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Assi lineari
Precisione / semiconduttori /
Settore medicale / FPD

* KK, SK

* KS, KA

* KU, KE, KC

Viti a Ricircolo di Sfere
Di precisione / Rullate

* Serie Super S

e Serie Super T

* Mini Roller

* Serie ad alto carico

* Ball Spline

Tavole Rotanti

Settore aerospaziale / Medicale /
Industria Automotive / Macchine Utensili /
Macchine industriali

* RAB-800

* RAB-500

Azionamenti e servomotori
Semiconduttori / Macchine Packaging /
SMT / Industria cibaria / LCD

* E1,D2T

* Motori 50W - 2000W

Sistemi con Motori Lineari
Trasporto automatico / Applicazione AOI /
Precisione / Semiconduttori

* Motore Lineare Iron-core

* Motore Lineare Coreless

* Motore Lineare Turbo LMT

* Motore servo Planare

« Piattaforma air bearing

* X-Y Stage

* Sistemi Gantry

INDUSTRIE 4.0 Best Partner

Robot Multi Asse

Pick and place / Assemblaggio /
Packaging / Semiconduttori /
Industria Elettro-Ottica / Industria Automotive /
Industria cibaria

e Articulated robot

 Delta Robot

* SCARA robot

* Wafer Robot

 Pinze Elettriche

 Pinze Elettriche integrate

* Rotary Joint

Attrezzature mediche
Ospedali / Centri Riabilitativi
¢ Robotic Gait Training System

¢ Hygiene System
* Robotic Endoscope Holder

Guide Lineari
Automazione / Semiconduttori /
Settore medicale

* HG, EG, WE, MG, CG

< QQH, QE, QW, QR

* RG, E2, PG, SE, RC

Cuscinetti
Macchine utensili / Robot
¢ Cuscinetti BSB

e Cuscinetti Lineari

* Supporti

o

Motori Torque

Ispezione / Equipaggiamento test /
Macchine utensili / Robot

« Tavole Rotanti -TMS, TMY, TMN
* Serie TMRW

Sistemi di misura
e posizionamento

Macchine da taglio /
Macchine tradizionali /
Macchine fresatrici

* Alta risoluzione
 Trasferimento di segnale
* Alta precisione

* Alta efficienza
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1. Caratteristiche Generali Serie KK e SK

1.1 Caratteristiche Generali
L'asse lineare HIWIN utilizza una tecnologia di produzione standard professionale sviluppata nel corso di anni; il mod-
ulo con vite a ricircolo di sfere & stato sviluppato e prodotto dall'azienda ed & applicabile a tutti i tipi di automazione,
grazie alle sue caratteristiche di facile installazione, dimensioni ridotte, elevata precisione e altre specifiche.
o Gamma completa di asse lineare e accessori.

Tipo di trasmissione: viti a ricircolo di sfere

Potenza motori AC fornibili:50W~TKW

* |nstallazione e manutenzione facili.
o Possibilita di personalizzazione.
 Facilmente trasformabile in sistema multiasse

1.2 Guida di installazione di flangia, motore e raccordo.
(Quando si accoppia una vite a ricircolo di sfere con Lalbero motore, possono esistere tre tipi di scostamento, illustrati

qui sotto.
1. Scostamento radiale (A): 2. Scostamento angolare 3. Scostamento assiale (C):
(B, gradi):
C
——— g = \y _
N — — =
— —
1
Verifica dell'allineamento assiale:
Direzione
T assiale T
© 10 (uando il codolo della vite a sfere e il matore sono accoppiati da un giunto, ruotare il
Q I | | giunto per verificare se la mobilita & senza limitazioni. Questo confermera (a
I e concentricita di entrambi gli alberi. Si veda figura a sinistra.

L'uso di una maschera di montaggio per il motore potrebbe rivelarsi necessario per far si che lestremita del perno
della vite a ricircolo di sfere (A) e il foro di posizionamento della flangia del motore (B) siano concentrici. Si veda la
figura sotto.

. 1
= [ i B
|

Precauzione:

1. Durante il montaggio della flangia del motore, il discostamento tra lestremita del perno del codolo della vite
aricircolo di sfere e il foro di posizionamento della flangia del motore dovra essere controllato e rientrare anche
nei limiti di scostamento consentito del giunto scelto.

2. Ilcodolo della vite a ricircolo di sfere potrebbe spezzarsi qualora il discostamento fosse superiore ai valori limite
consentiti o se il giunto fosse montato erroneamente

3. Assicurarsi che il discostamento consentito del giunto sia sufficiente per Uapplicazione specifica; HIWIN
raccomanda un giunto elastico. Si consiglia di contattare HIWIN per qualsiasi dubbio relativo all'installazione o
alla scelta del giunto.
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Assi lineari serie KK e SK
Caratteristiche Generali

1.3 Applicazioni

| Robot ad asse singolo possona essere usati in moltissime applicazioni. Di seguito, presentiamo alcuni esempi

di sistemi idonei: saldatori automatici, alimentatore a coclea, calandre accoppiatrici, spsotamento lenti per

CCD, macchina automatica per verniciatura spray, macchine per la produzione di semiconduttori, macchine per
assemblaggio, pressa, saldatrice a resistenza, automazione per il trattamento delle superfici, macchine automatiche in
generale, imballatrici, marcatrici, attrezzature di movimentazione, macchine di misura.
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1.4 Processo di Selezione

Nella scelta di un asse lineare & possibile utilizzare il seguente processo di selezione, a seconda delle diverse condizioni e limitazioni esistenti:

1. Necessita del Cliente

e Corsa Utile

« Limiti di ingombro (larghezza, altezza, lunghezza)

« Installazione (orizzontale, verticale, supporto laterale)

o Posizione del baricentro, centro di applicazione del carico

« Condizioni operative (passo, velocita, accelerazione e decelerazione,
ciclo di lavoro)

* Ambiente (temperatura elevata, vibrazioni, olio, acqua, corrosione).

2. Precisione richiesta

* Precisione di posizionamento
* Ripetibilita

* Tolleranze di parallelismo

3. Configurazione

® Asse singolo

e Asse doppio

o Assi multipli

o Combinazione speciale

4. Scelta motore

o Servo motore AC

* Motore passo-passo

* Con o senza freno (plug-in, incluso)

1.5 Precisione

1. Precisione di posizionamento

La differenza massima (in valore assoluto) tra la distanza di arrivo effettiva e
quella impostata.

2. Ripetibilita della posizione dopo un ciclo completo (precisione)
La differenza massima nel ciclo completo. La differenza nel valore di
posizionamento misurata da una posizione stabilita durante il movimento
completo della slitta del robot ad asse singolo.

3. Parallelismo di corsa

I parallelismo di corsa si misura allineando una riga di riscontro ad un asse
lineare montato su un tavolo. Si misura il parallelismo tra la superficie D sul
carrello e B del profilo e la superficie C superiore del carrello € a superficie A
di appoggio del profilo. Siipotizza che lasse sia correttamente installato e che
la misurazione avvenga al centro del carrello. Il parallelismo dellasse calcolato
sottraendo il nimino valore rilevato dal massimo valore ottenuto coprendo
lintera corsa.

5. Calcolo Carico Motore
* Velocita massima

e Risoluzione motore

e (alcolo coppia matore

6. Analisi del funzionamento
o Accelerazione
» Modalita operativa effettiva (diagramma V-T)

7. Altri accessori
« ['uso di accessori (interruttori di finecorsa, piastra di adattamento,
guaina retrattile, tubo di protezione anello di contatto)

8. Conferma finale

o Confermare le condizioni d'uso
o Prezz0, scadenza

 Modifiche

* Richieste speciali

SAR-IT-24-09



Assi lineari serie KK e SK
Caratteristiche Generali

1.6 Velocita

1. Velocita lineare massima

La velocita lineare massima (V) del robot ad asse singolo si calcola a partire dalla velocita di rotazione della vite a ricircolo di sfere (S) moltiplicata per il passo
(L)

V {mm/sec) = S(rpm) + 60xL (mm)

2. Velocita di rotazione massima

La velocita di rotazione massima consentita della vite a ricircolo di sfere € determinata dalla sua velocita di rotazione critica. Se la velocita della vite a ricircolo
di sfere supera la sua velocita critica, pud insorgere un fenomeno di risonanza. Di conseguenza, la velocita critica & correlata alla lunghezza della vite a ricircolo
di sfere.

La velocita di rotazione massima consentita della vite a ricircolo di sfere si calcola come segue:

d Np = velocita di rotazione massima consentita (rpm)
Np — 0.8x2.7]x 108 . Mf r Mf = rF)ttura del tipo d.i assemblaggio; KA utilizza un tipo a supporto fisso; Mf=0.689
2 dr = diametro fondo vite (mm)
! Lt = lunghezza della vite tra i cuscinetti (mm)

3. Accelerazione//Decelerazione

La velocita e definita come la velocita operativa del cursore. Il cursore deve accelerare fino alla velocita prevista man mano che si muove verso la posizione
finale e, all'opposto, deve decelerare prima di fermarsi.

Accelerazione e decelerazione sono programmate dall'operatore a seconda delle richieste dellapplicazione. Per un sistema KK 'accelerazione massima consentita
& tra 10-15m/s2

Attenzione: Accelerazione e decelerazione generano una forza inerziale sul carico complessivo. In caso di accelerazione/decelerazione maggiore anche il carico
aumentera di conseguenza. Inoltre, un‘accelerazione/decelerazione maggiore puo generare un possibile impatto ed & necessario tenerne conto.

4. Ciclo di lavoro
IL ciclo di lavoro dell'asse lineare, & determinato dall'operatore. Il diagramma che segue mostra come si calcola generalmente il ciclo di lavoro. Le variabili
comprendono il tempo di accelerazione Ta, il tempo di velocita costante Tc, il tempo di decelerazione Td e il tempo di stop Tf.

A
v Accelerazione=V/Ta
Decelerazione=V/Td
8 Ciclo di lavoro(sec)=Ta + Tc + Td + Tf
g Tempo di lavoro=Ciclo di lavoro x frequenza
Ta Tc o |
A Ciclo di lavoro |
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1.7 Calcolo del Carico sul Motore

1. Stabilire le condizioni di movimento richieste dal sistema meccanico, compresi accelerazione, decelerazione, peso e corse.
2. Calcolo del Momento di inerzia del Carico:

I calcolo del momento per i carichi che si muovono in linea retta

2 2
T o=wx|— V) o 25
2xwx Nx10 20x 7w

Ji Momento di inerzia del carico, calcolato rispetto all'uscita del motore (kg.cm?)
V' Velocita lineare del carico (mm/min)

AS  Spostamento del carico per rivoluzione dell’albero motore (mm)

W Peso del carico (kg)

N Velocita di rotazione del motore [r/min]

3. Scegliere un motore con le specifiche appropriate in base ai rapporti di inerzia tra carico e motore.

4. Calcolare le coppie di accelerazione e decelerazione a seconda del momento di inerzia del motore selezionato combinato con il momento di
inerzia del carico.

Coppia di accelerazione: 77 — (JL + JM) xN
“955x10*xT

psa

Coppia di decelerazione: T - J,+J,,)xN

*955x10* T,
Ju :Momento di inerzia del carico, calcolato rispetto alluscita del motore (kg.cm?)
Ju :Momento diinerzia del motore (kg.cm?)
N :Velocita di rotazione del motore [r/min]
T :Tempoli)/(s) di accelerazione
Tws :Tempoli)/(s) di decelerazione

5. Calcolare la coppia con mato uniforme in funzione dei carichi, della modalita di installazione, dei coefficienti di attrito e dell’efficienza
del motore

_ FxV B FxAS
2x10° xzxnx N 2x10° xzxn

L

F : Forzain direzione assiale F=Fc + px (Wxg + Fo)

To - Coppia di carico (N.m)

Fc : Forza esterna esercitata in direzione assiale (N)

Fo : Pressione positiva esterna esercitata dal carico sull'asse lineare (N)
W Carico (compreso il carrello) (kg)

i Coefficiente d'attrito

n : Efficienza meccanica

V' - Velocita lineare di carico (mm/min)

N - Velocita di rotazione del motore (r/min)

g Gravita (9.8m/s?)

AS : Spostamento del carico per rivoluzione dell'albero (mm)

SAR-IT-24-09 9



Assi lineari serie KK e SK
Caratteristiche Generali

.

La coppia massima in uscita del motore selezionato dovra essere maggiore della somma della coppia di accelerazione e della coppia di
carico; se questa condizione non & soddisfatta, & necessario cambiare il codice del modello e rifare i calcoli fino a quando il requisito non
sara soddisfatto.

Calcolare la coppia efficace continua in relazione alla coppia di carico, alla coppia di accelerazione, alla coppia di decelerazione e alla coppia
a velocita costante

T>xT,  +T,°xt +T,°xT

psa psd
T

P

2
+71,, xt,

Trus =

T : Tempo di accelerazione tc : Tempo a velocita costante
Twa : Tempo di decelerazione tn : Tempo finale

T+ Tempo diciclo T, : Coppia di accelerazione

Tv : Coppia di carico Ty : Coppia di decelerazione

Tw : Coppia a velocita costante (movimento orizzontale, Tu =0)

La coppia nominale in uscita del motore selezionato dovra essere maggiore della coppia efficace continua; se questa condizione non &
soddisfatta, & necessario cambiare il codice del modello e rifare i calcoli fino a quando il requisito non sara soddisfatto.
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2. Asse lineare a vite Serie KK

Lasse lineare HIWIN KK & azionato da una vite a ricircolo di sfere ed &
supportato da una guida a ricircolo di sfere che scorre su un profiloa U
ottimizzato, per raggiungere un grado maggiore di accuratezza e di rigidezza.

2.1 Caratteristiche

o Sistema integrato

o i semplice installazione e manutenzione.
* Compatto e leggero

o Elevata precisione

o Elevata rigidezza

* Con una linea completa di accessori

La struttura della rotaia & analizzata tramite FEA per ottenere
rigidezza e peso ottimali.
| risultati dellanalisi sono mostrati nelle figure sulla destra.

Vite a ricircolo

d Sede supporto albero
di sfere

Alloggiamento motore

Tutti gli assi lineari HIWIN possono essere dimensionati
con 'aggiunta di motore e azionamento in ethercat o profinet
della serie E1 per una soluzione completa e pronta all'utilizzo

SAR-IT-24-09 "



Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

2.1.1 Compattezza
IL robot ad asse singolo KK che integra una vite a ricircolo di sfere e una guida costituisce un prodotto modulare. La progettazione modulare consente ai clienti
di risparmiare tempo e denaro e di ridurre le ispezioni di sistema. Di conseguenza, il prodotto promuove anche linstallazione efficiente e il risparmio di spazio.

Piattaforma lineare tradizionale: ; Robot ad asse singolo KK:
1 Tavola+ 1 Vite a ricircolo di sfere +

2 Guide + 1 Rotaia

1 Vite a ricircolo di sfere +

1 Base

2.1.2 Caratteristiche e componenti principali

ILprofilo portante in acciaio conferisce un'elevata rigidezza strutturale dellasse, riducendo i limiti di carico e di montaggio.

E" una soluzione che offre le migliori prestazioni in termini di rigidezza e precisione rispetto agli altri assi HIWIN, & ottimale e compatta per applicazioni con
richieste di carico medie fino alle medio-alte.

Vite a ricircolo Cuscinetto fisso
di sfere

Ghiera di

Carrello con chiocciola precisione

a sfera integrata

Campana motore

Copertura cuscinetto
Sistema di ricircolo

Cuscinetto
flottante

Profilo portante (acciaio)

Tenut a frontale

Raccordo di lubrificazione

2.1.3 Carico Equivalente
Il design del contatto ad arco gotico sostiene carichi da tutte le direzioni e
offre un grado elevato di rigidita e precisione.

r
SNl
i
17
N1
&
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2.1.4 Elevata rigidezza
Utilizzando Lanalisi agli elementi finiti della sezione a U & possibile ottimizzare volume e rigidezza e, di conseguenza, ottenere allo stesso tempo una rotaia ad
alta rigidita e in un design compatto e leggero.

Momento d'inerzia Unita: mm¢ Asse Y

Modello Iy ly ‘

KK30 7554x102 12.726x10° ! Baricentro

KK40 3.533x108 5.317x10¢

KK50 9.6x103 1.34x10°

KK60 2.056x10¢ 2.802x10°

KK80 6711 x10¢ B.4bbx 108 L e
KK86 7445 %104 1134 x10¢

KK100 1.296x 108 2.035x10¢

KK130 LRI Ll [x : Momento d'inerzia geometrico calcolato per l'asse X

Iy - Momento d'inerzia calcolato per l'asse Y

2.1.5 Altre Specifiche
Vengono prodotti robot ad asse singalo KK di diversi tipi, per offrire diverse scelte ai clienti in termini di spazio, condizioni di carico e precisione.

Unita: mm
Modello W H T T ;
KK30 30 15
KK40 0 2 - {} ..
KK50 50 2 - =
KKé0 60 33 — —]
KK80 80 45 - L}__._lJ
KK86 86 46 ——
KK100 100 55 W |
KK130 130 45

SAR-IT-24-09 13



Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

2.2 Accessori

Gli assi KK dispongono di un'ampia gamma di accessori come coperture in

alluminio, soffietti, flangia di adattamento motore e interruttori di finecorsa.

e Copertura in alluminio e soffietti: Protezione contro elementi esterni

e Flangia di adattamento motore: per montare diversi tipi di motore.

o Interruttori di finecorsa: per le partenze, posizionamenti e per la
sicurezza.

Piastra di attacco

Interruttore di finecorsa

* Copertura * Soffietto TW




HIWIN.

2.3 Codice Modello della Serie KK

N o NN - NN - N BN EN - N N

Serie KK

Larghezza Nominale:
30,40,50,60

60D, 80, 86, 86D,
100, 130

Passo vite a ricircolo di sfere:—
1: KK30

1: KKé0

2: KK50

5, 10: KK60/KK60D

10, 20: KK80

10, 20: KK86/KK86D

20: KK100

25: KK130

Grado di Precisione:
P:Preciso,
C:Normale

E: Ordine Speciale Vite a
Ricircolo di Sfere
Nessuno: Tipo Normale

Specifiche

Motore:

M: cliente
specificato

Nessuno:

Senza Motore

Limit switch:

Standard HIWIN Italia:

S$1: 1 sensore

S2: 2 sensori

S3: 3 sensori

Su richiesta:

S0: Sensor rail

S1: Omron EE-SX-671

S$2: Omron EE-SX674

$3: Panasonic GX-F12A

S&: Panasonic GX-F12A-P
S5: YAMATAKE APM-D3B1-03
(adatto per KK30)

SE: Ordine Speciale Sensore
Nessuno:

Nessun limit switch &
nessun sensor rail

Lunghezza Rotaia (mm)
75,100, 125, 150, 175, 200: KK30

100, 150, 200: KK40

150, 200, 250, 300: KK50

150, 200, 300, 400, 500, 600: KK60/KK60D
340, 440, 540, 640, 740, 940: KK80

340, 440, 540, 640, 740, 940: KK86/KK86D
980, 1080, 1180, 1280, 1380: KK100

980, 1180, 1380, 1680: KK130

E: Ordine Speciale Rotaia

— C: copertura in alluminio
B: soffietto
Nessuno: tipo normale

Flangia adattatore motore
FE: Ordine Speciale Flangia

E: Ordine Speciale Carrello
Nessuno: Tipo Normale

Nessuno: Tipo Normale

Numero di carrelli: 1-2

Tipo di Carrello:
A: Normale
S: Corto

SAR-IT-24-09



Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

2.4 Specifiche Tecniche:

M,
=1
s =———7
/ N
2 ARE
Vite a ricircolo di sfere Guida
\ Momento Statico Nominale
Coefficiente Capacita
Diametro Passo  COeff.  Coeff. e di Carico
Nominale (mm) diCarico diCarico oo Statico Momento Statico Momento Statico Momento Statico
Modello Dinamico Statico Consentito Mp (N-m) Consentito My (N-m) Consentito Mg (N-m)
(mm) (N) (N) ) ; .
(N) (N) (beccheggio) (imbardata) (rollio)
Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello
A S A S M A2 ST S2 A A2 ST S22 A A St S2
Precisa 647 1088
KK3001 b 1 2210 3510 14 73 14 73 4§ 82
Normale 618 1079
Precisa 735 1538
KK4001 8 1 3920 6468 33 182 33 182 81 162
Normale 676 1284
Precisa 2136 3489
KK5002 8 Vi 8007 12916 16 54b 116 b4b 220 hhk
Normale 1813 2910
Precisa 37kt 6243
KK6005 12 b 13230 7173 21462 11674 152 760 72 367 162 760 72 367 419 838 241 482
Normale 3377 5625
Precisa 240 3743
KK6010 12 10 13230 7173 21462 11674 152 760 72 367 152 760 72 367 419 838 241 482
Normale 2107 3234
Precisa Tkh 12642
KK8010 15 10 31458 21051 50764 29475 622 3060 228 1309 622 3050 228 1309 1433 2866 800 1600
Normale 6429 11387
Precisa 4ok 7655
KK8020 15 20 31458 21061 50764 29475 622 3050 228 1309 622 3050 228 1309 1433 2866 800 1600
Normale 475 6889
Precisa b4 12642
KK8610 15 10 31458 21061 50764 29475 622 3050 228 1309 622 3050 228 1309 1507 3014 847 1694
Normale 6429 11387
Precisa 464y 7655
KK8620 15 20 31458 21061 50764 29475 622 3050 228 1309 622 3050 228 1309 1507 3014 847 1694
Normale 475 6889
Precisa 7046 12544
KK10020 20 20 39200 63406 960 4763 960 4763 2205 4410
Normale 4782 9163
Precisa 7897 15931
KK13025 25 25 48101 84829 1536 7350 1536 7350 3885 7770
Normale 7092 14352
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2.5 Classi diPrecisione:

Ripetibilita Precisione Parallelismo Coppia di spunto (N-cm)

Lunghezza
Rotaia Precisa Normale Precisa Normale Precisa Normale Precisa Normale

Modello

+ 0.003 0.010

1o

+ 0.005 0.020

0.010 7

+ (.003 + (.00 0.020

300
m --------
- + (.003 + (.00 0.025 - 0.015 - 16 10

o --------

+ (.003 + (.00 0.040 0.030

+ 0.003 + (.005 0.030 0.020

- + (.00 0.035 0.025 17 12
18y --------

+ 001

0.045 0.035
+ 0.005 + 0.01 = = 15
138[1 LI LU -
0.035 0.025
”80 - - --

168!] + 0.007 + 0.012

Unita : mm

SAR-IT-24-09 17



Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

2.6 Limite Massimo di Velocita

Modello Passo vite a ricircolo di sfere Lunghezza Rotaia L2 Velocita (mm/sec)
(i) (i) Precisa Normale
7b 160 160
100 160 160
125 160 160
KK30 L 150 160 160
175 160 160
200 160 160
100 190 190
KK40 01 150 190 190
200 190 190
150 270 270
200 270 270
Ki50 Uz 250 270 270
300 270 270
150 550 390
200 550 390
05 300 550 390
400 550 390
500 550 390
600 340 340
KK60 150 1100 790
200 1100 790
1 300 1100 790
400 1100 790
500 1100 790
600 670 670
340 740 520
440 740 520
1 540 740 520
640 740 520
740 740 520
940 610 430
K80 340 1480 1050
440 1480 1050
20 540 1480 1050
640 1480 1050
740 1480 1050
940 1220 870
340 740 520
440 740 520
m 540 740 520
640 740 520
740 740 520
940 610 430
K86 340 1480 1050
440 1480 1050
20 540 1480 1050
640 1480 1050
740 1480 1050
940 1220 870
980 1120 800
1080 980 800
KK100 20 1180 750 750
1280 630 630
1380 530 530
980 1120 800
1180 1120 800
LA & 1380 830 800
1680 550 550




HIWIN.

2.7 Calcolo della Durata

2.7.1 Durata di servizio

Sottoposti a sollecitazioni prolungate tra la pista di rotolamento e i corpi volventi, si verificano puntinature e
sfogliatura per il limite di fatica. La durata di servizio del robot ad asse singolo KK si definisce come la distanza
percorsa prima del limite di fatica della pista di rotolamento o dei corpi volventi.

2.7.2 Durata nominale (L)

La durata di servizio varia considerevolmente anche quando unita KK diverse vengono prodotte allo stesso modo o
utilizzate nelle stesse condizioni. Per questo motivo, si utilizza la durata nominale quale criterio per prevedere la
durata di servizio di un'unita KK.

2.7.3 Calcolo della durata nominale (L)

Le formule per il calcolo sono divise in due parti, per la guida e per (a vite a ricircolo di sfere. Il valore pil basso tra i
due & il valore che si suggerisce di considerare per la durata nominale dell'unita KK:

Le formule per il calcolo della durata nominale tanto per la guida quanto per la vite a ricircolo di sfere dipendono da
svariati parametri e sono illustrate sotto.

e Guida
] C 3 L : StimaDurata (km) C : Coefficiente di Carico Dinamico di base (N)
L= (— b ) x 5S0km . Coefficiente di sicurezza (. Tabella 1) P, - Carico equivalente (N)
w n
Tabella 1
Condizione Operativa - ‘ y
oefficiente di Sicurezza fyy
Spinta e Vibrazione Velocita (V)
Nessuna Spinta V< 15m/min 1.0~15
Bassa vibrazione 15m/minc V < 60m/min 15-20
Alta Vibrazione V> 60m/min 20~35

o Vite a ricircolo di sfere e Cuscinetto

1 Cc 3 L : Stima durata (rev) C, : :Coefficiente di Carico Dinamico di base (N)
@ 6
L= : x 10°rev fo» - Coefficiente di sicurezza Lif. Tabella 1) P, : Carico Assiale (N)
fu P
w an

SAR-IT-24-09 19



Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

2.8 Lubrificazione

Una lubrificazione insufficiente della guida pu portare ad una riduzione della durata di servizio. Il lubrificante ha le
seguenti funzioni:

e Riduce 'attrito volvente e previene 'abrasione

e (Crea uno strato lubrificante e prolunga la durata di servizio

e Proprieta Antiruggine

2.8.1 Grasso Lubrificante

Siraccomanda di Lubrificare asse lineare KK ogni 100 Km. Si consiglia limpiego di grasso a base di sapone di litio in
classe di consistenza NLG 10 2.

_ 100 x 1000 T : Frequenza di lubrificazione (ore)
T B LY .
Ve x 60 Ve : Velocita (m/min)

2.8.2 Ingrassatore

o 1 carrello

- O [elt]e | O e
[ eAboeipe 40 )
Ingrassatore
o 2 carrelli Ingrassatore
o dlellell[eltle]lH q-
A rel || seelp i |
Ingrassatore

Tipi di ingrassatore

KK40 KK50 KK100
KK60 KK130
KK80
KK86

M3x0.5P Méx0.7P

Mpose /)

NO. 34310010 NO. 34310002 NO. 34310008

20
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2.9 Dimensioni Serie KK

2.9.1 Senza copertura

0 2xn-03.4 THRU,96.5x2 DP
2x2-M2.6x0.45Px3.5 DP N 122 4-M3x0.5Px4 DP LUCS:J::;t;gcg:atle;ta abottone
‘,L. g2 Foro olio “iﬁ‘ {1 o
. &?@?ﬁ% l ERCHIFRYNP Y G R cw— .
= ol o = e 8 o | E >~ § S | B s e e e~
NIRRT ! @ | d7¢kel D & dl o |= ) g
30 1k || — — Hh <
SEZIONE A-A 20-MAP0P t 4 b5 | 7.5 g
2-M2.6x0.45Px3.5 DP 5x1.2 0P i
2 12 %5
1
4h
115 %
10 10
9.6 5| |5 ‘
4-03 THRU h , $
g ¥ m W \
g o @? &= o ,,fiiL‘J,—g‘;uMQ:L‘tm ,,,,,, | ﬁﬁ ] JYSTAB
o = & ik A [
C" e\\j o o {1+ e =t ¢ -
* 5 o u,‘ Y 50
o~ s (n-1)x50 6
VISTA B
Lunghezza Rotaia ~ Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) Massa (kg)
G (mm) n

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
75 129 3 125 7 0.2
100 154 56 25 2 0.23 -
125 179 81 4 125 3 0.26 0.3
150 204 106 70 25 3 0.29 0.33
175 229 131 95 125 4 0.32 0.36
200 254 156 120 25 A 0.35 0.39

4-M3x0.5Px4.5 DP 58 2x0-03.4THRU, 86,53 DP
3
20-M30.5x6 DP 25 DOMLOOASPADP 0 5
2
18 v /L / 17
e ol ®  Plele] 5@ 0|° -
¥ s 4 JEN | g S— —_—— 3 - S <
S L2 T = g S @ =
e ARG slple]|F@ Ole -
8 _|n if /| i
4 - 2-M.6x0.45Px4.5 DP __lox.20p 6
SEZIONE A-A 5 12 5
L1
4
12__ 2%
4-M3x0.5Px6 DP 145
PLD.29 A0 8
. A
—~ - Il !

s —ﬁ/ {;/\a = QA /! E IR VISTA B
mc»" @é 39 < ‘@:I | INEEE N D e =
AN L e — |l o] o —o—ob-

f = 1 ;,A =
VISTA B Z{ 60 6 =
(n-1)x60
Lunghezza Rotaia ~ Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) 6 (mm) ; Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
100 159 36 - 20 2 0.48 -
150 209 86 34 15 3 0.6 0.67
200 259 136 84 40 3 072 0.79
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Specifiche Tecniche

KK50

4-Méx0.7Px6.5 DP

242-M2.6x0.45Px DP 2’7' Dun-4.5 THRU, B OP
240-M340.5Px 8 DP 0
%
| 25 ‘ Y Y
f@ﬁ T @ /:r/ : 3L @ iL : @ [:ﬁ * - -
o Qe Ot a | | || == P | |3
r ndui ._ e @ ! o }5 © @ e -
5125 n/ i
50 2-M3x0.5Px4 DP 15x1.3 DP 57
K 6
SEZIONE A-A ; 5 ;
K]
0
1 3%
4-M3x0.5Px6 DP 165
PCD 3 0 10|
/X‘; - A E" i
it R | EE— L,i,i‘w o | SR g (111 | {52 vgns
= :‘ o - ZLEI 5 7 ﬁ‘L S :
? Il A ol Er— . LEEEEEE 1
—A 6 =
VISTA B (n-1)x80
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) 6 (mm K (mm) ] Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
150 220 70 - 35 80 1 1 -
200 270 120 b5 20 160 3 1.2 1.4
250 320 170 105 4h 160 3 1.4 1.6
300 370 220 155 30 240 b 1.6 18

B 4-M5Y0.8Px8 DP
24m-M2.6x0.45Px4 DP 51 2x0-05.5 THRU,09.5¢4.7 DP
242-M340.5Px8 DP ) - /

I © | ©f | e IY §& ie
===t e b 1.

S *T © 7 @Yoo f& 0+

/
2-M2.6x0.45P43 DP | _hsx150p o]
\ K 6
(m-1)xK
|7 W) 7]
K]
59
T85__305
il 1
A
© ,mi,,i,i,i,i,@ﬁ,m T | 18- _VisTAB
3 s i ® ; T T P H s
i e RN 17 -
m‘ A g
= 1 6
(n-1)x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima  (mm) 6 (mm) K (mm) : Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
150 220 60 25 100 2 7 15
200 270 110 - 50 100 7 2 18 -
300 370 210 135 50 200 3 ? 1.4 27
400 470 310 235 50 100 4 b 3 3.3
500 570 410 335 50 200 b 3 3.6 39
600 670 510 435 50 100 6 6 4 b6
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KK60 (Carrello Corto)
59 2-M5x0.8Px8 DP
2xm-M2.6x0.45Px4 DP 2 2xn-05.5 THRU,09.5x4.7 DP
2x0-M3x0.5Px8 DP 4
i U T
N [} @ dl [Je H& gl e N
= Y e ﬁEiiii 7@7E77;@7% | =
&3 5 ! = mlﬁz & @ //// @ B e_ al ¢ |
30 15 = fi f
80 < 2-M2.6x0.45Px3 DP 10x1.5 DP 4
SEZIONE A-A ‘ .
(m-1)xK
7 12 7
]
59
4-M3x0.5Px8 DP " s~ 1;5%“'—“5
P.L.D.40 e g
A
U -
o | P | (G| | 154 vsms
3 L3 //// o ‘ i ° §
! L1 11 [ 1] I B
m‘ ' A E
= 100 6
(n-1)x100
VISTA B
Lungh. Rotaia  Lungh. Totale Corsa Massima  (mm) Massa (kg)
G (mm) K (mm) n
L2 (mm) L1 (mm) CarrelloS1 Carrello S2 Carrello S1 Carrello S2
150 220 85 34 25 100 7 7 1.4 1.6
200 270 135 84 50 100 2 2 17 19
300 370 235 184 50 200 3 2 2.3 25
400 470 335 284 50 100 4 4 29 31
500 570 435 384 50 200 b 3 35 37
600 670 535 484 50 100 6 6 4] 43
KK60D 2 4-MB540.8Px8 DP
2xm-M2.6x0.45Px4 DP 51 / 2x0-05.5 THRU,09.5v4.7 DP
2x2-M3x0.5Px8 DP 40 /
é% " ’,,’,, m )
- N © I of e ¥ e
g8 {w fffff - = - - o
B i,\ﬁ_ J‘D‘T ) R & /7 [« ) M 0| ¢ 5
el N @ | eflerel fe -
MIRrE i T i
60 - 2-M2.6x0.45Px3 DP 15%1.5 DP i
\ K 6
SEZIONE A-A (m-1IxK
7 T 7
L
5
185__ 305
4-M340.5Px8 15.8
PLL.D. 40 1, B2
o L [ Vil 4+
) @ I S e ——d o = — {39 _VSKB_
i% © 3 o I e . a— g
& - ‘ "t ll’//’ "t ! "t 0 =
‘ [ =
4-Méx0.7Px8 DP i 6
CD. (n-1)x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima (mm) Massa (kg)
G (mm) K (mm) n
L2 (mm) L1 (mm) CarrelloAl  Carrello A2 CarrelloAl  Carrello A2
150 220 60 25 100 7 2 15
200 270 110 - 50 100 2 2 18 -
300 370 210 135 50 200 3 2 2.4 27
400 470 310 235 50 100 4 A 3 33
500 570 40 335 50 200 b 3 3.6 39
600 670 510 435 50 100 6 6 4.2 46
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Specifiche Tecniche

VISTA B
—~—

KK60D (Carrello Corto) % V-
2m-M2.6x0.45Px4 DP 28 20-05.5 THRU,09.5¢4.7 DP
2x2-M3x0.5Px8 DP ) -] /
[ o [
- ® @ HPFE]E® il e B
\7'7; 1. [iwz| - |
3 1 = =
LY @ i _@ = » & | ]_@ [| ¢ _
/L fi
1Mo 630 4bpa3 0P 10115 0P s
SEZIONE A-A ‘ ]
(m-1)xK
7 L 7
u
59
4-M3x0.5Px8__ DP = 15354’0'5
AR . o
- % —
- ) SR v .
. %3 o d ] g e ILLLE
3 2‘ & i Ei ° I ° ® e g
& 1 ‘ er‘l /:/r er! II-TJ ] =
f ;J Lo g
4-MixD.7PxB DP 100 6
.CD. (n-1)x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa massima ~ (mm) Mass (kg)
G (mm) K (mm) n
L2 (mm) L1 (mm) CarrelloS1 Carrello S2 Carrello S1 Carrello S2
150 220 85 34 25 100 2 2 1.4 1.6
200 270 135 84 50 100 2 2 17 19
300 370 235 184 50 200 3 2 2.3 25
400 470 335 284 50 100 b 4 29 31
500 570 435 384 50 200 5 3 35 37
600 670 535 484 50 100 6 6 4] 4.3
KK80
116
75
2M2.6x0.45Pé P 2-M2.6x0.45Px4 DP m 4-Méx1Px12 DP
56 e
“ ML TPA10 DP 15x2 DP 2xn-06.6 THRU,B11x6 DP
8 TV i— ~ T
| \ " @ S ¥ & K 1 1
T | O N il \
J S - = = == -
g (= =% |, @// o .lo | [Po
A ; PRl R
L%Jl« - 6 1l 15
= ‘ il H
SEZIONE A-A o .
8
B 5l
4-M5x0.8Px10 DP B 35
2 18
PLD.T0 5 $H«
S - y
] N U N
- /J/r = s I;ll— — HE 2 So
=3 n + - + = 2
‘ ] m o e =
T ‘ —A =
‘ 100 70 g
| (n-1)x100
VISTA B 1
1
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima (mm) Massa (kg)
H (mm) n m
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello Al Carrello A2
340 440 216.5 1085 70 3 2 53 6
440 540 316.5 208.5 20 4 3 6.5 72
540 640 §65 308.5 70 5 3 76 8.3
640 740 516.5 4085 20 6 A 8.8 95
740 840 616.5 508.5 70 7 A 10 10.7
940 1040 816.5 708.5 70 9 b 12.4 131
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VISTA B

8
KK80 (Carrello Corto) -
N5
5% 2xm-M2.6x0.45Px4 DP 15x2 DP ~ 7| mMexpazop
i MO TPAI0 DP 2-M2.6x0.45Px4 DP 2xn-06.6 THRU,11x6 DP
43 5] 1 {} 1 AN [ J/ v & 1
\ © H d T ¢ i & d ‘
= 4 = - — B - Ec T
% e Y| prll e
Ad i 12
‘ U . 6 | 15
SEZIONE A-A N - 20 H
(m-1)x200 )
8
3 51
4-MEX0.8Px10 DP 128 £
PLD.70 . 18
I Y E ]
0 . | -
- il I Ijl— — = Se
e d‘ 0 - /I - + ‘L = §
]| an o
} ‘ —-A
‘ 100 70 =
P.C.D. 60 ‘ (n-1)x100 =
VISTA B 12
1
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsamassima  (mm) H () Massa (kg)
mm n m
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello S? Carrello S1 Carrello S2
340 440 2485 1725 70 3 2 5 5.4
440 540 348.5 2725 20 A 3 6.2 6.6
540 640 4485 3725 70 b 3 73 77
640 740 548.5 4725 20 6 4 8.5 89
740 840 648.5 5725 70 7 4 97 101
940 1040 848.5 7725 70 9 b 121 125
KK86 16
75
2xm-M2. 6xl] 45Px4 DP m 4-M6xIPKI2 0P
2x2 M4x0.7Px10 DP 2-M2.6x0.45Px4 DP 15x2 DP 2xn-06.6 THRU,B11x6 DP
22 ST¥ I 7 L
= @ ",‘ 1 4 :@ i
O ¥ e P+ ~Hts
2 FL 4 e I q ] '
i WP @ | o[-]o]Po |
4b 20 1 i} &
86 - 65 | 7.5
~ 200 H
SEZIONE A-A (m-1)x200 8.5
87
B 50
4-M5x0.8Px10 DP T 15
PLD.70 " i
V /fr—|_'T"“?‘1:A_'T'_t—n IJ—T | S
- 7—7—7—7—4L—7114Q%7M_H,7777L - = — —H : b -V|STAB
S| _ N ’1’1 . | . —— 17 = i
AT ] o — =
? 11 [—Y E
100 70 s
(n-1)x100
VISTA B L2
0
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) Massa (kg)
H (mm) n m
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
340 440 2165 108.5 70 3 2 57 6.5
440 540 316.5 208.5 20 4 3 69 77
540 640 416.5 308.5 70 b 3 8.0 8.8
640 740 516.5 408.5 20 6 4 92 10.0
740 840 616.5 508.5 70 7 4 10.4 1.2
940 1040 816.5 708.5 70 9 b 1.6 124
SAR-IT-24-09 25



Asse lineare a vite
Specifiche Tecniche

serie KK

KK86 (Carrello Corto)
8
24m-M2.6x0.45Px4 DP 1520 4 2-MéxIPX12 0P
2x2-Méx0.7Px10 DP 2-M2.6x0.45Px4 DP 25 | 2xn-0 6.6 THRU, @ 11x6 DP
60 Ny m— ‘i T T &
— © o ¢ ]@/ i 1
2 AtV s
s F4 ‘ q e 1f g 0 i ‘
A 0 I P @ o7 [+le | ['® 1
W |0 ° i -
86 - 65 | 75
~ 200 H
SEZIONE A-A (m-1}x200 6.5
87
B__ 5
4-M5x0.8Px10 DP 2 35
P.C..70 3 Nt
U A q'—mJ — *‘ -
| | [ [ [ 1o 3] _wems
s _ . T — . e s =
AT ] 0 T
* ‘ - Z
100 70 =
(n-1)x100
7
0
Lunghezza Rotaia - Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) Massa (kg)
12| H (mm) n m
mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello 52 Carrello S1 Carrello $2
340 440 2485 1725 70 3 2 5.4 59
440 540 3485 2725 20 A 3 6.6 71
540 640 4485 3725 70 5 3 77 8.2
640 740 5485 4725 20 6 b 89 9.4
740 840 6485 5725 70 7 b 101 10.6
940 1040 848.5 7725 70 9 5 1.3 18
KK86D
116
75
2xm-M2.6x0.45Px4 DP m 4-Méx1PX12 0P
22-Mixd T30 P 2-M2.6x0.45Px4 DP 165x2 DP 2xn-06.6 THRU,811x6 DP
60 s i v [+
] ‘ ,_L,l ’ @ | H o T~ & _@—/ Fr
N It = L 1
& QO = ; X s
Sy /4 sl S i 5 [.] o | Pe H L
N " =5 ® | o+l e | [® =
w0 e i +
6 o 65 [ 75
< H
SEZIONE A-A (m-1)x200 65
87
4-M5x0.8Px10 DP B % & 35
PLD.70 _ 13 T
)a//’/'"\\% /\ v i) A 'm"
g N '—éﬂ ’——
/%) < - 2
- (/’G?H _ i} S @ =} [-,f <S5 Visas
S Y A S 2‘ + s . 1] U
‘ &/ﬁ\:g’ ] LH A8 S N s R =
| | ~ —
4Méx0.7Px8 DP 100 70 5
P.C.D. 60 (n-1)x100
VISTA B L2
1
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima ~ (mm) Massa (kg)
H (mm) n m
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
340 440 216.5 108.5 70 3 2 57 6.5
440 540 316.5 2085 20 A 3 69 77
540 640 4165 3085 70 5 3 8.0 8.8
640 740 516.5 4085 20 6 b 92 10.0
740 840 616.5 508.5 70 7 b 10.4 n2
940 1040 816.5 7085 70 9 5 1.6 12.4
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KK86D (Carrello Corto)

8
xm-M2.6X0.45Px4 P 0P 4 2-MéxIPXI2 0P
2x2-Méx0.7Px10 DP 2-M2.6x0.45Px4 DP 215] 2xn-6.6 THRU,@11x6 DP
& y i S
a— © | O @ —5 T
e T L — = Il
"ot < s = re
s RO 5q s . & [To | Pe 0] |‘H L |
o = ® | ©7 |+]¢ © B
46 20 hd i &
86 - 05 [ 75
~ 200 i
SEZIONE A-A (m-1)x200 45
87
4-M5x0.8Px10 DP : 8 . 35
PCD.70 _ " =1
)g//““\\b Q,o}, i A -m—‘
Vs N ﬂ"' - =2
. /,G@n _ iF q]:ffg_'—;} E,I S| _VisTAB
NEEN iy s ;\ . i L1 p g7
l wﬁ&/ { / B ] LH b ==
/" 9 f =
4-Max0.7Px8 DP 100 70 g
PCD.60 (n-1)x100
VISTAB 12
0
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsamassima  (mm) H () ; . Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello 52 Carrello S1 Carrello S2
340 440 2485 172.5 70 3 1 5.4 59
440 540 3485 2725 20 4 3 6.6 A
540 640 4485 3725 70 D 3 71 8.2
640 740 548.5 4125 20 6 4 8.9 94
740 840 648.5 572.5 70 7 4 101 10.6
940 1040 848.5 7725 70 9 5 1.3 11.8
1426
KK100 %
50
2xm-M2.6x0.45Px4 DP 215 0P 4-MBx1.25Px15 DP
. ML P10 0P T ; 2xn- 019 THRU, @ 14x8.5 DP
50 ] ] v v 7 T.D
FEEY e ' ° S @ 0 ]
gI ﬁ O e T " - = | E S
=% [ e [ e A eomelp o [ &
50 |25 S ji Ay
100 - 15 8
200 H 75
SEZIONE A-A
(m-1)x200
%
74
4-MB5x0.8PX10 DP )
‘ 85 P.C.D.70 15 T
==y & 1] A ] N
o~ & ~ 11 1 ﬂ:w‘:‘}__q VISTA B
= ke \ / = - 11 + 4” - + B + B D -
l "0 ¢ ¢, i ] | T 7 L
f } L—A =
VISTA B 150 6 =z
(n-1)x150 =
12
L1
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima (mm) 6 (mm) H (mm) ; Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
980 1089 828 700 40 90 7 5 18.6 203
1080 1189 928 800 15 40 8 6 203 220
1180 1289 1028 900 65 90 8 6 220 237
1280 1389 1128 1000 40 40 9 7 23.6 253
1380 1489 1228 1100 15 90 10 7 253 210
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157
108
70
24m-M2.6x0.45Px4 DP 4-M3x0.5Px6DP 532 0P 4-M10x1.5Px20 DP
8 2-0 11 THRU, § 17.5x10.5 DP

2x2-Méx0.7Px10 DP

83

95 ] L ” L L
70 — Il !
@ / / 6} ) [f o | -
I.D]J M M Ll ‘
J ) T\ - = T = — B — o
s (U Oy —11 = ,, =i e
T LE® e | e flemell eff U
130 = — I ==
y 12
SEZIONE A-A 200 H 9
(m-1)x200
100
§-M6x1Px12 DP %_ 3 15
PLDI0 .
121
‘ - 18 16
N\,
= > —A U
= T T e
)g /\% o | — 1— — 'uﬂ—( HJL; S — U gl S| _visas
\ s I I S | S S S = =
ANIZA0 O e ¥ | O —0 7 B
e f 1f ‘ —, -
150 6 5
VISTA 8 (n-1)x150 =
12
K
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa massima ~ (mm) Mass  (kg)
6 (mm) H (mm) n m
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello Al Carrello A2
980 1098 81 609 40 90 7 5 294 323
1180 1298 1011 859 65 90 8 6 343 372
1380 1498 m 1059 90 90 9 7 392 421
1680 1798 15M 1359 90 40 n 9 46b 194
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2.9.2 Con Cover

n »
1
% DOMLBLERAD | e 20034 THRU, 06512 0P
‘ | ||| 2x2-M2.6x0.45Px3.5 DP (st o s i
T TTT -
==l n ot _ Y

175
12.5
9

o17
o 0

~ HT]-.L_T @

SEZIONE A-A

P3h6

4 b.5 |75

§]

6.75

t@\fﬁ ']

o . VISTA B
- & - o~
"l o .y / 3
483 THRU B g
VISTA B
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) Mass (kg)
6 (mm) n
L2 (mm) L1 (mm) Carrello AT Carrello A2 Carrello Al Carrello A2
75 129 31 - 125 2 0.24
100 154 56 - 75 2 0.27 -
125 179 81 4h 125 3 0.3 0.36
150 204 106 70 25 3 0.33 0.39
175 229 131 95 125 4 0.37 0.43
200 254 156 120 75 A 0.4 0.46
KK&0 58 4-MGx0.7Px14 DP
- M5 DP 2xn-0 3.4 THRU, 9 6.5¢3 DP
5 Lo ; 2x2-M2.6x0.45Px4 DP
= a0
—— - r— ——
N:[ == 9 é -
- H **"Li;;; ,,,,,,,,;1?—'%3 I
: = e & O leld L
|18 | it fit
4 - 6
SEZIONE A-A 1
1
Q
7__ 15
4-M340.5Px6 DP 145
PCD.29 e A 8
= — h I |‘u H‘I T
| Q |
&/ ~. ’2(\% ‘l‘M’ I | L -
EL‘?L_ 5 8 ¢%¥qﬁhj‘i,“ = ] bﬁ; ALY
l frﬁ\/ o] ‘3/ 2, ]| T o S
f o -2 5
VISTA B S 60 6 =
(n-1)x60
Lunghezza Rotaia ~ Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) 6 (mm) ; Massa (kg)
L2 (mm] L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
100 159 36 - 20 2 0.55 -
150 209 86 34 15 3 0.68 0.76
200 259 136 84 40 3 0.82 0.89
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Asse lineare a vite serie KK

Specifiche Tecniche

" Z’; 4-Méx0.7Px10 DP
153 ‘ m‘ 2X2-M2.6x0.45Px4 DP . 2xn-0 4.5 THRU, @ 8x4 DP
ls ; )| — 41
11 — f 1® |
< ‘Li =
X T 1T ;. J@ -
%5 15|
50 ~ 57
SEZIONE A-A 2x2-M3x0.5Px4 DP 8 :
K 6
W
K]
40
1 3%
4-M340.5Px6 DP 65
PLD.33 10 A 10
[ = ﬁ 2 ’ e 1l '
§oy ”\r i i q (5 - -
= / T e === T — | S = [ | | 12] vsmns
s e T < H % T - 5 =
* © o /8( 9 4?3 LE[ D LH : 1 O-—————+ _ =
o o L s 2
3 VISTA B 3 80 6 =
(n-1)x80
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima (mm) Massa (kg)
L2 (mm) 11 (mm) G (mm) K (mm) n
mm mm Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
150 220 70 3b 80 7 11 -
200 270 120 hh 20 160 3 13 15
250 320 170 105 4h 160 3 1.6 18
300 370 220 155 30 240 4 18 20
8
2x0-ML6X0.4EPX6DP 3’5 4-M5x0.8Px8 P
% 2xm-M2.640.45Px4 DP ‘ . 2x0-05.5 THRU,99.5%4.7 DP
- 64 " O
i /AN jﬁf ————-
/| I
ol ____®_ L 9niel]E i
T O~ T E======= ;%HT, . 2
= O mlm AT < S <> I ARk 7
30 5| - I ::JL:U;;;;;;E
60 i D+ o 5
. K 6
SEZIONE A-A —
12
K]
)
4-M3x0.5Px8 DP . 185 15_2[&*
P.C.D.40 A ey
= T :
- L o | | i [T (]} i3+ VS8
:"1“" ° " ° ! ° = E
| R R 1] R i
L L—A S
4-M4x0.7Px8 DP i 100 6 =
PLDU (n-TIx100
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massimen) Massa (kg)
H G (mm) K (mm) n
mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
150 220 60 25 100 2 2 17
200 270 110 50 100 7 7 21
300 370 210 135 50 200 3 2 27 3.0
400 470 310 235 50 100 4 4 3.3 3.6
500 570 410 335 50 200 5 3 39 4.2
600 670 510 435 50 100 6 6 L6 5.0
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KK60 (Carrello Corto)
59 2-MEX0.8Px DP
%
8 1
74 2xm-M2.6x0.45Px4 DP ~ 2xn-05.5 THRU,09.5x4.7 DP
N 6 "‘ o5
T ittt ettt [ T H=t st s S i ittt
R —— T T [, S/ —— |
! LS e ¥ e[
s T ¥ L et et B B b~ 1=
6 - —— e Eem=======lkF===== g ==== 5
P A kL % % Bl e ML -
30 15 — L L _ _f_ ::J::::;;;Ii::J::::::,
60 - ‘ [ 2% | 6
SELONE A 2»M2.6x[].45Px‘6 0P \BK \ G
(m-1)xK
L
N
59
185 _ 305

4-M3x0.5Px8 DP

1 .
PL.D. 40 A =22
—‘l: ‘ P ° 1 I’Q * 9
- | o | =8 [——] (|| {2 vsms
3 = h ° ! ° ! ° o g
i | §n . . e R I
4 Lo g
4-Méx0.7Px8 DP = 100 6
P.C.D.40 [n-1)x100
VISTAB
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa massima (mm) Massa (kg)
12 (mm) 11 (mm) G (mm) K (mm) n m
mm mm Carrello S1 Carrello S2 Carrello S1 Carrello S2
150 220 85 34 25 100 7 7 1.6 1.8
200 270 135 84 50 100 1 7 19 21
300 370 235 184 50 200 3 7 15 27
400 470 335 284 50 100 4 4 31 3.3
500 570 435 384 50 200 D 3 37 39
600 670 535 484 50 100 6 6 [A b6
8
54
KK60D 2x2-M2.6x0.45Px6 DP DD
% ST 3 4-MS5x0.8Px8 DP
74 2xm-M2.6x0.45Px4 DP ] 2xn-P5.5 THRU,09.5x4.7 DP
) 64 ; ‘ + ]
] -
U@@— |
= oy -
Tl Y e — 1] &
i A i B -
.30 15 — ========3
60 < A
SEZIONE A-A 6
(m-1)xK
12
0
5
185 _ 305
0. | |—— 9
= — T :
L7 | S— s I — ) (AL (2] _wns
3 & ° /l . ! ° | g
;‘1 f“\q, { R S R R I R B
fl.—MAx[lJPxB 0P m‘ - 1A[m 6 =
P.C.D.40 = -
VISTAB (n-1)x100
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa massima (mm) Massa (kg)
2 (mm) 11 (mm) G (mm) K (mm) n m
mm mm Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
150 220 60 - 25 100 2 2 17
200 270 10 - 50 100 2 2 21 -
300 370 210 135 50 200 3 7 27 3.0
400 470 310 235 50 100 4 A 33 3.6
500 570 410 335 50 200 b 3 39 4.2
600 670 510 435 50 100 6 6 46 50
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Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

KK60D (Carrello Corto) i LUEOSPOD?
28
86 |
7% 2xm-M2.6x0.45Px4 DP 2xn-@5.5 THRU,@9.5x4.7 DP
64 5
- 7,/---g =
= ¥ ] P ;
LA ®! @ ®
o 0 E@?\ il F e e .
TR m ] e e :
X T = : A // @
|30 15 — = 2 ffp=====
60 <
SEZIONE A-A 2-M2.6x0.45Px
4-M3x0.5PxB DP
1
i 1k
L | //___ 18] VSTAB
:zé,{ N ° /I ° 8
‘ “rr‘ ,Il//' “rrl ‘!rr" =
! iy g
4-Mix0.7PxB DP e 6
P VISTA B [n-1)x100
i Corsa massima  (mm) Massa (kg)
Lurigh[%zma]Rotam Lunﬂhﬁﬁ ]Totale 6 (mm) K (mm) 0 m {
Carrello S1 Carrello S2 Carrello S1 Carrello S2
150 270 85 34 25 100 7 2 1.6 18
200 270 135 B4 50 100 2 2 19 21
300 370 235 184 50 200 3 2 25 27
400 470 335 284 50 100 4 b 31 3.3
500 570 435 384 50 200 5 3 37 39
600 670 535 484 50 100 6 6 bk b6
104 o
92 2xm-M2.6x0.45Px4 DP AMLOOMPXADP 48 -Mbx]Pa12 OP
‘ 80 \ inn 2x0-6.6 THRU,011x6 DP
- - | & ¥ &
7 | ol * 0T ] ‘L::;:J L — 7 _Tg
‘@1’7 | & I &7 \;”D:@ [H
. T A .
= ﬂ’ o = \'::::7 IS -
= @ﬁfffﬁ e @**F@
5 |4 _ ' (& 4 o] 75
B = 200 H
SEZIONE A-A T m-1x200
8
1 51
4-MEx0.8Px10 0P B 35
12 ——A 18
J e‘(‘ v v H ] =
™ H o= it - 3 —t1 S5 _visms
- g ] + + + ) § 8
‘ | o an - &
f ‘ A =
| 100 7 =
| (n-1)x100
VISTA B L2
1
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa massima (mm) H () ) . Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
340 440 2165 108.5 70 3 2 6 Al
440 540 3165 2085 20 4 3 72 8.3
540 640 4165 308.5 70 5 3 8.4 95
640 740 516.5 4085 20 6 4 97 10.8
740 840 616.5 5085 70 7 4 109 12
940 1040 816.5 7085 70 9 5 135 14.6

32



HIWIN.

KK80 (Carrello Corto) .
104 _ 4 .
92 2xm-M2.6x0.45Px4 DP AMLOQIPXADP 2-Mbx1PA12 0P
" M " ‘ \ i 2xn-06.6 THRU,911x6 DP
—— 7 — = T T
or & T I A= ]
@Li \ B jﬁ &
| Ml I G I e
= gL% ‘::::7 GRS B
: L4 W7 B @hrii&” B —— — 4 [™ —1
oo . 7
~ 200 H
SEZIONE A-A ‘
(m-1)x200
8
73 5
4-M5x0.8Px10 DP B 35
12 ——A 18
PLD.T0 e |
H i U N ] =
- m_‘ B // O ] = So|  visTAB
| an an e &
f ‘ ——A =
‘ 100 i S
(n-1)x100
VISTA B ‘ 12
L1
Lunghezza Rotaia ~ Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) H () ) . Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello S2 Carrello ST Carrello S2
340 440 2485 1725 70 3 2 55 6.1
440 540 3485 2725 20 b 3 6.8 T4
540 640 4485 3725 70 b 3 79 85
640 740 5485 4725 20 6 b 92 98
T40 840 648.5 5725 70 7 b 105 1121
940 1040 848.5 7725 70 9 5 13 13.6
KK86
75
12 4-M2.6x0.45Px6 DP i 4-Méx1Px12 DP
F% 24m-M2.640.45Px4 DP 2401-06.6 THRU 9116 DP
- -
= |
- 1
= l ¥ i
i e St 0 I P |
W |20
8 -
SEZIONE A-A
87
23__ 50
4-M5x0.8Px10 DP m 15
LT 5 —" 18
[ . | ur e
- | [/ i TFP——a el e[ B wsms
| e o — L A
} f ‘ ‘ - S
-Méx0.7Px8 DP 100 7 2
PL.D. 60 (n-1)x100
1]
VISTA B T
Lunghezza Rotaia ~Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) H (mm) n m
mm Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
340 440 216.5 108.5 70 3 2 6.5 73
440 540 316.5 2085 20 A 3 78 8.6
540 640 £16.5 3085 70 5 3 9.0 98
640 740 516.5 4085 20 6 b 103 1.3
740 840 616.5 508.5 70 7 4 11.6 12.4
940 1040 816.5 7085 70 9 5 13.0 13.8
SAR-IT-24-09 33



Asse lineare a vite serie KK

68

Specifiche Tecniche
KK86 (Carrello Corto) y
4
12 4-M2.6%0.45Px6 DP Z81 | 2-Mex1Px12 0P
133 ‘ 2xm-M2.6x0.45Px4 DP 2 2xn-0 6.6 THRU, @ 11x6 DP
\
i ]
Sl i T .
5 ¢ 9 R ‘L
TR
86 -
SEZIONE A-A N -T2t
87
23 50
4-M5x0.8Px10 DP 28 35
PLD.70 _ 13 - =~
— — o it ‘ ICLI
[ )&// \ ” l 7\ 5
e R B e — N ————— | [l 1[5 visraB
- - + i | + | P = s
i o fo S 3] R T I L——— 4! =
} / f ‘ - =
/i-Mix0.7Px8 DP 100 i =
P.C.D.60 (n-1)x100
VISTA B L
L1
Lunghezza Rotaia ~ Lunghezza Totale Corsa massima ~ (mm) H () ) . Massa (kg)
L2 (mm] L1 (mm) Carrello S1 Carrello S2 Carrello S1  Carrello S2
340 440 2485 1725 70 3 2 6.3 71
440 540 3485 2725 20 4 3 76 8.4
540 640 4485 3725 70 b 3 8.8 9.6
640 740 5485 4725 20 6 4 101 11
740 840 648.5 5725 70 7 4 N4 12.2
940 1040 848.5 7725 70 9 5 12.8 13.6
KK86D
75
112 4-M2.6x0.45Px6 DP 4 4-M6x1Px12 DP
100 8 o
2xm-M2.6x0.45Px4 DP L 2xn-06.6 THRU,B11x6 DP
90 | ‘ ¥ @ v+ &
T i) e
;‘i@' r P s A 4;“/ g T
T = [ == [ S— D S— £ L |_| |
& LY --}L 4 e —— —— = i
=l 6 g{h = = 2, ,",! s Vo PN O |_'_l L |
[N e =717 Bl R & L .|
4 20 ® L ®
86 - @ ¢++ @ 1.5
2 200 H
SEZIONE A-A (m-1)x200
87
23__ 50
4-M5x0.8Px10 DP m 15
PCD.T0 \ 13 A =
7|j @,//”“\Ti ﬁ\%dg “‘[“ U:] U:]
- “K(”;\\‘\ | - h ff I I:Il < ;? <7V|STA B
S E N = - [P Sl
| Jr&\/ ' SN 0 0 &
} ! L~A =
4-MixD.7Px8 DP 100 7 S
PLD. 60 (n-1)x100
VISTA B 1
0
Lunghezza Rotaia - Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) b (o) ; . Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
340 440 2165 108.5 70 3 2 6.5 73
440 540 3165 2085 20 b 3 78 8.6
540 640 £16.5 308.5 70 5 3 90 98
640 740 516.5 408.5 20 6 A 10.3 1.3
740 840 616.5 508.5 70 7 A 1.6 12.4
940 1040 816.5 7085 70 9 5 13.0 13.8

34



HIWIN.

KK86D (Carrello Corto) .
4
112 4-M2.6x0.45Px DP ZL51 | 2-Mexapxaz
% 2xm-M2.6x0.45Px4 DP —it 2xn-06.6 THRU,011x6 DP
- 1 ) i —
&7 i e
e — & BT e g F
2 ’:b’”{}”"ﬁﬂ‘ ! s S E— - = g
! & T ip i i
7 ¢ Q? Tl 1|5 @l @ iede | e k ’_'4 L
46 2 @ il @
86 - L 1.5
< 20 H
SEZIONE A-A a0
8
23 50
4-M5x0.8Px10 DP : % 15
P.CD.70 \ —A 18

a0

T S gb:‘% :::
[/%ﬁ\, BN 2 ! H fm ] i o5 _vsns
IS e m— ] I
f

68

0.05
050 7

80

} / - LA =
4-Mbx0.7Px8 DP 100 7 2
P.L.D.60 (n-1)x100
VISTA B 1
X
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima  (mm) H (o) ; . Massa (kg)

L2 {mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello S2 Carrello S Carrello S2
340 440 2485 1725 70 3 2 6.3 71
440 540 3485 2725 20 4 3 76 8.4
540 640 4485 3725 70 5 3 8.8 9.6
640 740 5485 4725 20 6 A 101 ni
740 840 648.5 5725 70 7 A 1.4 12.2
940 1040 8485 7725 70 9 b 128 13.6

142.6
%
124 X0, 50 4-M8x1.25Px15 DP

T 4-M3x0.5Px6 DP ! | 4-MB1.25Px15 0P

9% ‘ 2xm-M2.6x0.45Px4 DP I 2xn-09 THRU,014x8.5 DP
m &N &
P i ¢t T ————— A AR P
— IR fiatdslh & 0
Y B Billentetieiblintion [ sl il il B - St? NN -
o S e e L ORI = - L -
B |5 oL f: e ‘ l
W ! e
200 H
SEZIONE A-A (m-1)x200
9%
4-M5x0.8Px10 DP a7 3;‘ d
PLD.70 15 e
T’A 22

] = 1

1| % ' I -
- | A — — — ~af | . — 9 |1 0 VISTA B
= s @ ) Fl . N ‘ N p
ol o o) o N I T ] B
i ), } "’ Loa <=
VISTA B 150 6 8|3
(n-1)x150 g
12
1
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima (mm) Massa (kg)
G (mm) H (mm) n m

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2

980 1089 828 700 40 90 7 5 20.4 221
1080 1189 978 800 15 40 8 6 222 239
1180 1289 1028 900 65 90 8 6 240 5.7
1280 1389 1128 1000 40 40 9 7 5.7 274
1380 1489 1228 1100 15 90 10 7 275 292
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Asse lineare a vit
Specifiche Tecniche

e serie KK

KK130
108
170 4-M3X0.5Px6 DP 50 4-MBX1.25Px45 0P
8
m 24m-M2.6x0.45Px4 DP = 2x0- 11 THRU,  17.5¢10.5 DP
| | gpffL/'#fffL = — — — ,Lf@ggﬂ_
:'Uﬂ Uﬂﬂ”T @ @ f‘? "Q%ﬁ : (
s @@m;q }::_::”:_:::_::‘ —— L f@zt‘} |
- _ e = __ = 8
S5 - gg's’, [ —
e & & ECES & M —
R L4 Iy — — — — R 4| e
130 o T @ 12
SEZIONE A-A 20 H
8-M6x1Px12 DP (m-1)x200 100
P.LD.90 %__3 35
18 . A
T /. 23 /1 = TT
;/ éﬁ@\ ~ o -
b ' ES — — | ———— — — e LY
gl B Ji8 1 P S —" S — =\ S
NI i i — ] |
g f ! ) 150 6 =
VISTA £ (n-1)x150 =
1
1
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa massima (mm) Massa (kg)
L2 (mm) 1 (mm) 6 (mm) H (mm) n m
mm mm Carrello A1 Carrello A2 Carrello AT Carrello A2
980 1098 Gl 659 40 90 7 5 319 359
1180 1298 10Mm 859 65 90 8 6 371 AN
1380 1498 1 1059 90 90 9 7 422 462
1680 1798 151 1359 90 40 1 9 499 539
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2.10 Alloggiamento del Motore e Flangia Adattatore Motore
2.10.1 Scelta motore

Servomotore HIWIN Mikrosystem con drive D2T

+Peso

;(Ltti':za Motore Flfgslo Selezione Fangia Freno Drive [Pkegs]O Note
KK30  KK4D  KKG0  KK6D  KKBO  KK86  KK100 KK130 (kg)
50W FRLS052 (1] A4 [ 045 - P2 P2 P2 3 3 - - 0.58 20V
nw RSO A 06 - P2 P2 P2 F3 3 - - 0.76 220V
00 FRLS202CC] 06 [ 1 - - - - FO ] FO Fl 15 20V
00N FRIS&02CICT 06 ] 145 - - - - FD 0 FD 1 186 R 20V
TSN FRMS72L]] 08 2.66 - - - - - - FI P2 3.3 220V
1w rRumikCICT 0[] 54 : - - - - - - F5 62 20
Servomotore HIWIN Mikrosystem con drive E1
. . N
thtLttzr;éa Motore [Pkegs]0 Selezione Flangia FrPeensoo Drive [Pkegs](J Note
KK30  KK4D  KK50  KK6D  KKBO  KK86  KK100 KK130 (kg)

500 EMICMO52 0.45 - Fl Fl F1 3 3 - - 0.58 20V
100W  EMICMI02 0.6 - i 1 Fi 3 3 - - 0.76 20V
2000 EMICM202 1 - - - - FD F0 FD Fl 15 20V
0N EMICMAD? 145 - - - - FD 0 FO Fl 186 f 18 20V
TSN EMICM752 2.66 - - - - - - Fl P2 3.3 20V
TKW  EMIAMIK b4 - - - - - - - F5 6.2 20V
Servomotore Mitsubishi

;r;)tteor:éa Matore Peso Selezione Flangia ;feensoo - Peso  Note

lkg KK30  KK4D  KK50  KKD  KK8O  KK86  KK100 KK130 (kg) lkg)

10W HC-AQDIZED 019 Fi - - - - - - - 0.29 M2-JR-03A5 0.2

200 HC-AQO23SD 0.2 Fi - - - - - - - 0.32 M2-JR-03A5 0.2

50W HF-KP053 0.35 - Fl Fi FI P2 P2 - - 0.75 MR-J35-10A 08 20
000 HF-kP13 0.56 - Fl Fi Fl 3] P2 - - 0.89 MR-J35-10A 08 20
000 HF-KP23 0.94 - - - - 0 FD 0 Fi 14 MR-J35-20A 08 20
W0N  HF-KPA3 15 - - - - D FD F0 Fi 21 MR-J35-40A 1 20
TSN HF-KP73 29 - - - - - - Fi P2 4 MR-J35-70A 14 20
Servomotore Panasonic

Potenza  yotore [T(Z?O Selezione Flangia ;rl:i]soo e I[J;s]o -
Motore KK30  KK4D  KKS0  KKGD  KK8D  KK86  KK100 KK130 (ko) g

50W MSMDSAZPT 032 - P2 P2 P2 3 3 - - 0.53 MADDT1105 08 10V
500 MSMDSAZPT  0.32 - 3 3] 3 3 3 - - 0.53 MADDT1205 08 20V
000 MSMDOIIPT 047 - P2 3 P2 3 3 - - 0.68 MADDT1107 08 1oV
000 MSMDOIZPT 047 - P2 P2 P2 i3 3 - - 0.68 MADDT1205 08 20
2000 MSMDO2IPT 082 - - - - Fi Fl - - 13 MADDT2110 11 1o
W0W  MSMDO2ZPT  0.82 - - - - i Fl - - 13 MADDT1207 08 200
40N MSMDOAIPT 12 - - - - i 1 - - 17 MADDT3120 15 10V
40N MSMDO&P1 12 - - - - Fl 3 - - 17 MADDT2210 11 20V
750W  MSMD0S2ST 2.3 - - - - F4 F4 P2 F4 3 MADDT3520 15 20V
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Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

Servomotore Yaskawa
s o

10w SGMMV-ATAZA2

20W SGMMV-AZA2A2

50W SGMAV-ABADAG1

50W SGMAV-ABADAZC

50W SGMAV-ABADAZ1

100W SGMAV-01ADAG4

200W SGMAV-02ADA6S

400W SGMAV-04ADAG6

750W

SGMAV-08ADAG7

Peso
(kg)
0.13
017
0.3
03
0.3
0.4
09
1.2
2.6

KK30

F2
F2

Motore Passo Passo Oriental Motor

Serie

CSK
7 fasi

CSK
2 fasi

CFKII
b fasi

micro
stepping

UMK
7 fasi

RK
b fasi

ASC
o-step

Modello

CSK243-AP
CSK244-AP
CSK245-AP
CSK264-AP
CSK266-AP
CSK268-AP
CSK296-AP
CSK299-AP
CSK2913-AP

CSKbZ3-AP

CFKb43AP2
CFK544AP2
CFK545AP2
CFK564AP2
CFK566AP2
CFK569AP2
CFK566HAPZ
CKFb69HAPZ
CFK596HAP2
CFK599HAP2
CFK5913HAPZ
UMK243A
UMKZ44A
UMKZ45A
UMK264A
UMKZ66A
UMK268A
RKb43AA
RKbA4AA
RK545AA
RKb66AA
RKb69AA
RK596AA
RK599AA
RK5913AA

ASC34AK

KK30

F3

F3

KK40
F3
F3
F3

F3
F3
F3

F3
F3

KK40

F1
F1
F1
F1

KK50
F3
F3
F3

F3
F3
F3

F3
F3
F3

F3
F3
F3

KK50

F1
F1
F1
F1

KK60

KK80

Selezione Flangia

KK60

Fb
Fb
Fb
F4
Fé
Fé

Fb
Fb
Fb

Fb
Fb
Fb
F4
F4
Fb
Fb
Fb
F5

KK80

F6
Fo
Fo

Fb
Fb
Fb
F5
F5

Fb
Fb

Selezione Flangia

KK86

F2
F2
F2
F2
F0
il

KK86

Fo
Fo
Fo

Fo
Fo
Fo

Fb
Fb

KK100

F0
F0
F1

KK100

Fé
F4
Fé

F3
F3
F3

F3
F3
F3

KK130

KK130

F3
F3

F3

+Peso
Freno
(kg)
0.215
0.27

0.75
0.89
1.6
21

Motore
Integrato

PK243-01A
PK244-01A
PK245-01A
PK264-02A
PK266-02A
PK268-02A
PK296-03A
PK299-03A
PK2913-02A

PKbZ3A

PKBAINAW
PKBA4NAW
PKbABNAW
PKB6ANAW
PKB66NAW
PKBOINAW
PKB66HNAW
PKB6IHNAW
PKBIGHNAW
PKBIIHNAW
PK6913HNAW
PK243-01
PK244-01
PK245-01
PK264-02
PK266-02
PK268-02
PKbAIW
PKbA4W
PKbAEW
PKb6OW
PKB6IW
PK696W
PKBI9W
PKB913W

ASM34AK

Drive

SGDV-RI0A0TA
SGDV-RI0ADTA
SGDV-R70A01A
SGDV-R70AD1A
SGDV-R70A01A
SGDV-RI0A0TA
SGDV-1R6ADTA
SGDV-2RBA01A
SGOV-BRBA0TA

Peso
(kg)

0.21
0.27
0.35
0.45
0.7

1.7
28
38

0.1

(1WAl
0.27
0.35
0.6
0.8
13
0.8
13
1.7
28
38
0.21
0.27
0.35
0.4
0.7

0.26
03
0.4
0.8
13
1.7
28
38

0.15

Peso
(kg)

0.9
0.9
0.9
0.9
0.9
0.9
0.9

Drive
Integrato

CSD2109-P
CSp2nz-p
CSp2112-P
CSD2120-P
CSD2120-P
CSD2120-P
CSD2145P
CSD2145P
CSD2140P

SD5103P3

DFC5107P
DFCb107P
DFC5107P
DFC5114P
DFC5114P
DFCH114P
DFC5128P
DFCb128P
DFC5128P
DFC5128P
DFC5128P
UDK2109
UDK2112
UDK2112
UDK2120
UDK2120
UDK2120
RKD507-A
RKD507-A
RKD507-A
RKDb14L-A
RKDb14L-A
RKDB14H-A
RKDB14H-A
RKD514H-A

ASD10A-K

Note

220V

220V

con chiave
senza chiave

inerzia media

Peso
(kg)

012
012
012
012
0.12
0.12
0.2
0.2
0.2

0.04

0.2
0.2
0.2
0.2
0.2
0.2
0.2
0.2
0.2
0.2
0.2
0.47
0.47
0.47
0.47
0.47
0.47
0.4
0.4
0.4
0.85
0.85
0.8
0.85
0.8

0.26
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2.10.2 Alloggiamento del Motore e Flangia Adattatore Motore

KK30

Alloggiamento Motore FO
44
11.5__1325 _
=10y T 15 - 29.6
BN 4-3 THRU
ﬁjﬁﬁ S— H 9 @ﬁmg f
Kl S Bl A (Y S/
g Lo Ie§
Flangia Adattatore Motore F1
44
i SIS
=t =1 dY < O
77777777777777 - - K\/j a %
4-M2.6x5b /
P.C.D. 33
Flangia Adattatore Motore F2
44 5
1.5 25 13
110_ 30
~~~~~~~~~~~~~ S S/

KK40
Alloggiamento Motore F0

0 4h7

8.5

020 0.03 ‘

4-@3.5 THRU,d6x3.5 DP

P.CD.28

PCD.29  4-M3x0.5Px6 DP

A
i [p

)

30

%

%
Lo |

@20
23055

»
< 4-M4x0.7Px8.5 DPQC.)Q
\, SN
i a5
k=
! g/ 1 e ¥

49 85

4-M3x0.5Px8.5DP P.C.D. 45

ﬂ

=

@20
2305
038

lea]
kS

95°

Flangia Adattatore Motore F3

44 6
1.5 25
10,
o_ | 1Tl 1
iqﬁj BRI %\7 o m o
7777777777777 @[] f S| g N % ~
B 4-@3 THRU,@5x3 iﬁi
Flangia Adattatore Motore F3
49 7
125 4-@3.5Thru,
P P D 6x3.5DP
I I §
i [‘F T e N 4-M3x0.5P Thru
st B 4
,,,,,, —— ]t /Q
b
Alloggiamento Motore HO
12 14.5
L9 . |
e
— ] - S EVAY o
;9 @ &
] g O
R e}
& J
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Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

KK50

6.5 4-M3x0.5Px6 DP
10 P.CD.33

= —Wa}“r €

|
’ =
=
Il J
I ‘\ I
o 4
8.5
b
3
o s
] ;T‘\:\\
J /
]
5o
&

Flangia Adattatore Motore F1
60 £] 60 7
U % |32 W m
165 _ L-MLxl].;I’CxlB]jAlZP %5 194 4-B3.5THRU
10 SES =~ T | deasoe
] 1 ‘ —— %
8 T T T & | &
L et < e @
,,,,,,,, ,i - g A A S %}k—/@e 3
g g 4
Flangia Adattatore Motore F2 Alloggiamento Motore HO
80 .5
%o 3 | % W 165
65 4-M3x0.5Px8.5 DP AT 13
oy P.C.D.45 1
I i1[1 ’ " /\? } [’—‘
¥ . TN : — 1
C: e | PR RN} 7y =
,,,,,,,, T e S — ol
2 oo

40



KK60 *
Alloggiamento Motore F0

59

185

=1

]

U

‘ma e

o |

59 10
18.5 305 35
5.5
9
T
w ‘ i
:"q— ; w| 3=
B e Y
L= 1] g8
2

59 10
185 _ 305 |35
55
9
E] ‘ i
="q ] w| 3=
=11 '8 sl
| 2

R

g6h7

Flangia Adattatore Motore F3

-1

59

10

18.5

305

9

55

w i

005

026.5
036

4-Méx0.7Px8 DP

445

P.C.D. 40
‘&;sr’/n\x‘a
Tiﬁr{} }e’
plo 5%

u,[ 4-M3x0.5Px8 DP

4-Max0.7Px10 DP

P.CD. 46

445

©

2

42

05|

4-M3x0.5Px10 DP
P.C.D. 45

!

445

o

B

P6h7

Flangia Adattatore Motore F4

0.08
0.03

026.5
0381

59 10
185 . 305 I
L
9
1 T A
l 1
ﬂ? =t
,,,,,,, -4
8

@6n7

* disegni validi anche per SK60

4-M5x0.8Px10 DP

ve”
€

&

& ©
50
0160

4-Méx0.7Px10 DP

e J
&)
\

©
o

41.14

=
3
=

0877

Flangia Adattatore Motore F5

59 8
18.5 305

55

9
T
=1 : %
] I
,,,,,,, Y |

P6h7

Flangia Adattatore Motore F6

59 10

0O %t

4-03.4 THRU
x4 DP

027
[
55

=

& 4

=1

Alloggiamento Motore HO

16

18
5
™

Alloggiamento Motore H1

18 16
15

-

4. 5

W=D

3

=1 |+

4h8
44, §

:

3.

0.5

5.6
- 7 -
\
T

e

D6h7
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Asse lineare a vite serie KK

Specifiche Tecniche

KK80

Alloggiamento Motore FO

23

88
51

35

_

#1007

Flangia Adattatore Motore F1

88 10
23 51 35
28
18
gﬂl -
=T
N}
—

8

23

_ P

Flangia Adattatore Motore F3

88

8

3

51

_

030 :E.U5

Alloggiamento Supporto HO

23

28

20

N
(40h8

12|
ﬂ{'

#10n7

4-Mbx0.8Px10 DP
P.CD.70

4-Méx0.7Px10 DP
P.CD.70

A e

P.C.D. 46

4-M3x0.5Px8 DP
P.C.D. 45

e | iy

4-MbxX0.8Px10 DP

63

30.5

40

20

Flangia Adattatore Motore F4

88

23

51

35

__ 4

H.[l

Fa

H

-

<
=3
=

070

_ ¥

008
)
046

036

Flangia Adattatore Motore F6

8

i1

4-M5x0.8Px120P
PCD 90

o -

4-Méx0.7Px8 DP

" | s

ez

! > b
®@®

3 e @
T °

T
50

4-Méx0.7Px8 DP

S
@),
®

41.14

| @
F ]

62
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KK86*

Alloggiamento Motore F0

87
23 50
28 4-M4x0.7Px8 DP
18 =
1 @
v =
I 2
————— ! Qe
—_ [ | e e s S 1K
[N iTe)
%ﬂ =&
—_— | —— L
;
3.5 L

Flangia Adattatore Motore F1

Flangia Adattatore Motore F4

87 12
23 2350 3.5 85
18
1y I
18
= L gl 8
1] - | I 8¢| =
L _ﬂ_|_®

87 10
23 50 3.5
28
=< 85
18
AN
o
UJ |‘ ‘Dugv'o N \0‘
— | & "
=TT g » [ ' /v ©
_ Q &) ™
— = & 4%
PACADA;O/—\/ -
4-M4x0.7Px10 DP
Flangia Adattatore Motore F2
87 8
23 50
28 85
" 18]
) N A
77777 — | 9ol
=4 = || B
—_— | I I
Flangia Adattatore Motore F3
87 8
23 50
28
18]
i -
—1 (h= ] Hse
_— i T o D
e [ ilf 8%
Alloggiamento Sostegno HO
23 28
20 1§ 85
E‘ = 40 4-M5x0.8Px12 DP
1 ‘ V
o 1
= ! () s
Q | §
— { P Y e

@8h7|

* disegni validi anche per SK86

P.C.D.90
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87 8

23 50
28
18

N =
- I | g ©f o
— - - <
1 i el ﬁ

W ®
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47.14

)
€

4-M4x0.7Px8 DP j

Flangia Adattatore Motore F7

?ﬁ

Flangia Adattatore Motore F8
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23 50 3.5 PCDI00
28
18 ;
|
piy :
Il
|| o I 7 8
e §D
|
i
i
!

12.5

3.5

PCD7 5

s

|
1
@46
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Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

KK100
Alloggiamento Motore F0 Flangia Adattatore Motore F4
94
At " f 4-M6x1Px12 DP 69?3
25 -Mox1Px -
- 4-M5x0.8Px10 DP % I
u P.C..70 75 [T Il " “ o
= s VNN
N = . ﬂ—ﬁ R 5
-4 | — ;e{ 1] B B | g
1] = L
Flangia Adattatore Motore F1 Flangia Adattatore Motore F5
27 45 99
% 1 4 Méx1P12 0P L 35 pooio 75
35 P.C.0.90 80 ' 2
[}
-
T | & — || 3.
1 S - — e g2
BT & U@ TR []REE
3 e =
= L s =1 T o !
L] j 1 ~ N 9% 125
Flangia Adattatore Motore F2 Flangia Adattatore Motore F7
% 2 4-M5x 0.8P x12.50P -
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35 T o ) % ;?5'5 =
T} = % i =y - ~
g R 7N — T [’e s
,; T2 e " ©) == Algce—llel
— I — = a7
T L] %
Flangia Adattatore Motore F3 Alloggiamento Supporto HO
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94 12 27 % 88.5
82 16 2 75
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1 | o P
=l ! ES o~ | e &
ol T E S = — 1 0 -é‘ S
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= !

4



Alloggiamento Motore F0 Flangia Adattatore Motore F3
100
3535 35 8-Méx1Px12 DP 100 12 4-Méx1Px12 DP {73
w 16 g = w 3.5 5958 ]
MIpEN &)’ A I \ I
= S 2 \ = g 9 3 N &
— 0= § s\ i8] = i g & j{g §

Flangia Adattatore Motore F1

100 12

— f— s
p— =
— 333

0.05|
0

0
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Flangia Adattatore Motore F2

100 15
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80

3
5= S

@70 1395

Alloggiamento Sostegno HO

b4
b _ 29
23 16
|

ﬂj

2N5h7
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Asse lineare a vite serie KK

Specifiche Tecniche

2.11 Accessori Opzionali

2.11.1 Soffietto Assi Taiwan

| @ VT T &y THTT j -
! / o ] il ; !
| L O /{ AR EE RN - AR ARG
_,__,_,__,__/f________ - Y N [ IO S Y L1 L1
Modello Lunghezza Rotaia Corsa Min. Max. a b c
75 22 15 37
100 37 20 b7
125 b2 25 77
KK30 150 67 10 97 47 225 15.5
175 82 35 117
200 97 40 137
100 35 16 b1
KK40 150 63 27 90 60 29.5 19
200 93 37 130
150 60 215 81.5
200 95 29 124
L 250 130 365 166.5 e e 19
300 160 bbb 206.5
150 b6 16 80
200 106 2 126
300 166 40 206
KK60 400 24 5 20 84 4bb 24
500 306 70 376
600 366 90 4h6
340 181 42 223
440 257 b4 311
b40 333 66 399
KK80 640 409 78 187 106 625 345
740 485 90 b7b
940 649 108 757
340 188 36 224
440 260 50 310
540 336 62 398
KK86 640 108 7 m 110 61 32
740 480 90 570
940 640 110 750
980 769 58 827
1080 855 65 920
KK100 1180 945 70 1015 150 73 4
1280 1029 78 1107
1380 1115 85 1200
980 748 62 810
1180 916 78 994
LIE 1380 1084 9 1178 1L 2 o3
1680 1346 113 1459

Unita: mm

3

3

47

b4

7h

75

9%

108
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2.11.2 Soffietto Assi a Stock HIWIN Italia versione Europea (taglie 60 e 86)

66

76

KKé60
| \ b3 Dimensioni e Pesi Assi Lineari KK6? con Copertura a Soffietto
a ﬁai WPF Modello Passo vite | L0 L1 Corsa Max | Peso
= I= [mm] [mm] [mm] [mm] [kg]
L KK6005C(P)0150 b 150 220 4h 1.7
L ; KK6005C(P)0200 b 200 270 71 2.1
KK6005C(P)0300 B 300 370 151 27
4x M6-180P KK6005C(P)0400 5 400 470 230 33
\J‘ KK6005C(P)0500 5 500 570 300 39
@ @ W@ KK6005C(P)0600 5 600 670 376 bb
= o o @ KK6010C(P)0150 10 150 220 45 1.7
& KK6010C(P)0200 10 200 270 i 2.1
KK6010C(P)0300 10 300 370 151 27
KK6010C(P)0400 10 400 470 230 33
KK6010C(P)0500 10 500 b70 300 3.9
KK6010C(P)0600 10 600 670 376 4o
Nota:
Le dimensioni mostrate valgono per entrambe le classi di precisione
KK86
S S Dimensioni e Pesi Assi Lineari KK86 con Copertura a Soffietto
= \( /%J ﬁﬁmﬂﬂﬂﬂwg@. — Modello Passo Vite | LO L1 Corsa Max | Peso
- . E ﬂ: B [mm] [mm] [mm] [mm] [kl
- KK8610C(P)0340 10 340 440 174 6.3
M KK8610C(P)0440 10 440 540 248 7.6
L KK8610C(P)0540 10 40 640 327 8.8
4x MB-280P 60 KK8610C(P)0640 10 640 740 410 10.0
— KK8610C(P)0740 10 740 840 9 1.3
@ KK8610C(P)0940 10 940 1,040 654 12.7
S KK8620C(P)0340 2 340 440 174 6.3
N o o@ KK8620C(P)0440 20 440 540 248 7.6
KK8620C(P)0540 20 540 640 327 8.8
KK8620C(P)0640 20 640 740 410 10.0
KK8620C(P)0740 20 740 840 9 1.3
KK8620C(P)0940 20 940 1,040 654 12.7
Nota
Le dimensioni mostrate valgono per entrambe le Classi di Precisione
Kit Soffietto KK60 Kit Soffietto KK86
Codice Specifica TagliaKK | Lunghezza Codice Specifica TagliaKK | Lunghezza
[mm] Lo KK [mm] Lo KK
1T07310021 Kit Soffietto KK60_150 60 150 1T07310029 Kit Soffietto KK86_340 86 340
1T07310019 Kit Soffietto KK60_200 60 200 1707310024 Kit Soffietto KK86_440 86 440
1T07310003 Kit Soffietto KK60_300 60 300 1T07310025 Kit Soffietto KK86_b40 86 540
107310018 Kit Soffietto KK60_400 60 400 1T07310026 Kit Soffietto KK86_640 86 640
1T07310022 Kit Soffietto KK60_500 60 500 1T07310027 Kit Soffietto KK86_740 86 740
1T07310023 Kit Soffietto KK60_600 60 600 1T07310028 Kit Soffietto KK86_940 86 940
Ciascun kit comprende
o 7 Soffietti

* 1 Piastra fissaggio (Top Table)

o 4 Viiti Soffietto (Top Table)

« 4 Viti Soffietto (Testate Carrello)
o 4 Viiti Fissaggio (Top Table)
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Asse lineare a vite serie KK

Specifiche Tecniche

2.12 Sensore Rotaia

Kit sensore
@ 8 Linguetta di Supporto angolere Guida per sensori (sensor rail) A
S 42 commutazione i
~ " (CAM switch)
——| |—— lﬁ\ég;ﬂtﬂo&g ?r:duniva
< (1T 2320028)
—%ﬁi Distanza di commutazionel O 1
max. 1.5 mm =}
5.8
Codice Specifica Descrizione/note
1T07310163 Kit Sensore KK Include sensore NC + Supporto angolare + Viteria ?
1T07310123 KK60 CAM Switch ! Linguetta di commutazione per asse KK60
1T07310112 KK60 CAM Switch con cover in alluminio Linguetta di commutazione per asse KK60 + cover
1T07310124 KK86 CAM Switch ! Linguetta di commutazione per asse KK86
1707310109 KK86 CAM Switch con cover in alluminio " Linguetta di commutazione per asse KK86 + cover

" La CAM switch non & inclusa nel kit sensore. Richiederla a parte.

2 Di colore rosso nel disegno

Modello
KK30

Interruttore 5: YAMATAKE APM-D3B1-03

b.8 18
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2.13 Informazioni essensiali per richiedere il dimensionamento

Dati Strutturali della struttura base
* Corsa utile richiesta
* Posizione dei centri di massa, possibilmente riferiti al carrello dellasse

Dati Carichi applicati
* Entita dei carichi esterni F in modulo e punto di applicazione, riferiti al carrello
* Se i carichi non sono costanti nel tempo, fornire come variano nel tempo/spazio, nella direzione e nel modulo.

Dati Durata di servizio

* Ciclica di funzionamento: tempo-ciclo (es: tempo andata, tempo ritorno e tempo stop), corsa utile, variazione dei carichi
(es: andata~> carro carico, ritorno~> carro scarico)

« Modulo delle accelerazioni/decelerazioni previste

* Velocita e velocita massima

2.14 Riferimenti per il montaggio

Per il montaggio & possibile riferirsi ad una delle due facce laterali della guida owvero quella rettificata.

In fase di dimensionamento occorre verificare che le dinamiche imposte dallapplicazione rientrino nei limiti di velocita che sono riportati nel catalogo. La velocita
massima dipende principalmente dal passo della vite e dalla lunghezza della rotaia.

Lato rettificato di riferimento Lato fresato
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Asse lineare a vite serie KK
Specifiche Tecniche

2.15 Giunti

£ importante che Uingombro radiale massimo del giunto tra codolo e albero-motore rientri nei limiti dettati dal foro della campana motore.

Codice Specifica Descrizione/note

45320080 SFC-010DA2-4B-8B (KK40) Giunto per motore HOW/100W
4532008N SFC-020DA2-6B-8B (KK60) Giunto per matore 50W/100W
45320076 SFC-020DA2-8B-88B (KK60D) Giunto per matore 5OW/100W
4532008L SGL-40C-08 X @14 (KK86) Giunto per motore 200W/400W
45320066 SGL-40C-@10 X (14 (KK86D) Giunto per motore 200W/400W
453200EM SGL-45C-012 X 014 (KK100) Giunto per matore 200W/400W

Giunti disponibili per servomotori EM1 HIWIN Italia
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Asse lineare a vite

3. Serie SK

| Robot ad asse singolo silenziosi HIWIN della serie SK con Tecnologia
SynchMotion™ offrono un funzionamento piu silenzioso, moto uniforme, bassa
emissione di polveri, una durata di servizio maggiore e lubrificazione superiore.
Grazie alla Tecnologia SynchMotion™, i robot ad asse singolo serie SK sono
particolarmente adatti a settori che richiedono velocita maggiori e prestazioni
pit silenziose

3.1 Caratteristiche

o Bassa rumorosita

o Ridotta emissione di polveri

o Durata utile maggiore

o Eccellente lubrificazione

* |nstallazione e manutenzione facili

Vite a ricircolo
di sfere

Flangia Supporto Radiale

Alloggiamento Motore

Tutti gli assi lineari HIWIN possono essere dimensionati
con 'aggiunta di motore e azionamento in ethercat o profinet
della serie E1 per una soluzione completa e pronta all'utilizzo
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Asse lineare a vite serie SK
Specifiche Tecniche

3.1.1 Tecnologia SynchMotion™

Con la tecnologia SynchMotion™, i corpi volventi vengono inseriti tra i distanziali SynchMotion™ per migliorare il ricircolo.Grazie all'eliminazione del contatto
tra i corpi volventi, il rumore delle collisioni e i livelli delle emissioni acustiche risultano drasticamente ridotti.

CARRELLO

ROTAIA

3.1.1 Tecnologia SynchMotion™
Con la tecnologia SynchMotion™, i corpi volventi vengono inseriti tra i distanziali SynchMotion™ per migliorare il ricircolo.Grazie all'eliminazione del contatto
tra i corpi volventi, il rumore delle collisioni e i livelli delle emissioni acustiche risultano drasticamente ridotti.

3.1.1 Tecnologia SynchMotion™

Con la tecnologia SynchMation™, i corpi volventi vengono inseriti tra i distanziali SynchMotion™ per migliorare il ricircolo.Grazie all'eliminazione del contatto
tra i corpi volventi, il rumore delle collisioni e i livelli delle emissioni acustiche risultano drasticamente ridotti.

) '/__/“/./
_ 6 - /‘/
g, e
L. // A

0 f /

. I'g = KKB620P

- SKB20P

Oy 20 im0 0 B0 000

Velocita ~ (mmys)
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3.2 Codice Modello della Serie SK

mbnnpn- Tl c BN ' K El v

Serie SK

Larghezza Nominale:
60, 60D, 86, 86D

Passo vite a ricircolo
di sfere:

B, 10: SK60/SK60D
10, 20: SK86/SK86D

Grado di Precisione:
P:Preciso,
C:Normale

E: Ordine Speciale Vite a
Ricircolo di Sfere
Nessuno: Tipo Normale

Lunghezza Rotaia (mm)

150, 200, 300, 400, 500, 600: SK40/SK60D
340, 440, 540, 040, 740, 940: SKBE/SKBOD

E: Ordine Speciale Rotaia

Nessuno: Tipo Normale

3.3 Specifiche Tecniche

Specifiche Motore:

M: cliente
specificato

Nessuno:

Senza Motore

Limit switch:

Standard HIWIN Italia:

S1: 1 sensore

S2: 2 sensori

S3: 3 sensori

Su richiesta:

S0: Sensor rail

S1: Omron EE-SX-671

S2: Omron EE-SX674

S3: Panasonic GX-F12A

S4: Panasonic GX-F12A-P
S5: YAMATAKE APM-D3B1-03
(adatto per KK30)

SE: Ordine Speciale Sensore
Nessuno:

Nessun limit switch e
nessun sensor rail

— C: copertura in alluminio
Nessuna: tipo normale

Flangia adattatore motore
FE: Ordine speciale flangia

E: Ordine Speciale Carrello
Nessuno: Carrello Standard

Numero di carrelli: 102

Tipo di Carrello:
A: Standard
S; Uso Normale

Vite a ricircolo di sfere

Modello Diametro - Passo
Nominale  (mm)
(mm)
Precisa
SK6005 12 5
Normale
Precisa
SK6010 12 10
Normale
Precisa
SK8610 15 10
Normale
Precisa
SK8620 15 0
Normale

Me
o B I S S S
/ o
2 ARE
Guida

Coeffi. ~ Coeffi.  Coeffi.  Coeffi. Momento Statico Normale
Carico  Carico dicarico  dicarico  dicarico di carico Momento Statico Momento Statico Momento Statico
Dinamico - Statico Wiianttay | it | i | i Consentito M, (N-m) Consentito My (N-m) Consentito M, (N-m)
odibase odibase () ) (N (N (beccheggio) (imbardata) (rollio)
(N) (N) Carrello ~ Carrello  Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello Carrello

A S A S M A2 8l 2 M A9 2 M A9 S2
3744 6243

15132 9900 19811 10800 168 891 60 366 168 89 60 366 413 826 245 490
3377 5626
2410 3743

15132 9900 19811 10800 168 891 60 366 168 89 60 366 413 826 245 490
2107 3234
Tk 126462

2601 17580 35793 20450 565 2481 210 1281 565 2481 210 1281 1063 2126 635 1270
6429 11387
4645 7655
I e 2601 17580 35793 20450 565 2481 210 1281 565 2481 210 1281 1063 2126 635 1270

SAR-IT-24-09
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3.4 Classi di precisione

Lunghezza Ripetibilita Precisione Parallelismo di corsa Coppia di spunto (N-cm)

Rotaia Precisa Normale Precisa Normale Precisa Normale Precisa Normale

+0.003 +0.005 J - 0.015

Modello

+0.005 0.030 0.020

94“ -------

Unita : mm

3.5 Limite Massimo di velocita

Passo vite a ricircolo di sfere Lunghezza Rotaia Velocita (mm/sec)
(mm) (mm) Precisa Normale

200 550 390

400 550 390

600 340 340

200 1100 790

400 1100 790

600 670 670

440 740 b20

640 740 520

Modello

SK60

— o w W W
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3.6 Calcolo della Durata

3.6.1 Durata di servizio

In caso di stress prolungati tra la pista di rotolamento e i corpi volventi, si verificano puntinature e sfogliatura per
cedimento a fatica.La durata di servizio del robot ad asse singolo SK si definisce come la distanza percorsa prima del
cedimento della pista di rotolamento o dei corpi volventi.

3.6.2 Durata nominale (L)

La durata di servizio varia considerevolmente anche quando unita SK diverse vengono prodotte allo stesso modo o
utilizzate nelle stesse condizioni.Per questo motivo, si utilizza la durata nominale quale criterio per prevedere la durata
di servizio di un'unita SK.

3.6.3 Calcolo della durata nominale (L)

Le formule per il calcolo sono divise in due parti, per la guida e per (a vite a ricircolo di sfere.Il valore piu basso tra i
due & il valore che si suggerisce di considerare per la durata nominale dell'unita SK.

Le formule per il calcolo della durata nominale tanto per la guida quanto per la vite a ricircolo di sfere dipendono da
svariati parametri e sono illustrate sotto.

e Guida
] C L : StimaDurata (km) C : Coefficiente di Carico Dinamico di base (N)
L= (—f P ) X S0 km . . Coefficiente di sicurezza (it Tabela 1) Py, - Carico equivalente (N)
w n
Tabella 1
Condizione Operativa - " y
oefficiente di Sicurezza fy»
Spinta e Vibrazione Velocita (V)
Nessuna Spinta V< 15m/min 1.0-15
Bassa vibrazione 15m/min< V' < 60m/min 15~2.0
Alta Vibrazione V> 60m/min 20~35

o Vite a ricircolo di sfere e Cuscinetto

1 Ca : . L : Stima durata (rev) C, : :Coefficiente di Carico Dinamico i base (N)
L= ( f ’ P ) x 10°rev Jow - Coefficiente di sicurezza (rif. Tabella 1) Py, - Carico Assiale (N)
w an
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3.7 Lubrificazione

Una lubrificazione insufficiente della guida porterebbe ad una riduzione della durata di servizio.Il Lubrificante espleta
le seguenti funzioni:

o Riduce l'attrito volvente e previene ('abrasione

e (Crea uno strato lubrificante e prolunga la durata di servizio

o Antiruggine

3.7.1 Grasso Lubrificante

Siraccomanda di lubrificare Uasse lineare SK ogni 100 Km. Si consiglia limpiego di grasso a base di sapone di litio in
classe di consistenza NLG 10 2.

T- 100 x 1000 T - Frequenza di lubrificazione (ore)
V. x 60 Ve - Velocita (m/min)

3.7.2 Ingrassatore

1 carrello

+ @ Lel+]e | H® ] ¢
T eAlsrEle  d-U J|
Ingrassatore

o 2 carrelli Ingrassatore
o dlellelITeltle]H q-
A shrel || srrsl P de |

Ingrassatore

Tipi di ingrassatore

Méx0.7P

NO. 34310002
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3.8 Dimensioni Serie SK

3.8.1 Senza Cover

SK60 8 4-M5X0.8Px8 DP
2m-M2.6x0.45Px4 DP 51 2x0-5.5 THRU,09.54.7 DP
2x2-M3x0.5Px8 DP -3 /
i 7
1 789 @ ! @} O] o] O @ ] N
s N ﬁtiﬁiiii I I ) ——— | i I
s O R © ¢ ©Y[eTe] PO e 2
30 _[15
8 1MLOOAEPX3DP /| _5X15DP 6
SEZIONE A-A | 6
(m-1)xK
7 12 7
K]
59
185__305
1 A1
A
B e o e Y L o B -2 B
3 //// °© ; ' ’ ° <E E
] AR 17 I
mf o E
= 1 G
(n-1)x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) Massa (kg)
6 (mm) K (mm) n m
L2 (mm) LT (mm) Carrello A1 Carrello A2 CarrelloA1  Carrello A2
150 220 60 25 100 2 2 15
200 270 110 50 100 Y 7 18
300 370 210 135 50 200 3 2 2.4 27
400 470 310 235 50 100 b 4 3 ol
500 570 410 335 50 200 5 3 3.6 39
600 670 510 435 50 100 6 6 ') b6
Nota: & disponibile un’estremita del perno della vite a ricircolo di sfere speciale con un diametro di 8 mm, contattare HIWIN per ulteriori informazioni.
SK60 (Carrello Corto) 59 2-M5X0.8P48 DP
2xm-M2.6x0.45Px4 DP 2 2x0-05.5 THRU,09.5%6.7 DP
2x0-M340.5Px8 DP J
7
N @ o © dplhe e .
SE==— 1T |
@ %,’l’ ? g B o | ]@ [ ¢ |
2-M2.6x0.45PK3 DP 100150 A
SEZIONE A-A .
(m-1)xK
7 12 7
K]
59
T85__305
4-M3x0.5Px8 DP " 5
n g
A
U -
o) | 3 Ty L,ui,i,j:, —— 1 ;? V|STAB
3 ° ///l o ‘ ' ° = E
| N A— ! n -
A g
= 100 6
(n-1)x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) Massa (kg)
G (mm) K (mm) n
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello $2 Carrello$1  Carrello S2
150 220 85 34 25 100 2 2 1.4 1.6
200 270 135 84 50 100 2 2 17 19
300 370 235 184 50 200 3 2 2.3 15
400 470 335 284 50 100 b b 29 31
500 570 435 384 50 200 5 J 35 3.7
600 670 535 484 50 100 6 6 41 43
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SK60D 0 4-MSx0.8Px8 DP
2xm-M2.6x0.45Px4 DP 51 2x0-05.5 THRU,89.5x4.7 DP
22-M3x0.5Px8 DP 3
42 Ly ,,/,,/ T m
—— N @ | o e IE ¥ n
2 N ) e | — = - a
& % N J‘a’* R"]i di ] IA_ =
T @ /| @Y [elz]e| H® !
3[] 15 : I //’//’ I i
60 2-M2.6x0.45Px3 DP 15x1.5 DP 6
| K 6
SEZIONE A-A (m-1xK
7 1 1
1
59
185 _ 305
1, L4
] A i =
B I IS — —F i — 4 (FH—4-—15] vsus
3 ° /l ° ° u g
; T T - F T -
or ,/,/ or . or §|
2’ 100 6
(n-1)x100
VISTAB
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) Massa (kg)
6 (mm) K (mm) n m
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
150 220 60 25 100 2 2 15
200 270 110 50 100 2 2 18
300 370 210 135 50 200 3 2 2.4 27
400 470 310 235 50 100 4 4 3 3.3
500 570 40 335 50 200 5 3 3.6 39
600 670 510 435 50 100 6 6 4 L6
SK60D [Carrello COTtO] 5 2-Mx0.8Px8 DP
24m-M2.6x0.45Px4 DP 28 2x0-05.5 THRU,89.54.7 DP
242-M3xD.5Px8 DP ) 4 /
) s T T
N © I @ d [ @ IS -
% §]E7" - //I I | I’Z - =
s o © | o 90 e 1l e 1 F
{15_. = ,’;" 51
2-M2.6x0.45Px3 DP 10x1.5 0P s
SEZIONE A-A
| K i
(m-1)xK
7 1 7
1
59
85__ 305
5
w lPT
A
U [ N R
I S e — /= :I|4[§ L1 S| e — 1 —t—15< VISTAB
3 ° I ® | M = 8
{ R = R i -
‘ L—a g
= 100 6
(n-1)x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) Massa (kg)
6 (mm) K (mm) n
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello 2 CarrelloS1  Carrello S2
150 220 85 34 25 100 2 2 1.4 1.6
200 270 135 84 50 100 2 2 17 19
300 370 235 184 50 200 3 2 2.3 25
400 470 335 284 50 100 4 4 29 31
500 570 435 384 50 200 5 3 35 37
600 670 535 484 50 100 6 6 41 43
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SK86 116
75
2xm-M2.6x0.45Px4 DP m | eMextPa12 0P
2x2-Méx0.7Px10 DP 2-M2.6x0.45Px4 DP 15x2 DP 2xn-P6.6 THRU,@11x6 DP
?,2 —] U f{ T @/ T 1%
I = . ]
- @ i H o & H d ‘
- O¥ e T it [ IS R | I—— T s
=2 . Q e Il d 0 0
T e ® ol.] o] Po !
W |20 3 i -
8 - 65 | 1.5
~ 200 H
SEZIONE A-A (m-1}x200 6.5
87
23__ 50
4-M5x0.8Px10 DP 28 3.5
PLD.70 1 ~ ‘
A Ty - -
— | c
_ 77”7774’1‘?7714@9%714_”7777% (g 1= S| _ViTAB
= - S ‘J,I + | - ‘ = 2
AR ] Al bttt =
i i - =
100 il s
(n-1)x100
VISTA B L2
K]
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) () ) . Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) CarrelloAl  Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
340 440 216.5 108.5 70 3 2 57 6.5
440 540 316.5 2085 20 4 3 69 77
540 640 £16.5 3085 70 ) 3 8.0 8.8
640 T40 516.5 4085 20 b b 92 10.0
740 840 616.5 508.5 70 7 4 10.4 11.2
940 1040 816.5 708.5 70 9 5 1.6 12.4
Nota: ¢ disponibile un’estremita del perno della vite a ricircolo di sfere speciale con un diametro di 10 mm, contattare HIWIN per ulteriori informazioni.
SK86 (Carrello Corto) u
2um-M2.6x0.45Pxé DP 50 & 2-MéxiPx12 0P
2x2-Méx0.7Px10 DP 2-M2.6x0.45Px4 DP 05 2xn-0 6.6 THRU, @ 11x6 DP
60 AN ‘;‘ T 7 T o
. Wj O~ [ F@ 1
- ¥ = —******jﬁ****"****’*’ﬂ—* s
M e I ® @9 [.lo |Po ! |
4o 20 1t IF E-3
8 - 65 || 75
~ 200 H
SEZIONE A-A (m-1)x200 6.5
87
B__ 5
4-M5x0.8Px10 DP 28 35
PLD.70 " m
A ™
, I]'T \ g
o I —— ——— S P ——— o 1| 5% VISTA B
3 ‘ T i= =
. A o ht-—-f 1=
* ‘ 1t L»A E
100 70 =
‘ (n-1)x100
12
]
Lunghezza Rotaia ~Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) H () ) . Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello 52 Carrello S1 Carrello 52
340 440 2485 1725 70 3 2 b4 59
440 540 3485 2725 20 4 3 6.6 71
540 640 4485 3725 70 ] 3 77 8.2
640 740 5485 4725 20 b 4 89 9.4
740 840 648.5 572.5 70 7 A 101 10.6
940 1040 8485 7725 70 9 5 1.3 11.8
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SKa6D
75
1m 4-M2.640.45Px6 DP 46 4-Mbx1Px12 DP
100 ) 8 -
xm-M2.640.45Px4 DP i 2xn-06.6 THRU,911x6 DP
R — |’ ) o
o L @
ui—/lz—;‘i{g & T @i/ y T
2 o _ﬁﬁ 4 s g — e & o S A
= 6 g\\ = ‘1 = i, f‘l‘ i \\—_—__ P i ’_'_l L i
ik Ll i =7 o ” E - u i
4 zu ® iL ®
8 - e v @ 75
< 200 i
SEZIONE A-A (m-1x200
&7
4-M5x0.8Px10 DP & 28 o 35
PLD.70 \ 3 A i
— l )&/ i \% & T UJ
AN = it ;
u‘ X ° /L =)
2 [!/KC?\.\,F(\ = h ) | 1 oS _VSTAB
R/ GR= - - | Sl
i ﬁ&%& e | Ak an an 2
LA =
4-M4 xl] 7an if3 100 70 =
PCD (n-1x100
wsm B L
K
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) () Massa (kg)
mm n m
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 Carrello A1 Carrello A
340 440 2165 108.5 70 3 7 6.5 73
440 540 3165 208.5 20 4 3 78 8.6
540 640 4165 308.5 70 b 3 9.0 98
640 740 516.5 4085 20 6 4 10.3 n3
740 840 616.5 508.5 70 7 A 1.6 12.4
940 1040 816.5 708.5 70 9 b 13.0 13.8
SK86D (Carrello Corto)
8
2xm-M2.6x0.45Px4 DP 152 0p & | EMOP20P
20-Mix. P10 0P 2-M2.640.45Px4 DP 15 2x0n-06.6 THRU911x6 DP
22 STV i T |+
D 4 @/ =1
i ”:2: © i @E 5 a |_’—\ [ |
o 4" = = =
v e I PN @ | @ l-le | Po .
W% |0 o i +
8 - 65 [ 74
2 200 i
SEZIONE A-A m-1)x200 65
87
4-M5x0.8Px10 DP . 7 = 35
PLD.T0 _ ; i
“\* 2\ U A L
. /3\*\'\ /\ y e | BERRRTY
- s = 2‘ + I+ + p s 2
| Mékfj ' b bl bl =
f f . A =
4-MAx0.TPy8 DP 100 70 g
PLD.40 (n-1)x100
VISTAB W)
u
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) H () ; . Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello 2 Carrello S1 Carrello 2
340 440 2485 1725 70 3 2 5.4 59
440 540 3485 2725 20 4 3 6.6 71
540 640 4485 3725 70 5 3 77 8.2
640 740 5485 4725 20 6 4 89 9.4
740 840 648.5 5725 70 7 4 101 10.6
940 1040 8485 7725 70 9 b 1.3 18
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3.8.2 Con Cover
SK60 B

2x2-M2.6x0.45Px6 DP 0 4-M5x0.8Px8 DP
XC-MZ.0x0.40PX0OF | TR

86 -ML.6 E
7 xm-M2.6x0.45Px4 DP ‘

- 6k H

2xn-P5.5 THRU,09.5x4.7 DP

48

LT T
_l6 ‘ ———e
’T% 2““
30 15| =
60 -
SEZIONE A-A

59.6

J&]

23
1

4-M3x0.5Px8 DP .
PCO.A = b

& s L
w o J ——————————P1 i [T — (F | | 15, s
3 ° //// ° 1 ° S
| e T n S i
LI L—A S
4-Méx0.7Px8 DP it 10 6 =
PLDAD  yen (n-1)x100
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) 6 (mm) Kimm) Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 mm mm ! m CarrelloA1  Carrello A2
150 220 60 - 25 100 2 2 17
200 270 10 - 50 100 2 2 21 -
300 370 210 136 50 200 3 2 27 3.0
400 470 310 235 50 100 b b 3.3 3.6
500 570 410 335 50 200 5 3 39 4.2
600 670 510 435 50 100 6 6 4.6 5.0

Nota: & disponibile un'estremita del perno della vite a ricircolo di sfere con un diametro di 8 mm, contattare HIWIN per ulteriori informazioni.

SK60 (Carrello Corto) 9 MEALEP DP
28 —
8
T 2xm-M2.6x0.45Px4 DP Hf‘» 2x0-05.5 THRU,09.5¢4.7 DP
) 64 - ‘ &%
— — L
| L i ininly/ iy i ik Sl il i \
. : @ Q9 Hed < il .
- et et et et B N B syttt -
g W 1 E=====: ——— = %}’ :;ﬂ%’;’;’:{:ﬁ - T3
X 8 s s I e 1 S - SR 5 @ .
30 15 - ,7::::::&:; e e R | R I
0 - ‘ | /ﬁ | 6
2-M2.6x0.45Px6 DP 8
SEZIONE A-A ‘ ¥ 6
(m-1)xK
L2
K]
59
185 _ 305
4-M30.5Px8 DP
PCD.AD ‘ n %A | 15—.,5»
o | ———————q 0 [l—] ([} | 155 _VsTAB
- . } . g
i 11 s ‘ 11 R
mw Loa 2
< 100 6
n-1)x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia  Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) 6 (mm) K (mm) ) . Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello S2 CarrelloS1 ~ Carrello S2
150 220 85 34 75 100 2 2 1.6 18
200 270 136 84 50 100 2 2 19 21
300 370 235 184 50 200 3 2 25 27
400 470 335 284 50 100 b 4 31 33
500 570 435 384 50 200 5 3 37 39
600 670 535 484 50 100 6 6 A L6
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8
SKe0D 200-M2.6x0.45Px6 DP gﬂ: 4-M5xD.8PxB DP
s 24m-M2.6x0.45Px4 DP 1 240-05.5 THRU,09.5¢4.7 0P
|,—.IM ‘ ) S+ & /
i i ' l
s —H g 8 = i =
A [ T ) 1SS 1
L |15 -
6 =
SEZIONE A-A G
(m-1)xK
1
T
5
LMBO5P8 D 18548
P.CD.40 1 A 15_9,
— /’I T[T T[T
T ‘g’ - i/ ‘ I-J;' IQLI _
I @ d L/ /L Tl ‘ il 84 _VisTAB
RS /A S = EmE
& - | i T [ T =
Y g
4-Méx.7P48 DP m‘ 0 6
P.LD.40 - Tn-1x100
VISTA B
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) 6 (mm) K(mm) ; Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) CarrelloA1  Carrello A2 CarrelloA1  Carrello A2
150 220 60 25 100 2 2 17
200 270 110 50 100 2 7 21
300 370 210 135 50 200 3 2 27 3.0
400 470 310 235 50 100 4 A 3.3 3.6
500 570 410 335 50 200 5 3 39 42
600 670 510 435 50 100 6 6 46 5.0
SK60D [Carrello COTtO] 5 2-M5x0.8Px8 DP
28
% 2am-M2.60.45Px4 DP L 240-05.5 THRU09.5x4.7 DP
64 5
- —
- Lf\)f,,' -
el P e
Y [N —t ;,
.30 15 —
0 -
SEZIONE A-A
4 M3OSPE_ DP
PCD.40
- ~
PR
L f@{ | RERETY
=i i A
= 2 =1
L o %\g/‘? k\?z -
f g
- MixD.TPx8 DP
VISTA B {n-1x100
i Corsa Massima (mm
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale (mm) 6 (mm) K (mm) ; o Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) Carrello S Carrello S2 CarrelloS1  Carrello $2
150 220 85 34 25 100 2 2 1.6 18
200 270 136 84 50 100 7 7 19 21
300 370 235 184 50 200 3 2 15 27
400 470 335 284 50 100 b 4 31 33
500 570 435 384 50 200 5 3 37 39
600 670 535 484 50 100 6 6 bb 46
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SK86 116
75
12 4-M2.6x0.45Px6 DP 4 4-Méx1Px12 DP
100 8 v
N S ‘ 2xm-M2.6x0.45Px4 DP i 2xn-06.6 THRU,811x6 DP
- % —=
v ]
2 o ¥ i —H- o
=) 6 #5:4 -8 ‘L
e _m
86 -
SEZIONE A-A (m-1)x200
87
7B_,_ 50
4-M5x0.8Px10 DP % 15
P.LD.70 13 A A
[ | v e
- o = JHJL —— S | [—taf e[ Sg] VSTAB
= _ = _ i s 2
l e — o — L A
f f = =
100 70 s
(n-1)x100
12
VISTA B T
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) H () ; . Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) CarrelloAl  Carrello A2 Carrello A1 Carrello A2
340 440 216.5 108.5 70 3 2 6.5 73
440 540 316.5 2085 20 b J 78 8.6
540 640 £16.5 308.5 70 5 3 9.0 98
640 740 516.5 4085 20 6 4 10.3 1.3
740 840 616.5 508.5 70 7 4 11.6 12.4
940 1040 816.5 708.5 70 9 5 13.0 13.8
Nota: & disponibile un’estremita del perno della vite a ricircolo di sfere speciale con un diametro di 10 mm, contattare HIWIN per ulteriori informazioni.
SK86 (Carrello Corto) 2
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VISTA B L2
K]
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) H (o) ; o Massa (kg)
L2 (mm) L1 (mm) CarrelloS1  Carrello S2 CarrelloS1  Carrello S2
340 440 248.5 172.5 70 3 2 6.3 71
440 540 3485 2725 20 4 3 76 8.4
540 640 4485 3725 70 5 3 8.8 9.6
640 740 548.5 4725 20 6 b 101 11
740 840 648.5 5725 70 7 b 1.4 12.2
940 1040 848.5 7725 70 9 5 12.8 13.6
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SKB6D y
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Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) H (mm) . . Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello A1 Carrello A2 CarrelloAl  Carrello A2
340 440 216.5 108.5 70 3 2 6.5 73
440 540 3165 2085 20 4 3 78 8.6
540 640 £16.5 3085 70 5 3 9.0 9.8
640 740 516.5 4085 20 6 b 10.3 1.3
740 840 616.5 508.6 70 7 4 1.6 124
940 1040 816.5 708.5 70 9 5 13.0 13.8

SK86D (Carrello Corto)
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VISTAB U
Lunghezza Rotaia Lunghezza Totale Corsa Massima (mm) H (mm) ; o Massa (kg)

L2 (mm) L1 (mm) Carrello S1 Carrello S2 Carrello S1 Carrello S2
340 440 2485 1725 70 3 2 6.3 7
440 540 3485 2725 20 4 3 76 8.4
540 640 4485 3725 70 ) 3 8.8 9.6
640 740 548.5 4725 20 6 4 101 m
740 840 648.5 5725 70 7 4 N4 12.2
940 1040 848.5 7725 70 9 b 12.8 13.6

64



HIWIN.

3.9 Alloggiamento del Motore e Flangia Adattatore Motore

3.9.1 Scelta Motore
Servomotore HIWIN Mikrosystem con drive D2T

+Peso

Potenza Motore i Selezione Flangia Freno Drive i Note
Motore (kg) SK60 SK86 (kg) (kg)
50w FRLSOS2 1] A4[] 045 F2 F3 0.58 220V
100W FRLS1I02 (1] A4 [] 06 F2 F3 0.76 220V
200W FRLS202[1[] 06 [] 1 = Fo 1.5 220V
400W FRLSA02[T[C] 06 ] 145 = Fo 1.86 i) 1.25 220V
7500 FRMSTRZCI[C] 08[] 266 - - 332 220V
TKW FRMMIKI[] 00[] 54 = Fb 6.2 220V
Servomotore HIWIN Mikrosystem con drive E1
. . +Peso
:/Iztti)r:éa Motore [Pkegs]U selezione Flangia Freenso Drive ergslo Note
SK60 SK86 (kg)
50W EM1CM052 0.45 F1 F3 0.58 220V
100W EM1CM102 0.6 F1 F3 0.76 220V
200W EM1CM202 1 = FO 15 220V
400W EM1CM402 1.45 - Fo 1.86 t1 1.25 220V
750W EM1CM752 2.66 = = 3.32 220V
TKW EM1AMIK 5.4 = Fb 6.2 220V
Servomotore Mitsubishi
; ; +Peso
:4?&2? Motore [P;fgs]o selezione Flangia Freno Drive Flfgslo Note
SK60 SK86 (kg)
50W HF-KP053 0.3 F1 F2 0.75 MR-J3S-10A 0.8 220V
100W HF-KP13 0.56 F1 F2 0.89 MR-J3S-10A 0.8 220V
200W HF-KP23 094 = Fo 1.6 MR-J3S-20A 0.8 220V
400W HF-KP43 15 - FO 21 MR-J3S-40A 1 220V
Servomotore Panasonic
: ; +Peso
;‘Ltg;za Motore [PlfgS]D Seletione Flangia Freno Drive [Plfgs]o Note
SK60 SK86 (kg)
50w MSMD5AZP1 0.32 F2 F3 0.53 MADDT1105 0.8 110V
50W MSMDbAZP1 0.32 F2 F3 0.53 MADDT1205 0.8 220V
100W MSMDO11P1 0.47 F2 F3 0.68 MADDT1107 0.8 110V
100W MSMD012P1 0.47 F2 F3 0.68 MADDT1205 0.8 220V
200W MSMD021P1 0.82 - F1 1.3 MADDT2110 11 110V
200W MSMD022P1 0.82 - F1 1.3 MADDT1207 0.8 220V
400W MSMDO41P1 1.2 = Fl 17 MADDT3120 15 110V
400W MSMD042P1 1.2 - F1 17 MADDT2210 11 220V
750W MSMD082S1 23 - Fé 31 MADDT3520 15 220V
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Servomotore Yaskawa

Motore Passo Passo Oriental Motor

* Per 'Alloggiamento del Motore e la Flangia Adattatore Motore, per i modelli SK60 e SK86 fare riferimento alle pag. 41 e 43
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3.10 Accessori Opzionali
3.10.1 Soffietto Assi versione Europea (taglie 60 e 86)

66

76

SKé0
| 53 ‘ D;Tdeen“s:oni e Pesi Assi Line:;i:(l)(t:lt :un I-(;opertura a I::‘.:Jffietto —
= %M WW I= ' [mm] [mm] [mm] [mm] kgl
— SK6005C(P)0150 5 150 220 45 1.7
L0 T SK6005C(P)0200 ] 200 210 71 21
SK6005C(P)0300 b 300 370 151 27
4x M6-18DP i SK6005C(P)0400 b 400 470 230 3.3
AN S SK6005C(P)0500 5 500 570 30 39
e o @ | @felllllNNel LT SK6005C(P)0600 b 600 670 376 4o
“l e oo | ol I N D SKe6010C(P)0150 10 150 220 45 1.7
o o | SK6010C(P)0200 10 200 270 77 21
SK6010C(P)0300 10 300 370 151 27
SK6010C(P)0400 10 400 470 230 33
SKe010C(P)0500 10 500 570 300 3.9
SK6010C(P)0600 10 600 670 376 4.8
Nota:
Le dimensioni mostrate valgono per entrambe le classi di precisione
SK86
S T Dimensioni e Pesi Assi Lineari SK86 con Copertura a Soffietto
= T r fﬂ ﬁiﬁﬂﬁﬂﬂﬂﬂﬂ‘@ - Modello Passo Vite |LO L1 Corsa Max | Peso
= . Eﬂ: - [mm] [mm] [mm] [mm] [kg]
- SK8610C(P)0340 10 340 440 174 6.3
0 SK8610C(P)0440 10 440 540 248 7.6
u SK8610C(P)0540 10 540 640 377 8.8
4x M8-280P 60 SK8610C(P)0640 10 640 740 40 10.0
— e F 0 SK8610C(P)0740 10 740 840 491 13
@ & SK8610C(P)0940 10 940 1,040 654 127
e SK8620C(P)0340 20 340 440 174 6.3
NENER ARAR SK8620C(P)0440 2 440 540 248 7.6
SK8620C(P)0540 0 540 640 327 8.8
SK8620C(P)0640 20 640 740 410 10.0
SK8620C(P)0740 20 740 840 91 1.3
SK8620C(P)0940 20 940 1,040 604 12.7
Nota
Le dimensioni mostrate valgono per entrambe le Classi di Precisione
Kit Soffietto SK60 Kit Soffietto SK86
Codice Specifica TagliaSK | Lunghezza Codice Specifica TagliaSK | Lunghezza
[mm] Lo SK [mm] Lo SK
IT07310021 Kit Soffietto SK60_150 60 150 1107310029 Kit Soffietto SKB6_340 86 340
1107310019 Kit Soffietto SK60_200 60 200 1T07310024 Kit Soffietto SK86_440 86 440
1107310003 Kit Soffietto SK60_300 60 300 1T07310025 Kit Soffietto SK86_540 86 540
IT07310018 Kit Soffietto SK60_400 60 400 1107310026 Kit Soffietto SK86_640 86 640
1107310022 Kit Soffietto SK60_500 60 500 1T07310027 Kit Soffietto SKB6_740 86 740
1107310023 Kit Soffietto SK60_600 60 600 1T07310028 Kit Soffietto SK86_940 86 940
Ciascun kit comprende
o 7 Soffietti

« 1 Piastra fissaggio (Top Table)

« 4 Viiti Soffietto (Top Table)

* 4 Viiti Soffietto (Testate Carrello)
« 4 Viiti Fissaggio (Top Table)
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3.11 Sensore Rotaia

Kit sensore
) 8 Linguetta di Supporto anglare Guida per sensori (sensor rail) e
S 42 commutazione i
‘ (CAM switch) _Tj
- o I i
< (1T 2320028) il
—%ﬁ’ Distanza di commutaziong
max. 1.5 mm
5.8
Codice Specifica Descrizione/note
1T07310163 Kit Sensore SK Include sensore NC + Supporto angolare + Viteria ?
1T07310123 SK60 CAM Switch ! Linguetta di commutazione per asse SK60
1T07310112 SK60 CAM Switch con cover in alluminio " Linguetta di commutazione per asse SK60 + cover
1T07310124 SK86 CAM Switch ! Linguetta di commutazione per asse SK86
1T07310109 SK86 CAM Switch con cover in alluminio " Linguetta di commutazione per asse SK86 + cover

1l La CAM switch non & inclusa nel kit sensore. Richiederla a parte.
2 Di colore rosso nel disegno

Modello g h i ]
SK30 28 1.8 b8 18

Interruttore 5: YAMATAKE APM-D3B1-03

3.12 Giunti

E importante che Uingombro radiale massimo del giunto tra codolo e albero-motore rientri nei limiti dettati dal foro della campana motore.

Codice Specifica Descrizione/note

45320080 SFC-010DA2-4B-8B (SK40) Giunto per motore 50W/100W
4532008N SFC-020DA2-6B-8B (SK60) Giunto per motore 50W/100W
45320076 SFC-020DA2-8B-88 (SK60D) Giunto per motore 50W/100W
4532008L SGL-40C-@8 X 014 (SK86) Giunto per motore 200W/400W
45320066 SGL-40C-P10 X P14 (SKB6D) Giunto per motore 200W/400W
453200EM SGL-45C-@12 X 014 (SK100) Giunto per motore 200W/400W

Giunti disponibili per servomotori EM1 HIWIN Italia
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Note
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HIWIN s.r.L

Via Pitagora 4,

20861 Brugherio (MB)
Tel. +39 039 2876 168
Fax +39 039 2874 373
www.hiwin.it

Tutti i diritti riservati.

Non & consentita la riproduzione
anche parziale dei contenuti riportati
in questa sede senza la previa
autorizzazione da parte nostra.

Nota:
| dati tecnici presenti in questo catalogo
possono essere modificati senza preawviso.



Viti a ricircolo di sfere Sistemi con Motori Lineari
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Assi Lineari Tavole Rotanti
per macchine utensili
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Motori lineari Tavole rotanti Azionamenti e Servomotori
e Motori coppia

HIWIN.

Taiwan Taiwan Italy
HIWIN Technologies Corp. HIWIN Mikrosystem Corp. HIWIN Sri
No. 7, Jingke Road No. 6, Jingke Central Road Via Pitagora 4

Taichung Precision Machinery Park Taichung Precision Machinery Park 20861 Brugherio (MB)
Taichung 40852, Taiwan Taichung 40852, Taiwan Phone +39 039 287 61 68
Phone +886-4-2359-4510 Phone +886-4-2355-0110 Fax  +39039 287 4373

Fax  +886-4-2359-4420 Fax  +886-4-2355-0123 info@hiwin.it

business@hiwin.tw
www. hiwin.tw

business@hiwinmikro.tw
www.hiwinmikro.tw

www. hiwin.it

Subsidiaries & R&D Centers

Germany Switzerland The China
HIWIN GmbH HIWIN Schweiz GmbH Netherlands HIWIN Corp.
Bricklesbiind 2 Eichwiesstrasse 20 HIWIN GmbH www.hiwin.cn
D-77654 Offenburg CH-8645 Jona info@hiwin.nl
Phone +49 (0) 78193278 -0 Phone +41 (0) 55 225 00 25 www.hiwin.nl Japan
Fax +49 (0)78193278-90 Fax  +41 (0) 55225 00 20 HIWIN Corp.
info@hiwin.de info@hiwin.ch Austria mail@hiwin.co.jp
www.hiwin.de www.hiwin.ch HIWIN GmbH www.hiwin.co.jp

info@hiwin.at
France Slovakia www.hiwin.at USA
HIWIN France s.a.r.l. HIWIN s.r.0., 0.z.z.0. HIWIN Corp.
20 Rue du Vieux Mladeznicka 2101 Slovenia info@hiwin.com
Bourg F-61370 SK-01701 Povazska Bystrica HIWIN GmbH www.hiwin.com
Echauffour Phone +421424 43 47 77 info@hiwin.si
Phone +33 (2) 33 34 11 15 Fax  +421 424 26 23 06 www.hiwin.si Korea
Fax  +33(2)33347379 info@hiwin.sk HIWIN Corp.
info@hiwin.fr www.hiwin.sk Hungary www.hiwin.kr
www.hiwin.fr HIWIN GmbH

Czech Republic info@hiwin.hu Singapore

Poland HIWIN s.r.0. www.hiwin.hu HIWIN Corp.
HIWIN GmbH Medkova 888/11 www.hiwin.sg

ul. Putawska 405a
PL-02-801 Warszawa
Phone +48 22 544 07 07
Fax  +48 22 544 07 08
info@hiwin.pl
www.hiwin.pl

CZ-62700 BRNO

Phone +42 05 48 528 238
Fax  +42 0548 220 223
info@hiwin.cz
www.hiwin.cz
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