -
10-000665 KKx5002P150A1xxC °
10-000487 KKxb002P200A1 200 -
KK50 10-000666 KKxb002P200ATxxC .
10-000488 KKxb002P250A1 250 -
10-000667 KKxb002P250ATxxC o
10-000489 KKxb002P300A1 300 -
10-000668 KKx5002P300A1xxC .
10-000490 KKx60xxP150EAT 150 -
10-000668 KKx60xxP150A1xxC .
10-000491 KKx60xxP200EA1 200 -
10-000669 KKx60xxP200A1xxC .
10-000492 KKx60xxP300EA1 300 -
KK60 10-000670 KKx60xxP300A1xxC o
10-000493 KKx60xxP400EAT 400 -
10-000671 KKx60xxP400ATXxC 3
10-000494 KKx60xxP500EA1 500 -
10-000672 KKx60xxP500ATxxC .
10-000495 KKx60xxP600EAT 600 -
10-000673 KKx60xxP150ATxxC .
10-000496 KKx86xxP340A1 340 -
10-000674 KKx86xxP340A1xxC 3
10-000497 KKx86xxP440A1 440 -
10-000675 KKx86xxP440A1xxC .
10-000498 KKx86xxP540A1 b40 -
KK86 10-000676 KKx86xxPh40ATxxC .
10-000499 KKx86xxP640A1 640 -
10-000677 KKx86xxP640ATxxC 3
10-000500 KKx86xxP740A1 740 -
10-000678 KKx86xxP740ATxxC 3
10-000501 KKx86xxP940A1 940 -
10-000679 KKxB6xxP940A1xxC .
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M
10-000502 KKx10020P980A1
10-000680 KKx10020P980A1xxC
10-000503 KKx10020P1080A1 1080
10-000681 KKx10020P1080A1xxC
kK100 10-000504 KKx10020P1180A1 1180
10-000682 KKx10020P1180ATxxC
10-000505 KKx10020P1280A1 1280
10-000683 KKx10020P1280A1xxC
10-000506 KKx10020P1380A1 1380
10-000684 KKx10020P1380A1xXC
10-000010 KKx13025P980A1 980
10-000685 KKx13025P980A1xxC
10-000011 KKx13025P1180A1 1180
kK130 10-000686 KKx13025P1180A1xxC
10-000012 KKx13025P1380A1 1380
10-000687 KKx13025P1380A1xxC
10-000013 KKx13025P1680A1 1680
10-000688 KKx13025P1680ATxxC
POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARNI 0SY KK 4 8/49
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10.5 Mezipfiruby pro spojeni linearnich os KK

mezipfiruby pro spojeni linearnich os KK do sestav x-y

mozné pouZiti pro nekrytované i krytované 0sy

Cerny eloxovany povrch hlinikové mezipfiruby
doddno véetné montdzniho materidlu

OO0O0OO0O
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o

10.5.1 Mezipfiruby pro spojeni linearnich os KK - bez krytovani

1]

*>%

-

{‘H1

Tabulka 10.7 Rozméry mezipfirub pro spojeni linearnich os KK - bez krytovani

_M____

10-000604
10-000606
10-000608
10-000610
10-000612
10-000614
10-000616

KK40
KK50
KK50
KKe0
KKe0
KK86
KKBo

KK40
KK40
KK50
KK50
KKe0
KKe0
KK8o

b6
62
Th
81
95
108

10.5.2 Mezipfiruby pro spojeni linearnich os KK - krytovani plechem

]

5

7

10 70 47
10 90 b7
15 90 b7
15 116 67
16 110 67
16 120 97

7 T
| 1 E

Tabulka 10.8 Rozméry mezipfirub pro spojeni linearnich os KK - krytovani plechem

_M____

10-000605
10-000607
10-000609
10-000611
10-000613
10-000615
10-000617
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KK40
KKb0
KK50
KKe0
KKe0
KK86
KK8o

KK40
KK40
KK50
KK50
KKe0
KKe0
KK86

82
90
103
m
132
152

70
90
57
116
144
144

47
b7
b7
67
67
97
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10.6 Hridelové spojky Oldham

Objednaci kod hiidelové spojky

m . -
Typ spojky:

0S - bez prichoziho otvoru,

se stavécim Sroubem Drazka pro pero na 2. poloviné
0X - s priichozim otvorem, spojky:
se svérnym spojem 0 - bez drazky

P - s drdzkou pro pero

Velikost spojky:
136 - velikost 13

Prlimér vrtani 2. poloviny

. o i . . spojky [mm]:
576 - velikost 57 Prumervrtanﬂ.polovmy ] — Dra?ka pro pero na 1. poloviné vz tabulka 1010
spojky [mm]: spojky:
viz tabutka 10.10 0 - bez drazky

P - s drdzkou pro pero

Typ 0S - bez priichoziho otvoru, se stavécim Sroubem

o {)

Typ OX - s priichozim otvorem, se svérnym spojem

B % 08

Tabulka 10.9 Rozméry hiidelovych spojek pro linearni osy KK

Provelikost | Zakladni vrtani cimml | 1 mml | L2 [mm] Jmenovity moment |  Kriticky moment
osy KK [mm] [Nm] [Nm]

05 13A KK30, KD 300 127

0X 196 K40, KKS0 400 191 za,n 9,4 7,z 1,7 a 13

0X 256 KK60, KKG6 600 B4 w4 1 0 ; 13 3
KBS, K00,

0X 336 e 800 333 480 B0 180 9 5 7%

0X 416 b LT w0 &3 508 g 153 17 57 162
KK130

0X 506 KK130 000 S0 M6 W6 184 3 % 208

0X576 : w1 780 B4 02 44 10 34
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Tabulka 10.10 Rozsah vrtani gB hiidelovych spojek pro linearni osy KK

Typ

30 3176 40 4763 50 60 635 80 9625 100 120 127 140 150 15876 16,0 180 190 1906 200 240 250 254 300
0S13A o e o o o o o

0X 196 e o o o o o

0X 256 e o o o o o

0X 336 e o o o o e o o o

0X 416 ° . . ° ° . ° . ° . ° .

0X 506 e o o o o e o o o e o o o o
0X 576 e o o o e e e e o e o e o o

10.7 Servomotory

Pro pohon linedrnich os KK se nej€astéji pouzivaji servomatory nebo krokové motory,
které umoziiuji rychlé prejezdy pfi vysokych presnostech polohovani.

Firma HIWIN s.r.0. Vam mize nabidnout motory rznych velikosti a vykond, at uz
zvlastni produkce nebo ve spolupréci s nékterou z renomovanych firem, jako je
Siemens, Beckhoff nebo Schneider.

Samoziejmosti dodavky motord je i kompletni sortiment kabelaze.

Pro vice informaci o nabizenych servomotorech kontaktujte svého obchodniho
zdstupce nebo navstivte www.hiwin.cz.

10.8 Frekvenéni ménice

Pro uceleny a kampletni systém polohovani je nezbytnou soucdsti frekvencni ménic
pro ovladani daného servomotoru s integraci do nadfazeného PLC. Firma HIWIN s.r.0.
tyto ménice vyrabi a dodavé, pripadné na zakladé pozadavki zakaznika vyuziva

spoluprdce se Siemens, Beckhoff nebo Schneider.

Pro vice informaci o nabizenych frekvencnich ménicich kontaktujte svéha obchodniho
zdstupce nebo navstivte www.hiwin.cz.

SIEMENS BECKHOFF Schnelder

Electn ic
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10.9 Krokové motory pro linearni osy KK

Pro pohon linedrnich os KK krokovym motorem doddvé firma HIWIN s.r.0. zakladni
krokové motory znacky OrientalMotor vEetné prisluSenstvi, jako jsou kabely a drivery.

Tabulka 10.11 Krokové motory pro jednotlivé velikosti linearnich os KK

_ Max. moment [Nm] Proud / faze [A] Velikost osy KK Mezipfiruba osy KK

PKP233D23A 0,20 KK40 KK-40-Fx CVD223B-K

KK40 KK-40-F3 CVD223FB-K
PKP243D23A2 0,35 23

KK50 KK-50-F3 CVD223FB-K

KK40 KK-40-F3 CVD223FB-K
PKP244D23A2 0,48 23

KK50 KK-50-F3 CVD223FB-K
PKP246D23A2 099 23 KK50 KK-50-F3 CVD223FB-K
PKP264D28A2 0.74 28 KKa0 KK-60-F4 CVD228B-K
PKP266D28A2 1,40 28 KKa0 KK-60-F4 CVD228B-K
PKP268D28A2 2,50 28 KKa0 KK-60-F4 CVD228B-K
PKP296D45A 330 45 KK86 KK-86-F4 CVD245B-K
PKP299D45A 6,40 45 KK86 KK-86-F4 CVD245B-K
PKP2913D45A 9,30 45 KK86 KK-86-F4 CVD245B-K

Pro vice informaci o nabizenych krokovych matorech kontaktujte svého abchodniho
zastupce nebo navstivte www.hiwin.cz.
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11. Mazani linearnich os KK

Umisténi maznice - 1x vozik

maznice

5

Umisténi maznice - 2x vozik

maznice

° Q d

==

° © 000[:”000

maznice /

Tabulka 11.1 Typy maznic linedrnich os KK

0bj. €.: 20-000275 - M3 x 0.5 P

KK40 KKb0, KK60, KKBo

MnoZstvi maziva pro méné pohybujici se voziky musi byt snizeno pfiblizné na 75 %
specifikovanych hodnot.

Na koncich voziku jsou linedrni osy standardné vybaveny maznicemi, které (ze
naplnit standardnimi mazacimi pistolemi. K dispozici jsou volitelné mazaci adaptéry,
které mohou spojovat linedrni asy pfimo s centralnim mazacim systémem.

Po namazani se ujistéte, Ze vozik projede celou drahu do jeho kancovych poloh.

To zaji$tuje odpovidajici mazani po celé linedrni ose.

Mazaci intervaly jsou kazdych 200-600 provoznich hodin nebo ujeté vzdalenosti
podle nize uvedené tabulky u zatizeni < 0,10 Cdyn.

Pfi vertikalni instalaci se mnozstvi maziva zvySuje o pfiblizné 50 %.

Tabutka 11.2 Doporucené intervaly a mnoZstvi mazani linedrnich os KK

0bj. €.: 20-000272 - M4 = 0.7 P

0bj. €.: 20-000273 - M6 = 0.75 P
KK100, KK130

Pfi zhor$enych provoznich podminkach (znecisténi, kratky zdvih, typ instalace) je
tfeba intervaly mazani nastavit pro dany pfipad po konzultaci s pracovniky HIWIN s.r.0.
U linedrnich os s krytovanim méchem mohou byt maznice pfistupné pouze tehdy,
jsou-1i méchy odpojeny od voziku.

Pro linearni osy KK30 doporutujeme pouZit vhodné sprejové mazivo (napi. Fuchs
Planto Multispray S).

Aplikujte mazivo rovnomeérné po celé délce linedrni drahy a zavitu kulickového
Sroubu. Pak vozikem projedte cely zdvih osy a odstraiite prebytecny tuk.

Kulickovy $roub MnoZstvi maziva / vozik [g] Ujetd vzdalenost [km]
6x1

KK30 0.45 250
KK40 8x1 0.50 250
KK50 8x2 0.55 300

12x5 0.70 300
KKeD 12x10 0.75 600

15x 10 2.50 600
KK86 15x 20 3.00 800
KK100 20x 20 4.50 1000
KK130 25 x 25 10.00 1000

Doporucené typy maziv - viz Navod mazani pro linedrni vedeni a kulickové Srouby!
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12. Fotogalerie

Bocni pripojeni servomotoru pies femen s pfirubou HO

Spojeni linearnich os do sestavy x-y s pfirubami H0 a krytovanim plechem

Gantry sestava x-y-z s linearnimi moduly KK
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Vzhledem k neustalému vyvoji vyrobkl jsou uvedené technické Gdaje nezavazné.
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