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Polohovaci systemy
Véeobecné informace

1. Linearni moduly HIWIN

Linedrni polohovaci moduly HIWIN jsou kompaktni jednotky postavené na dvojitém linedrnim vedeni, osazeném v kompaktnim a modulérnim htinikovém profilu. Tato konfigurace
zajistuje nejen dostatecnou tuhost modulu, ale také odolnost viici vysokym momentiim od zatéze kolem osy x. Pro samotné polohovani jsou k dispozici tfi typy pohond, které
jsou nasazovany dle pozadavki pro pouZiti modulu, a to: linedrni motor pro vysokou dynamiku pojezdu a presnost polohovani; kulickovy Sroub, pokud je potfeba prekondvat velke
hodnoty axidlnich sil, a ozubeny femen pro dosaZeni vysokych rychlosti s mensimi pozadavky na celkovou pfesnost polohovani. Ve vSech pripadech je moduly mozné konfigurovat
v délkdch odstupfiovanych po 1 mm a doplnit prvky ze Siroké Skaly volitelného pfisluSenstvi.

Vyhody linearnich moduld HIWIN:

O konstrukce vychazejici z hlinikového profilu s normalizovanymi drézkami pro jednoduchou instalaci do strojového celku,

vysokd tuhost a odolnost viici momentdm od zatéZe,

mnozstvi volitelného prisludenstvi, napf. kryci méchy, koncové spinae, linedrni odméfovaci systém,

(0]
O jednoduchy systém mazani skrz vyvedené maznice na jezdci modulu,
(o)
(o)

moznost individualni pravy.

2. Slovnik pojmii

Pfesnost polohovéni [mm]
Presnost polohovani vyjadiuje maximalni rozdil mezi aktualni a nomindlni pozici.

Opakovatelnost [mm]

Opakovatelnost je hodnota, kterd vyjadfuje, s jakou presnosti najizdi jezdec do pozice
pfi opakovaném polohovani ve stejném sméru. Urcuje maximélni chybu pozice mezi
dvéma polohami jezdce na modulu.

Staticka inosnost C,[N]

Statickd Gnosnost reprezentuje hodnotu statického zatizeni, které zplisobi plastickou
deformaci o velikosti 0,0001 = primér kulicky v misté kontaktu pod nejvy$sim zati-
Zenim. Jednd se o zakladni parametr pro statické vypocty aplikaci s linedrnim vedenim.

Dynamicka dnosnost C,  [N]

Dynamickad Gnosnost se rovna zatézi, pi které 90 % linedrniho vedeni stejného typu do-
sahne ocekavanou (poZadovanou) Zivotnost 50 km. Tato hodnota je zdkladni parameter
pro vypocty dynamickych parametrd linearniho vedeni.

Zdvih [mm]
Zdvih je efektivni délka linedrniho modulu vyjadfujici maximélni drdhu, kterou miZe
urazit jezdec pfi polohovani.

Typicka zaté [kg]

Typickd zatéZ umoziiuje uZivateli predvybér optimalni velikosti modulu. Hodnota je
u kazdé velikosti modulu urcena empiricky, proto je nutné prihliZet i k dalSim paramet-
rim, predevsim zplsobu uloZeni modulu a poZadované dynamice.

Motion Control & Systems

Posuvova konstanta [mm/ot.]
Posuvovd konstanta vyjadfuje linedrni vzdalenost v mm, kterou urazi jezdec modulu,
pohanéného ozubenym Femenem pfi jedné otdcce femenice.

Nominalni sila [N]

Nomindlni sila je sila, kterou je linedrni motor schopen vyvijet nepfetrZité béhem ce-
lého cyklu polohovani (pracovni cyklus / duty cycle = 100 %). Obdobnou hodnotou pro
rotacni pohony je nomindlni kroutici moment MN [Nm].

Spitkova sila [N]

Spitkova sila je maximalni sila, kterou dokaze lineérni motor vyvinout. P¥i dosaZeni
takového vykonu je z ménice do motoru dodévan Spickovy proud lp, ktery je Casové
limitovan priblizné na jednu vtefinu. Obdobnou hodnotou pro rotaéni pohony je Spickovy
nebo maximalni kroutici moment M, [Nm.

Nominélni proud [A]
Nomindlni nebo efektivni proud je hodnota el. proudu, ktery je motorem odebiran pfi
produkovani nomindlni sily, resp. nominélniho krouticiho momentu.

Spickovy proud [A]

Spigkovy proud je odebiran motorem pfi kratkodobém zvySeni vikonu pro dosazeni
$pitkové sily nebo maximalniho krouticiho momentu. Jeho odbér je €asové limitovan
na maximalné jednu sekundu. Pfed opakovanym zatiZenim motoru $pickovym proudem
se musi motor zchladit na nominalni provozni teplotu.
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Véeobecné informace

3. Pracovni prostredi

O teplota prostfedi v rozmezi od 0 do +50 °C

suché pracovni prostredi - nizka vlhkost vzduchu
neni urceno pro provoz s nebezpecim vybuchu
neni uréeno pro provoz ve vakuu

O0O0O0

4. Komponenty linearnich moduli

Linearni vedeni

Kulickové linearni vedeni HIWIN Fady HG prendsi sily a momenty od zatéze plisobici
na jezdec modulu do hlinikového profilu - téla modulu. Kazdy jezdec disponuje Ctyfmi
nebo $esti voziky linedrniho vedeni a zabezpecuje tak rovnomérné rozlozeni plsobici
zdtéze. Velikost pouzitého linedrniho vedeni roste s velikosti modulu.

Linearni motory
Linearni motory HIWIN jsou kompaktnim fesenim pro realizaci linedrnich pohond. Vy-

HIWIN.
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Ozubené femeny

Moderni polyuretanové ozubené femeny s acelovym kordem typu AT zabezpe€uji kon-
stantni a plynuly pohyb jezdce vysokymi rychlostmi i na vétSivzdalenosti. Jejich odolnd
konstrukce zarutuje vysokou Zivotnost i s ohledem na ndrocnéjSi dynamicke zatizeni.

Linearni odméfovaci systém ‘

Standardné pouZivany systém je HIWIN MAGIC - magneticky inkrementalni enkodér
s vystupem analog sin/cos 1Vpp nebo digital TTL dle RS422. Maximalni dosaZitelnd

znacuji se vysokou hustotou silového pole v kombinaci s plochym designem. Diky své
nizké hmotnosti mohou byt tyto pahony provozovény s vysokym dynamickym zatizenim.
Optimalizace permanentnich magnetd ve statoru zase zarucuje maximalni synchroniza-
ci vice pohond. VSechny typy linedrnich motord umoZiiuji pripojeni Hallovy sondy.

opakovatelnd pfesnost je az 0,02 mm. \
. F

<

Koncové spinace polohy
VSechny linedrni moduly HIWIN je moZné vybavit rozpinacimi indukénimi koncovymi
spinaci polohy Wenglor v nékolika konfiguracich.

Kulickové Srouby
Integrované kulickové Srouby HIWIN disponuji vysokou presnosti vedeni pohybu
a dostateénou tuhosti pro pfesné polohovani. Pro linedrni moduly se pouZivaji kuli¢-
kové $rouby s primérem od @ 16 do g 32 mm a stoupanim od 5 do 20 mm/ot.

29

Textilni kryci méchy
Pro provoz v ndrocnéjsich prostredich, s vyskytem necistot nebo s moznosti vniknuti
cizich predmétd do konstrukce linedrniho modulu, byly pro vSechny varianty vyvinuty
sklddac textilni kryci méchy. Jejich kompaktni konstrukce umoziiuje jednoduchou in-
stalaci a na dynamiku modulu nemd zdsadni vliv.

5. Zakladni prehled linearnich moduli

Zékladni prehled linearnich moduld

Typicka zatéz Max. posuvova sila Opakovatelnost
T L
m [kg] [mm]

LMU160L 60,00 5000 5050 +(0,00
osy s linedrnim motorem [LMU210 120,00 5000 3970 +(,005
LMU250 200,00 5000 4070 +0,00
BSUT60 60,00 5000 1200 /17002 +(0,020
osy s kulickovym Sroubem BSU220 120,00 5000 1700 / 22002 +0,020
BSU250 200,00 5000 2100 +0,020
o BU160 55,00 5000 5090 +(,060

osy s ozubenym femenem
BU220 90,00 5000 4190 +(,060

1 Maximélni zdvih je definovén pro variantu bez kryciho méchu a s konstrukci bez spojovani profili.
2 Podle poutité velikosti kulickového Sroubu.
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Linearni polohovaci osy

6. Rada BSU160 / osy s kulitkovym $roubem

Obecné informace

Opakovatelnost [mm]

Max. zrychleni [m/s?]

60
HGR15R
16970
11380

Typicka zatéz [kgl
Linearni vedeni

Staticka inosnost linearniho vedeni C, [N]

Dynamicka unosnost linearniho vedeni C,, [N]

Parametry pohonu
Priimér kuligkového Sroubu g d, [mm]
Stoupani kulickového $roubu [mm] 5 10 16 20 5 10 20
<0,02
250 500 800 1000 350 650 1250
12470 19300 19300 10400 32740 23500 15300
7320 9100 9100 5200 13400 10000 6800

! Maximalni rychlost posuvu je zvisl4 na délce zdvihu LS, viz ..Grafy maximalnich rychlosti”.
” Hodnota C, pro DEB16x05 = 12700 N: hodnota C, pro DEB20x05 = 21800 N.
¥ Hodnota C,, pro DEBT6=05 = 9600 N; hodnota C, pro DEB20x05 = 13900 N.

Axialni viile [mm]

Max. rychlost posuvu” [mm/s]
Staticka dnosnost K52 C, [N]
Dynamicka dnosnost KS? C,,, [N]

Mechanickeé vlastnosti

Priimér kulickového Sroubu g d_[mm]

Stoupani kulickového $roubu [mm]

Hmotnost jezdce [kg] 5,5

Hmotnost staticke casti [kg/m]

Moment setrvacnosti pfi zdvihu 0 mm [kg.cm?] 0,29 0,39 0,61 0,81 0,65 076 117
0,50 1,20

0.60 0.70

Moment setrvagnosti pii zdvihu 1000 mm [kg.cm?/m]

Staticky kroutici moment [Nm]

Grafy maximalnich rychlosti
1000 1000

——R20x05
—R120x10
——R20x20

800 800

600 600

400

200

maximalni rychlost posuvu [mm/s]

maximélnf rychlost posuvu [mmy/s]

0 0
100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200 100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700

délka zdvihu [mm] délka zdvihu [mm]

HIWIN.
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Grafy maximalniho axialniho zatiZeni - Fx

4000 4000
3500 3500
= 3000 = 3000
2 250 Z 150
£ 2000 £ 2000
£ 150 = 1500
£ 1000 £ 1000
500 500
—R16 —R20
0 0
100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200 100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700
délka zdvihu [mm] délka zdvihu [mm]
Lakladni rozméry - 155
i 3 | o i“igﬂi 28 ° ,1
M iﬁ I ey P S P P P S S | S S ¢ @o[ :;Lqé
E " % = - P ‘
L
Lmin1 Ls J=230 Lmin2 257.5
12x @ 5SKRZ V3E
5 0 Mé - 6H SKRZ VSE 0
O @ D 00
e
=
55 55 55 257j— R -
o d D —— &
o o o o o [ 2
°® o :
°a d

bez krytovani méchem vEetné krytovani méchem

Délka jezdce J [mm] 230

230
Max. zdvih L, [mm] 1200 1700 1150 1650
e L;<900 mm 115
Min. vzdélenost jezdce L, [mm] 115
L;> 900 mm 12%L
. . . L, <500 mm 60
Min. vzdélenost jezdce L, [mm] 60
L;>500 mm 12%L,
Celkova délka modulu L " [mm] Lg+ Loy + g +J
Maximalni délka modulu L,,,, [mm] 1606 2130 1684 1290

U Jedné se o orientacni vjpocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zasléni presného 3D modelu nebo vikresu.

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 8 9
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

7. Rada BSU220 / osy s kulitkovym $roubem

Obecné informace
Opakovatelnost [mm]

Max. zrychleni [m/s?]

Typicka zatéi [kg] 120

Linearni vedeni HGR20R

Statickd unosnost linedrniho vedeni C, [N] 27760

Dynamicka dnosnost linearniho vedeni C,,, [N] 17750

Parametry pohonu
0 2
5 10 2 5 10 25
<012
250 500 1000 250 500 1250
10600 23500 16300 500 40400 19300

Dynamicka tnosnost K5 Cyyo [N] 5200 10000 6800 14900 15900 7500

! Maximalni rychlost posuvu je zavis|4 na délce zdvihu L, viz .Grafy maximélnich rychlosti”
” Hodnota C, pro DEB20x05 = 21800 N: hodnota C, pro DEB25x05 = 27900 N: hodnota C, pro DEB25x10 = 36200 N
¥ Hodnota C,, pro DEB20~05 = 13900 N: hodnota C,_ pro DEB25=05 = 15600 N; hodnota C,_ pro DEBZ5<10 = 24100 N

Mechanickeé vlastnosti

L 7
g 10 d g 10 2%
B

0

0.67 082 144 156 171 279
123 ]
090 100

Grafy maximalnich rychlosti

1000 1250
_ —— R20x05 _
E 0 ——R20<10 £m
2 ——R20<20 =
2 600 2 750
S ER
£ & K—
0 0
100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 1900 2100
délka zdvihu [mm] délka zdvihu [mm]

HIWIN.
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Grafy maximalniho axialniho zatiZeni - Fx

4000 7000
3500 6000
% 3000 E 5000
> 2500 2
= = 400
2 2000 =
g = 3000
E 1500 E
S 1000 Z 10
1000
500 S —_—R
0 0
100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 1900 2100
délka zdvihu [mm] délka zdvihu [mm]
Zakladni rozméry

o)

t e L

1= @)

114,5
128

128
1155

56,5
14
il ‘L 8

20
19

i

Lmin1 Ls =250 Lmin2 220
12 @ 6,8 SKRZ V3E 3175
.5 10 _M8- 6H SKRZ VSE 10
00| ©0[Jd 0 . L O O q ¢ |[0hoo
e m o
o Ml o ° F
§ Ty FEHER W W O W v 1 4 o
J_Hj L5 WA\ L\ 0\ O O 4 N
im ool ] k
j ‘ ‘ 27.5 65 65 65 27.5 :!7 8
©0) (e]eji[e] @) @] @] q q [@)s(c]c)
o o o o o ‘ ()
° o { l
e
° o

bez krytovani méchem vEetné krytovani méchem

Délka jezdce J [mm] 250 250
Max. zdvih L; [mm] 1700 2100 1600 2000

e L, <1200 mm 145
Min. vzdélenost jezdce L, [mm] 145
L;>1200mm 12%L

. . . L, <500 mm 65
Min. vzdélenost jezdce L, [mm] 65
L;>500 mm 12%L,
Celkové délka modulu L " [mm] L e L 4 L0 )

min2

Maximalni délka modulu L,,,, [mm] 2160 2675 2256 2760

U Jedné se o orientacni vjpocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zasléni presného 3D modelu nebo vikresu.
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05-0919-C7 HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ



Polohovaci systéemy
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8. Rada BSU250 / osy s kulitkovym $roubem

Obecné informace
Opakovatelnost [mm]
Max. zrychleni [m/s?]

Typické zatéF [kg]
Linearni vedeni HGR26R
Staticka nosnost linearniho vedeni C, [N] 36490

Dynamicka unosnost linearniho vedeni C,, [N] 26480

Parametry pohonu

Primér kulickového Sroubu g d_ [mm] 25 32
Stoupani kulickového $roubu [mm] 5 10 25 5 10 20 32
Axialni vile [mm] <0,02

Max. rychlost posuvu" [mm/s] 250 500 1250 250 500 1000 1600
Staticka inosnost KS? C,IN] 41500 40400 19300 81900 80100 48500 31800
Dynamické inosnost K3 C,,, NI 14900 15900 7500 23900 31500 17000 11600

""Maximélni rychlost posuvu je zévisla na délce zdvihu L, viz .. Grafy maximalnich rychlosti”.

“Hodnota C, pro DEB25x05 = 27900 N; hodnota C, pro DEB25x10 = 36200 N; hodnota C, pro DEB32x05 = 43900 N; hodnota C, pro DEB32x10 = 63200 N; hodnota C, pro DEB32x20 = 26800 N.

9 Hodnota Cdyn pro DEBZ5x05 = 15600 N; hodnota Cdyn pro DEB25x10 = 24100 N; hodnota de pro DEB32x05 = 20700 N; hodnota Cdyn pro DEB32x10 = 40900 N; hodnota Cdyn pro
DEB32x20 = 20300 N.

Mechanickeé vlastnosti

Priimér kulickového Sroubu g d_[mm] 25 32
Stoupani kulickového $roubu [mm] 5 10 25 5 10 20 32
Hmotnost jezdce [kg] 79

Hmotnost statické &asti [kg/m] £5

Moment setrvacnosti pfi zdvihu 0 mm [kg.cm?] 1,64 2,06 498 418 499 6,26 9.72
Moment setrvagnosti pii zdvihu 1000 mm [kg.cm?/m] 3,01 8,07

Staticky kroutici moment [Nm] 1,60 170

Grafy maximalnich rychlosti

1250 1750
——— R2505 R32<05

E 1000 — BT 7 160 — 3210
£ ——R25x15 = 150 ——R3220
= = —_—33
g £ 1
= g
7;" TE 500
£ % £
= K— S m

0 0

100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 1900 2100 100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 1900 2100

délka zdvihu [mm) délka zdvihu [mm]

HIWIN.
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Grafy maximalniho axialniho zatiZeni - Fx

7000 7000

6000 6000

= s < s

= 40 = 4000

= 3000 = 3000
£ £

£ 2000 = 2000
= =

1000 1000

——RI5 —R%
0 0
100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 1900 2100 100 300 500 700 900 1100 1300 1500 1700 1900 2100
délka zdvihu [mm] délka zdvihu [mm]

Zakladni rozméry

106

T J S10) ® (1 ! © o o
[=l='=l B @Q% ; I=ISIS I B g} ® 8
i e L q;v@/ 0 IR ! o
BT i = A A e A A A A A 7 *y Hbj_“ ~
H @ i — I 5 i’# = Q‘E
il *
L 190
250
Lmin1 Ls J =340 Lmin2 3475

15x @ 68T 22,25
M8-6HV 16

folco]

100

248

250
C__o

347,5

000

100

| BN e :{

G- o 5
ool d | | )

255

bez krytovani méchem vcetné krytovani méchem

Délka jezdce J [mm] 340 340
Max. zdvih L [mm] 2100 1750
Min. vzdalenost jezdce L,,;,, [mm] 165 165+12 % L
Min. vzdalenost jezdce L ,;,, [mm] 75 75+12% L

Celkova délka modulu L " [mm] Ls+ Ly + Lying +J
Maximalni délka modulu L,,,, [mm] 2680 2700 2686 2706

1 Jedna se o orientacni vypocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zaslani presného 3D modelu nebo vykresu.
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

9. Objednaci kod

I KN Il IO IO B @O EN

Typ osy: 4
BSU160 e
BSU220 SpeFlalm'up,rava: ,
BSU250 7: zékaznické provedeni
Typ kuligkového Sroubu: Kabely (odméovani, konc. spinace):
01: vz tabulka 00: bez
05:L="5m
10:L=10m
15:L=15m
20:L=20m
Pracovni zdvih [mm]:
0100: 100mm
Energeticky fetéz:
0: bez
1: B15.050.
Odméfovani: 2: 2dkaznicky
0: bez odméFovani
M: magnetické inkrementalni, opakovatelnost 0,02 mm, analog sin/cos 1Vpp L Krytovani:
0: optické inkrementalni, opakovatelnost 0,002 mm, analog sin/cos 1Vpp 0: bez
B: méch
Pfidavna fixace klidové polohy:
0: bez
B: pneumatické brzda 6 bar otevieni
Koncové spinace:
0: bez

12 1x referenéni spinad
2: 2x koncovy spinat
3: Tx reference + 2x koncovy

Rada BSU160 Rada BSU220 Rada BSU250
| Koo | Typsroubu [ Presnost’ | ked [ typsroubu | presnost’ | Kod | Typsroubu | presnost! |

01 R16x05 17 01 R20x05 17 01 R25x05 17
02 R16x10 17 02 R20x10 17 02 R25x10 17
03 R16x16 17 03 R20x20 17 03 R25x25 17
04 R16x20 [T7 04 R25x05 17 04 R32x05 17
05 R20x05 17 05 R25x10 17 05 R32x10 17
06 R20x10 [T7 06 R25x25 17 06 R32x20 17
07 R20x20 [T7 07 DEB20x05 [Th 07 R32x32 17
08 DEB16x05 ITh 08 DEB25x05 [Th 08 DEB25x05 T
09 DEB20x05 [Th 09 DEB25x10 [Th 09 DEB25x10 T

10 DEB32x05 T

" DEB32x10 T

12 DEB3Zx20 T

VIT7 = 0,052/300 mm, IT5 = 0,023/300 mm.

HIWIN.

Motion Control & Systems
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

10. Rada LMU160L / osy s linedrnim motorem

Obecné informace
Opakovatelnost [mm]

Max. zrychleni [m/s?]

Typicka zatéi [kg] 60

Linedrni vedeni HGR15R

Statickd unosnost linedrniho vedeni C, [N] 16970

Dynamicka dnosnost linearniho vedeni C,,, [N] 11380

Parametry pohonu
A B c
379 75 g
103 105 308

Mechanickeé vlastnosti

Linedrni mator
Typ jezdce A B ©
Hmotnost jezdce [kg] 6,0 8,0 10,0
Hmotnost statické Easti [kg/m] 15,0
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

Zakladni rozméry
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bez krytovani méchem
LMSA11C LMSA12C LMSA13C LMSA11C LMSA12C LMSA13C

A B c A B ©
220 310 430 220 310 430
5050 4960 4840 4h4h 4194 4356
Min. vzdalenost jezdce L, [mm] L; <600 mm 7 75
L;> 600mm 12% Lg
Celkova délka modulu L [mm] Ls+2*Ly, +J
Maximalni délka modulu L,,,, [mm] h420

1 Jedna se o orientacni vypocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zaslani presného 3D modelu nebo vykresu.
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

11. Rada LMU210 / 0sy s linedrnim motorem

Obecné informace

i
1
HGR2OR
27760
Dynamicka dnosnost linearniho vedeni C,,, [N] 17750
Parametry pohonu
A B c D ; j 6
516 1032 1648 2063 1341 2011 2682
136 M 408 B44 362 B4 725
Mechanické vlastnosti
Linedrni mator
Typ jezdce A B © D E F G

Hmotnost jezdce [kg] 10,0 12,0 15,0 18,0 10,0 12,0 15,0
Hmotnost statické ¢asti [kg/m] 23,0
Staticka pridrZna sila [N] 20 15 3.0 35 2,0 25 3.0

Graf maximalniho zrychleni pfi zatiZeni
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy
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Zakladni rozméry
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bez krytovani méchem
LMFA11 LMFA12 LMFA13 LMFA14 LMSA22C LMSA23C LMSA24C

E

° )
°
°
olo
e

Typ jezdce A B © D E F G
Délka jezdce J [mm] 300 360 470 570 320 420 530
Max. zdvih L; [mm] 3970 3910 3800 3700 3950 3850 3740
Min. vzdalenost jezdce L, [mm] 75

Celkova délka modulu L [mm] Ls+ 2%, +J

Maximalni délka modulu L,,,, [mm] 4420

_
A B c D E F 6
300 360 470 670 320 420 530
3673 3619 3420 3330 3655 3465 3366
Min. vzdalenost jezdce L, [mm] | L;<600 mm 75

. J>¢o0mm 1%L,

Lo+ Ly +J

Maximalni délka modulu L,,,, [mm] 4420

' Jednd se o orientacni vypocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zasléni presného 3D modelu nebo vikresu.
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

12. Rada LMU250 / 0sy s linedrnim motorem

Obecné informace
Opakovatelnost [mm]
Max. zrychleni [m/s?]
Typicka zatéz [kgl
Linedrni vedeni

Staticka inosnost linearniho vedeni C, [N]

Dynamicka unosnost linearniho vedeni C,, [N]

Parametry pohonu

Linearni motor

Typ jezdce

Spickova posuvova sila F, [N]
Nominalni posuvova sila F, [N]
Max. rychlost posuvu [mm/s]

Mechanickeé vlastnosti
Linearni motor

Typ jezdce

Hmotnost jezdce [kg]
Hmotnost statické casti [kg/m]

Staticka pridrina sila [N]

Graf maximalniho zrychleni pfi zatizeni
70,0

— LMFA31

600 — [MFA34

50,0
40,0

maximélni zrychleni [m/s? ]

][]Iﬂ \

25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275 300
zatizeni [kg]
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A B © D

1750 3500 b250 7000
380 789 1139 1519
5000
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Zakladni rozméry
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Typ jezdce

Délka jezdce J [mm]

L;<600 mm
L;>600mm
Celkové délka modulu L [mm]

Maximalni délka modulu L, [mm]

Min. vzdalenost jezdce L ;, [mm]

‘max

LMSA11C | LMSA12C | LMSA13C | LMSA13C | LMSAT1C| LMSA12C
A

360
4070

B C D A B
475 650 800 360 475
394b 3770 4620 3663 3650
75
Ly+ 2L+
4670

1 Jedna se o orientacni vypocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zaslani presného 3D modelu nebo vykresu.

05-0919-CZ
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bez krytovani méchem véetné krytovani méchem
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Polohovaci systémy
Linearni polohovaci osy

13. Objednaci kéd

I Of B 0O o0 B0 B OB

Typ osy: J
LMU160L
LMU210 Specidlni Gprava:
LMU250 U=h§l - ,
2: zdkaznické provedeni
Typ linearniho motor: L Kabely (odméFovéni, konc. spinace):
01: viz tabulka 00: bez
05:L=hm
Pocetjezdctinaose: —— —— 10:L=10m
01: 1x jezdec standard) 15:L=Tom
01: 2x jezdec e 20:L=20m
Pracovni zdvih [mm]:
0100: 100 mm
Energeticky fetéz:
0: bez
1: B15.00.
Odméfovani: 72 78kaznicky
0: bez odméfovani
M: magnetické inkrementalni, opakovatelnost 0,02 mm, analog sin/cos 1Vpp Krytovani:
0: optické inkrementalni, opakovatelnost 0,002 mm, analog sin/cos 1Vpp 0: bez
A: magnetické absolutni, opakovatelnost 0,02 mm, BiSS-C, SSI nebo SPI B: méch

Pridavna fixace klidové polohy:
0: bez
1: pneumatické brzda 6 bar otevieni

Koncové spinace:

0: bez

1: 1x referenéni spinac

2: 1= koncovy spinat

3: Tx reference + 2x koncovy

Rada LMU160L Rada LMU210 Rada LMU250
—mmm

LMSANC 01 LMFAT1 LMSA22C 01 LMFA31

02 LMSA12C 02 LMFA12 06 LMSAZ3C 03 LMFA32
03 LMSA13C 03 LMFA13 07 LMSAZ4C 03 LMFA33
04 LMFAT4 04 LMFA34

HIWIN.
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

14. Rada BU160 / osy s ozubenym femenem

Obecné informace
Opakovatelnost [mm]
Max. zrychleni [m/s?]
Typické zatéF [kg]
Linearni vedeni

Staticka inosnost linearniho vedeni C, [N]

Dynamicka inosnost linearniho vedeni C,,, [N]

Parametry pohonu

Ozubeny Femen

Efektivni primér femenice d,,, [mm]
Posuvovd konstanta [mm/otackal
Maximalni rychlost posuvu [m/s]

N]
Maximalni kroutici moment [Nm]

Maximalni posuvova sila Fx

max [

Mechanickeé vlastnosti

Hmotnost jezdce [kg]
Hmotnost statické Easti [kg/m]

Moment setrvacnosti [kg.cm?]
Staticky kroutici moment [Nm]

Maximalni dosazitelné zrychleni pfi zatiZeni

~ (%) £~
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maximélni zrychleni [m/s2]
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Polohovaci systéemy

. 7 Vd 7 l\‘\\
Linearni polohovaci osy
N
\.\\\
L
Zakladni rozméry \\\
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bez krytovani méchem vEetné krytovani méchem

Délka jezdce J [mm] 200
Max. zdvih Ls [mm] 5090 4500

L, <400 mm bb
b5

12%L,

Min. vzdalenost jezdce L. 1 [mm] _
Ly > 400 mm

Celkové délka modulu L " [mm] L+ 2Ly + )

Maximalni délka modulu L., [mm] 5500

" Jedné se o orientatni vjpocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zasléni presného 3D modelu nebo vikresu.
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Polohovaci systéemy
Linearni polohovaci osy

15. Rada BU220 / osy s ozubenym femenem

Obecné informace

Opakovatelnost [mm]

Max. zrychleni [m/s?]

Typicka zatéi [kg]

Linearni vedeni

Staticka inosnost linearniho vedeni C, [N]

Dynamicka inosnost linearniho vedeni C,,, [N]

Parametry pohonu

Ozubeny Femen

Efektivni primér femenice d,,, [mm]
Posuvovd konstanta [mm/otackal
Maximalni rychlost posuvu [m/s]

N]
Maximalni kroutici moment [Nm]

Maximalni posuvova sila Fx

max [

Mechanickeé vlastnosti

Hmotnost jezdce [kg]
Hmotnost statické Easti [kg/m]

Moment setrvacnosti [kg.cm?]
Staticky kroutici moment [Nm]

Maximalni dosaZzitelné zrychleni pfi zatiZeni

~ o £~
=} =] =

maximélni zrychleni [m/s?]

=

R

zatizeni [kg]

HIWIN.
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Polohovaci systéemy

. V4 V4 V4 ‘\‘\\
Linearni polohovaci osy
™,
\.\\\
\\
Zakladni rozméry N
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-] bez krytovini méchem
Délka jezdce J [mm] 200
Max. zdvih Ly [mm] 4190 3720

e L, <400 mm 55
Min. vzdalenost jezdce L ., [mm] b5
Ly> 400 mm 12% Lg

Celkova délka modulu L " [mm] Lg+ 2L+ J

Maximalni délka modulu L, [mm] 4600

U Jedné se o orientacni vjpocet. V pripadé potieby kontaktujte technickou podporu HIWIN pro zasléni presného 3D modelu nebo vikresu.
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Polohovaci systémy
Linearni polohovaci osy

16. Objednaci kod

I Il B B B

Typ osy: J

BU160
BU220

Pracovni zdvih [mm]:

0100: 100mm
Koncové spinace:
0: bez
1z 1x referencni spinat
2: 1= koncovy spinat
3: 1x reference + 2x koncovy
HIWIN.

Motion Control & Systems

Specidlni iprava:
0: bez
2: zdkaznické provedeni

Kabel (konc. spinace):
00: bez

05:L=5m
10:1=10m
15:1=15m
20:L=20m

Krytovani:
0: bez
B: méch



HIWIN.

Motion Control & Systems

Polohovaci systémy
Systémy polohovacich os

17. Priklady moZného usporadani polohovacich os

Podle specifikace aplikace je mozné linedrni osy kompletovat do rovinné (x-y, x-z, y-z) i prostorové (x-y-z) varianty usporadani.

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY 2 8 2 9
05-0919-C7 HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ



Polohovaci systémy
/adani pro LM system

18. Linearni osa

Datum:

Lékaznik:

1. Zakladni uspofadani

+—>
X
0sa -x
2. Pfesnost:
opakovatelnost osy - x: jm

Struény popis prikladu pracovniho cyklu:
(napfiklad: zdvih x = 1000 mm ujet za 0.3 s, Gekat 0,5 s; zdvih x = -800 mm ujet za 0,2 s atd)

zdvih osa - x:

pohybova hmotnost: kg
montovannaose—x)

Popis aplikace:
(fezaci stroj, manipuldtor, méfici zafizeni...)

3. Dynamika:

ryehlostosa-x: mm/s
myhlent: o mfg!
A

\

4. Pracovni prostiedi:
(struény popis pracovniho prostiedi: Cisty, $pinavy, kovovy prach, dievény prach...)

HIWIN.

Motion Control & Systems



Polohovaci systémy
/adani pro LM system

19. Kfizovy stiil

1. Zakladni uspofadani

X
0sa-x -—
y
0sa-y
2. Presnost:
opakovatelnostosy -x. um
opakovatelnostosy -y: um
opakovatelnost os - x-y: {m

Struény popis prikladu pracovniho cyklu:
(napiiklad: zdvih x = 1000 mm ujet za 0,3 s, Cekat 0,5 s; zdvih x = -800mm ujet za 0,2 s atd.)

ZdV|h Osa - X: X U L.
zdvih osa -: Y= L .........‘Tm
pohybova hmotnost: ’

(montovand na ose - y)
Popis aplikace:
(Fezaci stroj, manipuldtor, méfici zafizeni...)

3. Dynamika:

rychlost 0sa - x:

rychlost 0sa - y:

zrychleni:

\/

\

4. Pracovni prostiedi:
(struény popis pracovniho prostiedi: Cisty, $pinavy, kovovy prach, drevény prach...)

05-0919-CZ

HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ

POLOHOVACI SYSTEMY - LINEARN{ 0SY
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Polohovaci systémy
/adani pro LM system

20. Gantry
Datum:
Iakamnik:
1. Zakladni uspoFadani Véetné zakladniho ramu pro GANTRY: Clano [ ne
0sa - x1 0sa - x2
dvih 0sa - X: R mm
dvih 053 - y: Y= mm
X X zdvih 0sa - y: Y= mm
> pohybové hmotnost: | kg
y {montovand na ose - )
Osa-y
Popis aplikace:
(fezaci stroj, manipuldtor, méfici zafizeni...
IZ ......................................................................
Osa - Z ......................................................................
2. Presnost: 3. Dynamika:
opakovatelnostosy -x. pmooyehlostosa-x mms
opakovatelnostosy -y: pmoonyehlostosa-ys mms
opekovatelnostosy -z pm yehlostosa -z mmjs
opakovatelnostos ~x-y- pmoomyehlent: mmjs’
Struény popis prikladu pracovniho cyklu:
(napfiklad: zdvih x = 1000 mm ujet za 0,3 s, Cekat 0,5 s; zdvih x = -800 mm ujet za 0,2 s atd.)
A A

4. Pracovni prostiedi:
(struény popis pracovniho prostiedi: Cisty, $pinavy, kovovy prach, dievény prach...)

HIWIN.

Motion Control & Systems
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Polohovaci systémy ~
Poznamky
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Polohovaci systémy ~
Poznamky
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LINEARNI KULICKOVE v CKOVA POLOHOVACH
VEDEN( SROUBY SYSTEMY

LINEARN] 0SY KK

POLOHOVACI POLOHOVACT POLOHOVACI KRIZOVA
SYSTEMY SYSTEMY SYSTEMY VALECKOVA

LINEARNI 0SY KOMPONENTY ROTAENI 0sY LOZISKA

MENICE
SERVOMOTORY

Vzhledem k neustalému vyvoji vyrobkl jsou uvedené technické (daje nezavazné.
© HIWIN s.r.o., aktualizované vydani 2019/1
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