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Systéme de positionnement

Axes linéaires et systémes d’axes HX

Les axes linéaires et systéemes d’axes entrent en ceuvre
dans de nombreux domaines industriels, dans le trans-
port et le positionnement de composants par exemple.
HIWIN propose des axes linéaires avec entrainement

par courroie crantée pour les applications requérant

une dynamique et une vitesse élevées. Grace au systeme
modulaire HIWIN, les axes a courroie se laissent combiner
en souplesse en systemes a deux axes ou multi-axiaux
répondant aux exigences. Pour les applications requérant
des forces d'avance et une précision élevées, des axes
linéaires HIWIN équipés de vis a billes sont disponibles.
Les axes linéaires HIWIN a entrainement par moteur
linéaire répondent aux plus hautes exigences en termes de
dynamique, de précision et de synchronisme. Grace a leur
modele compact et leur faible masse déplacée, les axes
portiques a chariot fixe HIWIN conviennent particuliere-
ment aux applications verticales.

Instruction de montage et catalogue a télécharger

Vous pouvez télécharger ici l “instruction de montage
correspondantes et le catalogue actuel au format PDF.
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Apercu des produits

1. Apercu des produits

Modules linéaires HM-B équipés d’un entrainement

par courroie crantée Page 20
O Haute vitesse
O Forte accélération
O Grandes longueurs de course
Modules linéaires HM-S équipés d’une vis a billes Page 30
O Haute précision de positionnement
O Force davance élevée
O Haute rigidité de Uentrainement
Tables linéaires HT-B équipés d’un entrainement par courroie crantée  Page 40
O Haute vitesse
O Forte accélération
O Haute rigidité et résistance aux couples de charge
grace au double guidage
Tables linéaires HT-S équipés d'une vis a billes Page 50
O Haute précision de positionnement
O Force d'avance élevée
O Haute rigidité et résistance aux couples de charge
grace au double guidage
Tables linéaires HT-L équipés d’un moteur linéaire Page 60
O Haute précision de positionnement
o Dynamique élevée
o Entrainement a faible usure
Axes portiques a chariot fixe équipés d’un entrainement
par courroie crantée Page 68

O Modele compact
O Faible masse déplacée
O Haute dynamique
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Axes doubles HD Page 78

O Deux axes a courroie HM-B reliés par arbre de transmission
o Unité entierement montée
o Confectionnable individuellement

Systemes multi-axiaux HS Page 84

O Systemes X-Y, X-Z ou X-Y-Z avec axes a courroie
O  Longueur de course individuelle
O Systeme complet prét a intégrer

Adaptateurs pour plateaux a mouvements croisés
et systemes multi-axiaux Page 120

O Assemblage flexible de deux axes ou plus
o Composants pour la construction de systémes complets et individuels
o Positionnement siir avec liaison de forme et de force

Adaptateurs pour axes de robot Page 130

O  Pour le montage de robats (égers sur les axes linéaires HT
o Connexion siire et rapide
O Jeux fournis avec matériel de fixation

Platines d'adaptation Page 134

O Adaptateur pour raccordement moteur flexible
o Transmission/transmission par courroie
o Chaine porte-cable

Accessoires Page 175

O Quincaillerie de fixation et d'adaptation
O Capteurs et cables
O Accessoires de lubrification
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Informations générales

2. Informations générales

2.1 Propriétés des modules linéaires HM

Les axes linéaires HIWIN HM sont des systemes de positionnement compacts équipés
d’un entrainement par courroie crantée ou par vis a billes. Ils sont basés sur un
guidage par rail profilé supportant de fortes contraintes et a faible usure combiné avec
un profilé en aluminium robuste et facile a monter. Grace a une course par pas milli-
métriques a choisir librement ainsi qua un grand nombre d'options (dont par exemple
la bande de recouvrement en acier, les capteurs fin de course, U'échelle linéaire et

des chariots supplémentaires de différentes tailles), il est possible d'adapter les axes
individuellement aux exigences de vos applications.

Avantages des modules linéaires HM

o Profilé en aluminium a gorges de grandes dimensions pour une fixation stable de
laxe linéaire contre le chassis machine

O Fixation stable et reproductible de la charge utile grace au chariot a alésages
taraudés et autres creux fraisés étroitement tolérancés

o Post-Lubrification confortable en toute position d'incorporation gréce aux
graisseurs sur les deux cotés

2.2 Propriétés des tables linéaires HT

Les tables lingaires HIWIN HT sont des systemes de positionnement compacts a
double guidage intégré pour une haute rigidité et une haute résistance aux couples de
charge autour de Uaxe X. Selon les exigences de Uapplication, trois types d'entrai-
nement sont disponibles : entrainement par courroie crantée pour les applications
dynamiques, entrainement par vis a billes pour les forces d‘avance élevées et entraine-
ment a moteur linéaire pour les exigences les plus élevées en termes de vitesse et de
précision. Les trois types d'entrainement présentent une course par pas millimétriques
a chaisir librement.

Avantages des tables linéaires HT
O Haute rigidité et haute résistance aux couples de charge autour de laxe X
O Double guidage HIWIN intégré

2.3 Propriétés des axes portiques a chariot fixe HC

Les axes portiques a chariot fixe HIWIN HC sont des unités linéaires flexibles avec
entrainement par courroie crantée Omega. Le bloc d'entrainement compact, qui
comprend le moteur et la transmission, est fixe, alors que le bras léger est mobile.
Grace a la structure ingénieuse du profilé en aluminium, le bras fait preuve d'une
grande rigidité a la torsion malgré son poids réduit et est par conséquent idéal pour
les applications dynamiques, et en particulier les applications verticales. La course est
librement sélectionnable au millimetre prés.

Avantages des axes portiques a chariot fixe HC
O Modeéle compact

O Haute rigidité du bras

O Faible masse déplacée

2.4 Propriétés des axes doubles HD

Les axes doubles HIWIN HD sont des modules de positionnement équipés de deux axes
a courroie de la série HM-B reliés entre eux via un arbre de transmission. La course
ainsi que U'écart entre les deux axes peuvent étre définis au millimetre. Les axes
doubles HIWIN conviennent particulierement aux applications dans lesquelles un plan
de fixation plus large ou un chariot supplémentaire sont nécessaires pour accroitre (a
capacité suivant laxe Y. Ils conviennent en outre remarquablement bien comme base
de systemes multi-axiaux.

Avantages des axes doubles HD

O Frais de conception réduits grace a des unités standardisées assorties de
possibilités de configuration flexible

O Frais de montage réduits grace a un systeme prét a intégrer

O Les capteurs fin de course peuvent étre fixés dans une gorge profilée et étre
librement positionnés

o Nombreuses options disponibles comme par exemple la bande de protection,
la position de montage flexible de Lentrainement, platines d'adaptation pour un
grands nombre de moteurs des plus grands fabricants et systémes de mesure de
course standards

o Fonctionnement trés silencieux grace a la technologie SynchMotion™
o Solide bande de recouvrement en acier fourni de série

o Nombreuses options disponibles comme par exemple la bande de protection, la
position de montage flexible de lentrainement, Platines d'adaptation pour un
grands nombre de moteurs des plus grands fabricants et systemes de mesure de
course standards
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2.5 Propriétés des systemes a deux axes HS2

Les systemes a deux axes HIWIN HSZ sont des unités flexibles permettant de position-
ner selon les axes X et Y. Laxe linéaire Y peut étre monté au choix avec un axe courroie
HM-B (module) ou HT-B (table), pour un positionnement dynamique. Les systemes &
deux axes HIWIN conviennent pour les taches de manutention en deux dimensions.

Avantages des systémes a deux axes HS2

o Course selon les deux directions axiales, par pas millimétriques, pouvant étre
chaisie librement

O Frais de montage réduits grace a un systeme complet prét a intégrer

o Enoption avec platines d'adaptation et avec chaines porte-cables

2.6 Propriétés des systemes a trois axes HS3

Les systemes a trois axes HIWIN HS3 sont des unités flexibles permettant de
positionner selon les axes X, Y et Z. La base en X est composée d'un double axe HIWIN
HD. Une table lingaire HIWIN HT-B a transmission par courroie assure un positionne-
ment dynamique en Y. Laxe portique a chariot fixe HC avec entrainement par courroie
crantée oméga et bras particulierement Léger garantit des mouvements rapides et
précis dans la direction Z.

Avantages des systémes a trois axes HS3

o Course selon les trois directions axiales, par pas millimétriques, pouvant étre
choisie librement

O Frais de montage réduits grace a un systeme complet prét a intégrer

O En option avec platines d'adaptation et avec chaines porte-cables

2.7 Propriétés des portiques linéaires HSL

Les portiques linéaires HIWIN HSL sont des unités flexibles permettant de positionner
selon les axes X et Z. La base en X est composée une table linéaire HT-B a transmis-
sion par courroie assure. L'axe de la fleche HC avec entrainement par courraie crantée
Omega et fleche particulierement légére assure un positionnement dynamique en Z.

Avantages des portiques linéaires HSL

o Course selon les deux directions axiales, par pas millimétriques, pouvant étre
choisie librement

O Frais de montage réduits grace a un systeme complet prét a intégrer

o En option avec platines d'adaptation et avec chaines porte-cables

2.8 Propriétés des adaptateurs pour plateaux a mouvements croisés et
systémes multi-axiaux

Les adaptateurs HIWIN pour plateaux a mouvements croisés et systemes multi-axiaux

permettent de combiner deux ou plusieurs axes avec flexibilité. Il est donc possible de

construire rapidement et simplement des systémes multi-axiaux individuels. Avec la

liaison de force et de forme, les forces et les couples sont transmis en sécurité. Des

douilles de centrage garantissent un assemblage précis et reproductible.

Avantages des adaptateurs

o Construction rapide et facile de systemes multi-axiaux individuels

o Transmission rigide et siire des forces

o Construction plus aisée grace aux kits standardisés avec matériel de fixation

2.9 Propriétés des adaptateurs pour les axes de robot

Les adaptateurs HIWIN pour axes de robot permettent de combiner un robot léger et un
axe linéaire HIWIN HT. IL est donc possible de construire rapidement et simplement un
systeme 7 axes. Les adaptateurs sont concus de sorte que les robots puissent égale-
ment tourner librement dans Laxe inférieur en présence d'axes avec chaine porte-cable
montée. Des douilles de centrage garantissent un assemblage précis et reproductible.

Avantages des adaptateurs

O Montage simple et rapide des robots

o Construction plus aisée grace aux kits standardisés
O Avec matériel de fixation

HX-05-6-FR-2207-K
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Informations générales

2.10 Glossaire

Précision du positionnement

La précision du positionnement décrit la dérive maximale entre la position réelle et la
position de consigne.

Sur les axes a courroie dentée HM-B, HT-B et HC-B, lexactitude du positionnement
dépend de la précision de la fabrication de la courroie dentée (pas de dent) et de la
prétension de la courroie. Ftant donné quen général, cet écart est lindaire, il peut étre
facilement mesuré et compensé au moyen d'un facteur de correction. A cet effet, le
facteur de correction est déterminé sous forme d'écart consigne/réel, multiplié par la
constante d‘avance de Laxe et enregistré dans la commande. Pour plus d'informations,
veuillez-vous adresser a HIWIN.

Répétabilité

La répétabilité indique avec quelle précision le chariot se rend sur une position
identique lorsqu'il se déplace plusieurs fois dans le méme sens. La dérive maximale
entre les positions réelles atteintes est indiquée.

Capacité de charge statique Cy

La capacité de charge statique Cy correspond a une charge statique provoguant une
déformation de 0,0001 = le diamétre de bille au point de contact soumis a la plus forte
contrainte. Elle joue un role fondamental dans e calcul des applications statigues.

Capacité de charge dynamique Cyy,

La capacité de charge dynamique Cdyn décrit la large a laquelle 90 % des guidages sur
rails profilés du méme type atteignent une espérance vie de b0 km. Elle joue un role
fondamental dans le calcul des applications statiques.

Charge utile typique
La charge utile typique sert a présélectionner la taille adaptée en se basant sur des
valeur empiriques et en tenant compte de charges combinées.

Constante d’avance
La constante d‘avance correspond a la trajectoire, en mm, que le chariot accomplit
chaque fois que Uentrainement tourne d'un tour.

Planéité

Mesure de la droiture verticale d'un mouvement sur laxe X en direction de X et de Y.
Tout décalage sur laxe Z lors du déplacement sur laxe X est considéré comme une
déviation de la planéité absolue.

Rectitude

Mesure de la droiture horizontale d'un mouvement sur Uaxe X. Tout décalage sur laxe
Y lors du déplacement sur Uaxe X est considéré comme une déviation de la droiture
absolue.

Force permanente F,
Force permanente ou force nominale que peut délivrer le moteur linéaire des axes HT-L
en fonctionnement continu (temps de fonctionnement TF = 100 %).

Pic de force F,
Le pic de force correspond a (a force maximale que peut générer un moteur linéaire
pendant environ une seconde en présence du courant de créte |,.

Courant de créte |,

Brievement appliqué pour générer le pic de force dans le cas des axes linéaires avec
moteur linéaire. La durée maximale autorisée du courant de créte est d'une seconde.
Le moteur linéaire doit ensuite retrouver sa température nominale pour que le courant
de créte puisse étre a nouveau appliqué.

2.11 Exigences visant le lieu d'implantation

O Plage de températures : entre +b °C et +40 °C
O Environnement sec

O Sans risque d'explosion

O Pasdevide

Course
On entend par course le déplacement que le chariot doit accomplir entre les deux
points de commutation des deux capteurs fin de course.

Course de réserve

La course de réserve L, correspond a la trajectoire qu'il est possible de parcourir sur
les 2 cdtés des positions finales (course 0, course max) avant que le chariot atteigne
(a position finale mécanique (0 mécanique) Lg_pecn Contre les tampons intégrés. La
course de réserve est fixée en usine pour chaque taille d'axe.

Vous trouverez la course de réserve pour chaque taille d'axe dans les sections « Di-
mensions et spécifications » de chaque type daxe.

LC_mech0

Lco
Lr

S0

Fig. 2.1 Illustration de la course de réserve (exemple : module linéaire HM-B)

LA mech0

|_r =

st

Fig. 2.7 Nlustration de la course de réserve
(exemple : axe portique a chariot fixe HC)

Lc mecro Position de chariot sur Le 0 mécanique (butée tampon caoutchouc)
Le o Position de chariot sur course 0 (point de commutateur capteur)
Position du bloc d'entrainement pour mécanigue 0
(butée tampon caoutchouc)
Lo Position du bloc d'entrainement sur course 0

(point de commutateur capteur)
Sy Point de commutation capteur sur course 0

LA_rnechD
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3. Bases de calcul

3.1 Calcul du couple d’entrainement nécessaire pour HM-B, HM-S, HT-B, HT-S
etHC
Le couple d'entrainement maximum des axes HM-B, HM-S, HT-B, HT-S et HC repose
sur les caractéristiques techniques des éléments d'entrainement (courroie crantée ou
vis a bille). Dimensionner les moteurs et la transmission en veillant a ne pas dépasser
le couple d'entrainement maximum en cours de fonctionnement. Le couple d'entraine-
ment requis se calcule selon la formule F 3.1. En principe, il convient de calculer tous
les mouvements individuels effectués par Uaxe au cours d'un cycle et de les comparer
aux valeurs limites de laxe. Pour la présélection de laxe, il suffit de calculer le couple
d'entrainement requis My a partir du déplacement avec la contrainte la plus élevée et
de e comparer au couple d'entrainement maximum de laxe.

F3.1 MA = Mdyn + Mstat+ Mévide

Le couple d'entrainement dynamique Mgy, se calcule a partir du moment d'inertie
rotatif de laxe et de la masse a déplacement translationnel.

F3.2 Jrot x a Fx dyn X I
Man= 20+ * ~1.000

Fx_dyn = [mcharge + mchariot] xa

Le couple d'entrainement statique Mg tient compte du couple d'entrainement requis
pour arréter la charge si laxe n'est pas disposé horizontalement.

F3.5 Fx stat X
M = 1.000

F36 Fxfstat = [mcharge + mchariol] X 9 Sin [A]

//

A

Fig. 3.1 Angle A

MA
Mdyn
Mstat
Mavide

J rot

a
[

|:)Ldyn

Meharge
Mehariot

P

Fx_stat

««

Couple d'entrainement nécessaire [Nm]

Couple d'entrainement dyn. [Nm] (voir la formule F 3.2)
Couple d'entrainement stat. [Nm] (voir la formule F 3.5)
Couple & vide [Nm]

(voir les caractéristiques techniques de laxe)

Moment d'inertie rotatif de laxe [kgem?]

(voir les caractéristiques techniques de Laxe,

pour HM-S/HT-S: Jig = Jyot course 0 + Jig course)
Accélération max. [m/s?]

Rayon d'action [mm] (voir la formule F 3.4)

Force d'avance dynamigue [N] (voir la formule F 3.3)

Masse déplacée en externe [kg]

Masse du chariot déplacé [kg]

(voir les caractéristiques techniques)
Constante d'avance (HM-B/HT-B) [mm];
Pas de vis (HM-S/HT-S) [mm]

Force gravitationnelle [N] (voir la formule F 3.6)
Exercée par la masse déplacée en labsence de disposi-
tion horizontale sur U'élément d'entrainement

Accélération due a la pesanteur [m/s?]
Angle de déviation de laxe linéaire par rapport a
(horizontale dans le sens de déplacement (voir Fig. 3.1)

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Bases de calcul

3.2 Calcul de la force d’avance requise pour HT-L
La force d'avance requise F, pour les applications avec tables linéaires HT-L et
entrainement @ moteur linéaire se calcule avec la formule F 3.7. Pour une conception
précise, prendre Lensemble du profil de déplacement. Les mouvements individuels et
a force effective qui en résulte sur toute la durée du cycle doivent étre calculés. La
force effective ne doit pas dépasser leffort permanent indiqué au chapitre 9. Veiller
ggalement a ne pas dépasser le pic de force pendant le cycle complet et a ne pas le
générer pendant plus d'une seconde pour des raisons thermiques. Pour présélection-
ner laxe pour une application, comparer la force d‘avance maximale requise au pic de
force maximum du moteur.
F3.7 Fv = I:)<7dyn + inslat + Fl FV
|:x_dyn
Fx_stat

R

F3.8 Meharge

Mehariot

Fx_dyn = [mcharge + mchariot] X a

a

Fi.9

=}

Fx_stat = [mcharge + mchariot] xg sin [A]

3.3 Calcul de la durée de vie

La durée de vie d'un axe linéaire est définie comme le kilométrage total parcouru
par laxe linéaire avant que les premieres fatigues du matériau apparaissent sur les
composants de Uaxe linéaire (pieces dusure exceptées).

Sur les systemes multi-axiaux HS, la durée de vie de chaque axe doit &tre calculée
séparément.

3.3.1 Point de référence de la charge
Les forces et couples dynamiques indiqués se réferent au chariot de Laxe linéaire. Le
centre de la surface du chariot est défini comme le point dattaque de la charge.

Force d'avance requise [N]

Force d'avance dynamique [N] (voir la formule F 3.8)
Force gravitationnelle [N] (voir la formule F 3.9)
Exercée par la masse déplacée en labsence de disposi-
tion horizontale sur Uélément d'entrainement

Force de déplacement chariot [N]

(voir les caractéristiques techniques de laxe)

Masse déplacée en externe [kg]

Masse du chariot déplacé [kg]

(voir les caractéristiques techniques de Laxe)
Accélération max. [m/s?]

Accélération due a la pesanteur [m/s2]
Angle de déviation de Laxe linéaire par rapport a
Uhorizontale dans le sens de déplacement (voir Fig. 3.1)

12
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3.3.2 Forces et couples contre Uaxe linéaire
Les forces et couples dynamiques maximaux indiqués pour le type daxe respectif ne
doivent pas étre dépassés en service.

L
Q_)Mx

Fig. 3.3 Iustration des forces et couples contre Uaxe portique a chariot fixe HC

HX-05-6-FR-2207-K 13



Axes linéaires et systémes d’axes HX
Bases de calcul

3.3.3 Grandeur de référence pour la durée de vie et facteur de comparaison
des contraintes

En présence d'une contrainte combinée émanant de plusieurs forces et couples,

on’ commence par calculer le facteur de comparaison des contraintes f, conformément

a la formule F 3.10. Le facteur de comparaison des sollicitations permet de calculer

la durée de vie spécifique d'une application, a partir des courbes de durée de vie

spécifiques (Fig. 3.4 a Fig. 3.11). Af, = 1, la durée de vie de référence respectivement

prédéfinie est atteinte.

F3.10 IF,| IF,| M, IM,| IM, |

v

Fydynmax deynmax deynmax Mydynmax Mzdynmax

3.3.4 Courbe de durée de vie de U'axe linéaire avec entrainement par courroie
crantée HM-B, HT-B, HC et de Uaxe linéaire avec entrainement par
moteur linéaire HT-L

30

25

0
0 5.000 10.000 15.000

L [km]
Fig. 3.4 Courbe de durée de vie de HC025B

20.000 25.000

30

25

2.0

0 15.000 30.000 45.000

L [km]
Fig. 3.6 Courbe de durée de vie de HC060B, HC080B

60.000 75.000

Af, =1, la durée de vie de référence respectivement prédéfinie est atteinte.
Pour obtenir des informations avancées, veuillez vous adresser s.v.p. @ HIWIN.

fy Facteur de comparaison des contraintes

F Force agissant dans le sens Y [N]

F, Force agissant dans le sens Z [N]

L Durée de vie nominale [N]

My Couple agissant autour de laxe X [Nm]

M, Couple agissant autour de laxe Y [Nm]

M, Couple agissant autour de laxe Z [Nm]

Fyoyomax ~ Force dynamique maximale agissant dans le sens Y [N]
Faynmax ~ Force dynamique maximale agissant dans le sens Z [N]

Mygyomex  Couple dynamique maximal agissant autour de Laxe X [Nm]
Mygyomax  Couple dynamique maximal agissant autour de Uaxe Y [Nm]
Magymax Couple dynamique maximal agissant autour de Uaxe Z [Nm]

3.0

25

20

0
0 10.000 20.000

L (km]
Fig. 3.5 Courbe de durée de vie de HC040B

30.000 40.000 50.000

3.0

25

20

15

=
“w—

1.0

0.5

0
0 20.000 40.000 60.000

L [km]
Fig. 3.7 Courbe de durée de vie de HM-B, HT-B, HT-L

80.000 100.000
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3.3.5 Courbes de durée de vie de U'axe linéaire avec entrainement par vis a
billes HM-S et HT-S

30 3.0
25

. 2,5‘
20 \ 20

1,0 1,0
T — —
0.5 0.5
0 0
0 6.000  12.000  18.000  24.000  30.000  36.000 0 7500 15000 22500  30.000  37.500  45.000
L [km] L [km]
Fig. 3.8 Courbe de durée de vie de HM040S, HT100S Fig. 3.9 Courbe de durée de vie de HM060S, HM080S, HT150S
30 3.0
25 25

1.0 1.0
05 0.5
0 0
0 10.000 20.000 30.000 40.000 50.000 0 12.500 25.000 37.500 50.000 62.500
L [km] L [km]
Fig. 3.10 Courbe de durée de vie de HM120S, HT200S Fig. 3.11 Courbe de durée de vie de HT250S

Af, =1, a durée de vie de référence respectivement prédéfinie est atteinte.
Pour obtenir des informations avancées, veuillez vous adresser s.v.p. @ HIWIN.
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Bases de calcul

3.4 Calcul de Uespacement des appuis

Dans lidéal, les axes linéaires doivent étre montés sur une surface continue, stable
et plane. Si cela n'est pas possible et que Laxe linéaire est monté en porte-a-faux,

il convient de tenir compte de Uespacement des appuis L autorisé en fonction de a
force Fy et F;, conformément aux diagrammes suivants. Pour plus d'informations sur
a fixation de Uaxe linéaire, veuillez vous référer au manuel de montage disponible sur
www.hiwin.de.

3.4.1 Espacement maximal des appuis du module linéaire avec entrainement
par courroie crantée HM-B dans le cas d’une application en porte-a-faux

Position de 'axe a U'horizontale :

I I

]

[ [N L \:’ <—Fy
Lsup T Lsup

3.000

2.500 \
2.000 \
1.500 \

F2IN]

\HMOADB \ HMDG0B \, HMOB0B HM1208
1.000 \ i |
500 ‘
0 \\\\¢ |
500 1.000 1,500 2.000 2500 3.000
Lsyp[mm]

Fig. 3.12 HM-B : Espacement maximal des appuis Lgyp en fonction de la force F,

3.4.2 Espacement maximal des appuis du module linéaire avec entrainement
par vis a billes HM-S dans le cas d’une application en porte-a-faux

Position de 'axe a U'horizontale :

DT Lsup T

3.000 \ |
2.500

- K

e

T ] -—F
Lsup

2.000 \\
= 150
- \HMUA[]S\HMllb[]S HMO080S HM120S
1.000 \ \ i
o0l \\\
0 T —— \+ ;
500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000
Lsup[mm]

Fig. 3.14 HM-S : Espacement maximal des appuis Lsyp en fonction de la force F,

Position de laxe a la verticale :

\_lT Lsup T

3.000
2500 \
2.000 \

= 1500 \

i

I
Lsup |

= \HMO4DB \ HMO60B "\, HMOADB HM120B
1.000 \ i |
500 !
s i, e
500 1.000 1500 2.000 2,500 3.000
Lsyp[mm]

Fig. 3.13 HM-B : Espacement maximal des appuis Lsyp en fonction de la force F,

Position de laxe a la verticale :

\_lT Lsup T

3.000

2.500 \
2.000 \
1.500 \

o

L1
Lsup ‘

= HM040S HM060S HM080S HM120S
1.000 \\ \\ :
500 -
N
500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000
Lsup[mm]

Fig. 3.10 HM-S : Espacement maximal des appuis Lsyp en fonction de la force F,
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3.4.3 Espacement maximal des appuis des tables linéaires HT-B, HT-S, HT-L
dans le cas d’une application en porte-a-faux

Position de 'axe a U'horizontale :
‘ Lsup T

3.000 \
2500 \
2.000 \ \
= 150 A\
- \ HT15[]\1T2[][]

1.000 \ \

5004 HT100 \\‘ ~_

0 —

500 1.000 1500 2.000
Lsup[mm]

" ik

[ <—Fy
lsp |

HTZ50

2.500 3.000

Fig. 3.16 HT : Espacement maximal des appuis Lgyp en fonction de la force F,

Position de axe a la verticale :
"

Lsup T Lsup

3.000 \ \
2500 ‘ \
2.000

= 1500 \ |

- \HT1[][] \HT15[] HT200  HT250
1.000 \ \ ‘ i

500 \\ \\ l

0 S~ SN~ ‘ |

500 1.000 1500 2000 2500 3.000 3500 4000 4500 5.000

Lstp[mm]

Fig. 3.17 HT : Espacement maximal des appuis Lsyp en fonction de la force F,

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Sélection du produit

4. Sélection du produit

4.1 Axes linéaires

Axes linéaires de positionnement.

Tableau 4.1 Schéma pour choisir le produit

Elément d'entrainement | Propriétés typiques Charge | Force Couple | Vitesse de Course | Répétabilité?) | Axe Page
utile d'avance | max. déplacement | max.” | [mm]
typique | maximale | M, [Nm] | [m/s] [mm]
[kg] [N]
Module avec courroie O Haute vitesse 10 300 8 50 3.000 [=0,05 HMO40B | Page 22
crantée O  Forte accélération
O Grandes longueurs de course 25 882 Al 5,0 5700 | £0,05 HMO6O0B | Page 24
60 1.235 48 5,0 5.600 | £0,05 HMO80B | Page 26
120 4000 123 5,0 5500 | £0,05 HM120B | Page 28
Module avec entraine- | © Haute précision de 10 976 12 05 1.200 |+0,02 HMO040S | Page 32
ment par vis a billes positionnement
o e 25 2.449 28 0.8 2.950 | £0,02 HMO60S | Page 34
O Haute rigidité de 60 |318 67 |10 4050 |£002 HMO8OS | Page 36
(entrainement
120 6.463 155 1,6 b.400 | £0,02 HM120S | Page 38
Table avec courroie O Haute vitesse 40 813 93 50 5.600 [+0,05 HT100B | Page 42
crantée O Forte accélération
o Grandes longueurs de course 80 1.300 246 5,0 5550 | £0,05 HT150B | Page 44
o ['ja“the resistance aux couples | 159 |3 0pg 852 |50 5500 | £005 HT2008 | Page 46
e charge
250 4500 1.496 5,0 5500 | £0,05 HT250B | Page 48
Table avec entrainement | © Haute précision de 40 2.449 139 0.8 3.000 [+0,02 HT100S | Page 52
par vis a billes positionnement
o e 80 3.186 341 1,0 b.150 | £0,02 HT150S | Page b4
O Hauterigidité de tentrainement |59 13507 1013 |15 5050 | £0,02 HT200S | Page 56
O Haute résistance aux couples
de charge 250 5.300 1.750 1.6 5000 | 0,02 HT250S | Page 58
Table avec moteur O Haute précision de 80 8653 201 50 5.450 | £0,005 HT150L | Page 62
linéaire positionnement
©  Dynamique élevée 150 |15309 m 5.0 5400 | +0,005 HT200L | Page 64
O Entrainement a faible usure
O brandes longuewrs tecourse —focy — flgg® 1249 |0 54500 [+0005 | HT250L | Page 66
Axe portique a chariot | © Haute vitesse 2 241 3 50 3009 | +0,06 HCO025B | Page 70
fixe O Modele compact 5
o Faible masse déplacée 8 404 10 5.[] 500 de U,UB HC040B Page 72
16 983 33 5,0 8009 | +0,05 HC060B | Page 74
30 1.310 66 5,0 1.2009 | +0,05 HCO80B | Page 76
Axe double avec courroie | © Haute résistance aux couples 25 450 - 50 3.000 |00 HD1 Page 80
crantée de charge
o Large plan de fixation 63 1.323 - 5,0 5700 | £0,10 HD2 Page 81
O Mouementsynchrone desaxes | 150|157 |- 50 5400 | £0,10 HD3  |Pages?
300 4.385 - 5,0 500 | £0,10 HD4 Page 83

U e cas échéant restrictions dues a la chaine porte-cable et/ou au systéme de mesure de course. Plus grandes courses sur demande

2 Répétabilité en fonction du systéme de mesure de course choisi (voir Chapitre 17 & partir de la Page 131)

3 Pic de force de lentrainement

4 HT250LA33C : 5.200 mm

9 S'applique a une position de montage a la verticale ; course max. pour position de montage a Uhorizontale voir Chapitre 10
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4.2 Systemes multi-axiaux
Systemes d'axes, pour positionnement suivant deux ou trois axes.

Tableau 4.2 Schéma pour choisir le produit

Systeme Propriétés typiques Charge utile typique | Vitesse de Base Volume de travail | Axe Page
[kgl déplacement max. [mm]
[m/s]
Systémes a deux axes o Mouvements bidimen- b 3.0 X: HD1 X:3.000 HS21-D-M Page 86
sionnels Y: HMO40B |Y:1.300
O Systéme compact 20 X:3 X:HD1  |X:3.000 HS21-DT | Page 88
O Grand volume de travail Y:5. Y- HT100B |Y:1.300
12 50 X: HD2 X:5.000 HS22-D-M Page 90
Y: HM060B |Y:1.700
40 50 X: HD2 X:5.000 HS22-D-T Page 92
Y:HT150B | Y:1.700
30 50 X: HD3 X:5.000 HS23-D-M Page 94
Y: HMOBOB |Y:1.600
80 50 X: HD3 X:5.000 HS23-D-T Page 96
Y HT200B |Y:1.600
130 50 X: HD4 X:5.000 HS24-D-T Page 98
Y. HT250B | Y:1.400
Systemes a trois axes O Mouvements tridimen- Vi X:3.0 X: HD1 X:3.000 HS31-D-T-C | Page 102
sionnels Y:50 Y:HT100B |Y:1.300
O Systeme compact 1:30 Z:HC025B | Z: 300
O Grand volume de travail | g X:50 X:HDZ | X:5.000 HS32-D-T-C | Page 104
Y:50 Y:HT150B |Y:1.650
1:30 Z:HC040B | Z: 500
16 20 X:HD3 X:5.000 HS33-D-T-C | Page 106
Y:HT200B | Y:1.550
Z:HC060B | Z: 800
30 5,0 X: HD4 X:5.000 HS34-D-T-C | Page 108
Y- HT250B | Y:1.400
Z:HCO80B | Z:1.200
Portail linéaire O Mouvements bidimen- Vi X:5,0 X:HT100B | X:5.000 HSL1-T-C Page 112
sionnels 1:30 £:HC025B | Z: 300
O Systéme compact 8 X:50 X:HT1508  |X:5.000 HSL2-T-C | Page 114
O Grand volume de travail 7:30 7-HCO4OB | Z: 500
16 5,0 X:HT2008 | X:5.000 HSL3-T-C Page 116
Z:HC060B | Z: 800
30 5,0 X:HT250B | X:5.000 HSL4-T-C Page 118
Z:HCO80B | Z:1.200
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Modules linéaires HM-B

5. Modules linéaires HM-B

5.1 Propriétés des modules linéaires HM-B équipés d’un entrainement par
courroie crantée

Les axes linéaires HIWIN a entrainement par courroie crantée sont des modules de

positionnement compacts et d'un emploi flexible. ILs conviennent spécialement aux

applications requérant une haute dynamique et des vitesses élevées. En outre, ces

axes linéaires permettent de réaliser de longs déplacements.

Guidage sur rail profilé

Les guidages sur rail profilé HIWIN de haute
qualité permettent de communiguer les
forces et couples de manigre sire du chariot
au profilé axial. Par chariot entrent en ceuvre
deux patins guidées sur rail profilé de haute
précision. La technologie SynchMotion™
avec chaine a billes veille en plus, sur les
tailles HM060B, HMO80B et HM1208B, a un
bon synchronisme et a des déplacements
trés silencieux.

Courroie crantée

La courroie crantée dotée de profils
modernes haute performance (forme HTD)
et d'armatures acier renforcées permet de
transmettre des forces élevées et offre en
méme temps une haute sécurité contre le
déraillement.

Chariot

Les modules HIWIN a courroie crantée sont
disponibles en trois longueurs de chariot
différente, suivant (a taille et les dimensions
de la charge a transporter. Pour garantir

un alignement idéal et reproductible de la
structure de raccordement, chaque alésage
taraudé comporte un alésage dajustage
supplémentaire via lequel la charge utile
peut &tre immobilisée a Laide de douilles
de centrage. Vous trouverez les douilles de
centrage adaptées a la Page 176.

Raccordement de Uentrainement

Grace a Larchitecture symétrique, Uaxe HIWIN
a courroie crantée permet de monter des
moteurs et transmissions sur les quatre
cotés des blocs d'entrainement.

Des fusées d'arbre supplémentaires
disponibles comme accessoire (voir Page.
181) permettent de positionner d‘autres
entrainements et prises de force en des
endroits quelconques.

Bande de recouvrement

La bande de recouvrement en acier empéche
les souillures et la poussiere de pénétrer

a Uintérieur de Uaxe. En outre, la bande de
recouvrement permet de mettre les axes en
ceuvre dans les zones présentant des corps
gtrangers grossiers, a arétes vives ou tres
chauds. Les bandeaux magnétiques intégrés
dans e profil d'axe maintiennent le ruban
de maniére slire en position et accroissent
(effet étanchéisant.

Lubrification

Pour entretenir confortablement axe linéaire
un graisseur a été monté, pour chaque point
de lubrification respectif, a gauche et a droite
du chariot. De la sorte, laccessibilité pour
regraisser demeure toujours optimale méme
en présence de conditions d'incorporation
difficiles.

~b
~
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5.2 Code de commande pour les modules linéaires HM-B

060 155 [0 0755 000

Module linéaire HIWIN \— Espacement entre deux chariots [mm] :
(000 : Un seul chariot)

Taille (largeur de profilé) :

040: 40mm Longueur de chariot:

060: 60mm E: Extra-court?

080: B80mm S: Court

120: 120mm M: Moyen

Type d'entrainement : L: Long

B:  Entrainement par courroie crantée Longueur de course [mm]
Constante d'avance [mm/tr] : Bande de recouvrement :

111: HMO40B N: Sans bande de recouvrement
155:  HM060B C: Avec bande de recouvrement en acier
190: HMO80B

288: HM120B

Suite code de commande pour les modules linéaires HM-B

F N B R A oets
Capteur fin de course d'axe®: \— Transmission ¥

N:  Sans capteur fin de course

Type de flasque?
A: 7 xcontact de repos, cable 100 mm, connecteur P .q R
B: 2xcontact de travail, cable 100 mm, connecteur Interface d'entrainement?:
C: 2xcontact de repos, cable de 4 m a extrémité ouverte N: Sans

N L R
D: 2xcontact de travail, cable de 5m a extrémité ouverte L: Agauche
. ) R: Adroite
Courroie crantée:
N:  Courroie standard

Systéme de mesure de course en option:
N: Sans systeme de mesure de course

A: HIWIN MAGIC, analogique, 1Vpp sin/cos
D: HIWIN MAGIC, numérique, TTL5V

" Informations détaillées au chapitre 17 & partir de la Page 131 ou dans la notice de montage « HIWIN MAGIC Distance Measuring Systems »
Ui aucune interface dentrainement n'est sélectionnée, e code de commande prend fin aprés ce chiffre
3 Vous trouverez toutes les types de flasques au Tableau 18.1 & partir de la Page 135
Si-aucun transmission n'est sélectionné, le code de commande prend fin aprés ce chiffre
Vous trouverez des transmissions adaptées aux axes HIWIN & la Section 18.1.4.5 & partir de la Page 155
% Commutateurs de référence supplémentaires sur demande
8 Disponible uniquement pour HMO40B
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5.3 Dimensions et spécifications HM040B
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Tableau b.1 Dimensions HM040B

Version sans bande de protection

Version avec bande de protection

Type de chariot Type de chariot

E S M L S M L
Longueur totale de chariot L, [mm] | 105 150 185 255 230 265 335
Déflecteur de bande A [mm] - - - - 40 40 40
Espacement des capteurs B [mm] 23 24 24 24 b4 04 64
Espacement des capteurs C [mm] 23 9 b 114 49 84 154
Longueur de course max. Lsy [mm] 3.000 3.000 3.000 3.000 3.000 3.000 3.000
Longueur totale Ly [mm] li=lg+249 L=Llg+29% L=Llg+329 L=Llg+399 |L=Llg+374 Li=Llg+409 Ly=Lg+479
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Tableau 5.2 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot

E S M L
Fyaymax " [N] | 665 963
Faynmax " IN] | 665 963
deynmax [Nm] ) 8
Myaynmax [INM] | 4 3 52 85
Magyomax INM] | 4 % 52 85
22 [mm] 34,1

U La force ne doit agir que sans couple
2 Arate supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 5.3 Données techniques générales Tableau 5.4 Guidage

Répétabilité [mm] +(,05 Type de chariot E | Type de chariot S/M/L
Force d’avance max. Fy_pax [N] 300 Type de guidage MGN15H MGN15C
Vitesse max. [m/s] b Capacité de charge statique Co [N] | 9.110 5.590
Accélération max. [m/s2] 30 Cité de charge dynamique Cqyy [N] | 6.370 4.610
Couple d’entrainement max. My_max [Nm] b

Charge utile typique [kg] 10,0

Longueur totale maximale [mm] 3.479 Tableau .5 Entrainement

Moment d’inertie géométrique du section transversale | 117.795 > —

de profilé I [mm¢] Elément d’entrainement B15HTD3
Moment d'inertie géométrique du section transversale | 122.922 Constante d'avance [mm/tr] {1l

de profilé |, [mm‘] Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 35,33

1 Type de chariot E: 4 kg

3120

300

200 N

2%0 ~

Fx_max [N]

240

220

200

0 1,0 20 30 40
v[m/s]

50 6,0

Fig. 5.1 Force d"avance max. Fy_nax €n fonction de la vitesse d’axe v

Law [mm]

(00000 120 140 140 A0

0k

005 ] 9

2kg

— 010 N\ |

£ N kg

= \

015 bkg

F2 |

M Ree e "

Law Law
- ‘ 10kg

Fig. b.2 Fléchissement w sur a longueur d’axe Ly non soutenue sous

la charge utile F,

Tableau 5.6 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

E2 g2 M2 L2 52 M2 L2
Masse du chariot [kg] 0.23 0,33 038 0,50 037 0,43 0,54
Masse si course 0 [kg] 1,18 1,42 1,58 1.9 1,72 1,89 222
Masse par métre de course [kg/m] 3,02 3,04
Jror. " [kgem?] 034 0,34
Couple a vide si course 0 [Nm] 015 018 0.2

1 Moment d'inertie rotationnel
2 Type de chariot

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Modules linéaires HM-B

5.4 Dimensions et spécifications HM060B
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Tableau .7 Dimensions HM060B

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S  Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Longueur totale de chariot L, [mm] 180 230 330 260 310 410
Déflecteur de bande A [mm] - — - 40 40 40
Espacement des capteurs B [mm] 25 25 25 65 6b 6b
Espacement des capteurs C [mm] 40 90 190 80 130 230
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.704 b.6b4 b.bb4 b.624 b.b74 b.474
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgr + 376 Ly = Lgr + 426 Ly = Lgr + 526 Ly = Lgr + 456 Ly = Lsy + 506 Ly = Lsy + 606
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Tableau 5.8 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot S | Type de chariot M | Type de chariot L
EryaeU[N] 2152
Fagynmax " [N] 2.616
Mygynmax INm] | 21
Myaynmax INmI | 98 164 294
Mzdynmax [INm1 | 81 135 242
22 [mm] 456

1 La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 5.9 Données techniques générales Tableau 5.10 Guidage
Répétabilité [mm] +(,05 Type de guidage (QEH15CA
Force d’avance max. Fy_max [N] 882 Capacité de charge statique C [N] 16.280
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cgy, [N] 12.530
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. My_pax [Nm] 22
Charge utile typique [kg] 25
imatal)
Longueur totale maximale [mm] 6.080 Tableau 5.1 Entrainement
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 507.521 v —
de profilé I, [mmé] Elément d’entrainement B25HTDS
Moment d'inertie géométrigue du section transversale | 625.920 Constante d'avance [mm/tr] 195
de profilé |, [mm‘] Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 49,34
1 Axes plus longs sur demande
1.000 LAw[mm]
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000
900 \ 0 . . ‘ . . .
_ 0 0.1 Okg
E 700 \ 02 kg
= ,
= N = 03
600 S— E oy ALY
— = \ 15kg
500 0,51 -
0 |F2 20kg
400 ' —
0 W0 20 30 40 50 40 g T e e kg
v[m/s] 08 \

Fig. 5.3 Force d"avance max. Fy_nax en fonction de la vitesse d’axe v

Fig. b.4 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,

Tableau 5.1 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L
Masse du chariot [kg] 0.81 096 1,25 0,89 1,03 132
Masse si course 0 [kg] 3,50 392 477 4,05 447 5,32
Masse par métre de course [kg/m] 5,47 5,51
Jror. " [kgem?] 192 1,92
Couple a vide si course 0 [Nm] 0,47 0,80

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Modules linéaires HM-B

5.5 Dimensions et spécifications HM080B
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Tableau 5.13 Dimensions HM080B

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Longueur totale de chariot L, [mm] 245 33b 425 335 425 515
Déflecteur de bande A [mm] — - — 45 45 45
Espacement des capteurs B [mm] 23 23 23 68 68 68
Espacement des capteurs C [mm] 113 203 293 158 248 338
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.633 b.5h43 b.4h3 b.h43 b.4h3 5.363
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgy + 487 Ly = Lgy + 677 Ly = Lgy + 667 Ly = Lgy + 677 Ly = Lgy + 667 Ly = Lgy + 757
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Tableau b.14 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot S | Type de chariot M | Type de chariot L
EryaeU[N] 3.855
Fagynmax " [N] 6.264
deynmax [Nm] 48
Myaynmax INmI | 275 492 708
Magynmax INM1 | 220 393 567
22 [mm] h3.4

1 La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 5.15 Données techniques générales Tableau b.16 Guidage
Répétabilité [mm] +(,05 Type de guidage (QHH20CA
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.235 Capacité de charge statique Cq [N] 33.860
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cgy, [N] 30.000
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. My_pax [Nm] 37
Charge utile typique [kg] 60
Longueur totale maximale " [mm] 6.120 Tableau 5.17 Entrainement
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 1.522.057 — —
de profilé I, [mmé] Elément d’entrainement B3bHTDH
Moment d'inertie géométrigue du section transversale | 2.081.321 Constante d'avance [mm/tr] 190
de profilé |, [mm‘] Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 60,48
1 Axes plus longs sur demande
1.300 LA [mm]
1200 N\ 0 500 1.000 1500 2000 2500 3.000 3.500 4.000
AN T —— |
SR
E. 00 N B Ez 10kg
800 \\‘ § []'g. 20kg
70 T 1:[1- i | o
600 ‘ ] Dﬁﬂ—%ﬂ kg
0 10 20 30 40 5,0 6,0 " Law Law 50kg
vIm/s] 14 \ \

Fig. 5.5 Force d"avance max. Fy_nax en fonction de la vitesse d’axe v

Fig. 5.6 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,

Tableau 5.18 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L
Masse du chariot [kg] 1,5 1,97 2,38 170 212 2.54
Masse si course 0 [kg] 7,38 8,70 10,02 8,48 9,80 1,12
Masse par métre de course [kg/m] 9,86 9.92
Jror. " [kgem?] 6,03 6,03
Couple a vide si course 0 [Nm] 1,20 1,30

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Modules linéaires HM-B

5.6 Dimensions et spécifications HM120B
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Tableau 5.19 Dimensions HM120B

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Longueur totale de chariot L, [mm] 306 415 580 425 53b 700
Déflecteur de bande A [mm] - = - 60 60 60
Espacement des capteurs B [mm] 75 715 75 1315 1315 1315
Espacement des capteurs C [mm] 166,5 276,5 4415 26,5 336.5 501,
Longueur de course max. Lsy [mm] 5531 b.421 b.256 b.411 5.301 5.136
Longueur totale Ly [mm] Ly = Ly + 689 Ly = Lsy + 799 Ly = Lgy + 964 Ly = Lsy + 809 Ly =Lgy + 919 Ly = Lgy + 1.084
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Tableau 5.20 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot S | Type de chariot M | Type de chariot L
I:ydynmax” [N] 12.165
Fayoma [Nl | 12165
Mygynmax INM] | 123
Mysynmax [Nm] | 900 1569 2573
Mzdynmax [Nm] 900 1.569 2.573
2% [mm] 711

1 La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau b.21 Données techniques générales Tableau b.27 Guidage
Répétabilité [mm] +(,05 Type de guidage (QHW30CC
Force d’avance max. Fy_max [N] 4,000 Capacité de charge statique C [N] 66.340
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cgy, [N] 58.260
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. My_pax [Nm] 183
Charge utile typique [kg] 120
iara )
Longueur totale maximale [mm] 6.220 Tableau .23 Entrainement
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 6.791.541 v —
de profilé I, [mmé] Elément d’entrainement B6OHTDS
Moment d'inertie géométrigue du section transversale | 9.553.626 Constante d'avance [mm/tr] 288
de profilé |, [mm‘] Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 91,67
1 Axes plus longs sur demande
4500 LAw [mm]
0 1.000 2.000 3.000 4.000 5.000 6.000
4,000 0 ' : ‘ : ' '
0.2
= 350 N\ 041
é \ 0.6 Okg
| \
<= 3.000 e = 081 20kg
\\ £ 11
= i0kg
2500 — 121
141 in 60kg
2.000 1,6 m " . 80kg
0 10 20 30 60 5.0 60 184 PSP 100kg
v[m/s] 20 |

Fig. 5.7 Force d"avance max. Fy_nax en fonction de la vitesse d’axe v

Fig. .8 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous

la charge utile F,

Tableau b.24 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L
Masse du chariot [kg] 5,29 6,08 7.79 5,81 6,59 8,30
Masse si course 0 [kg] 23,44 26,63 3175 26,60 29,80 34,94
Masse par métre de course [kg/m] 2077 20,86
Jor. " [kgem?] 42,42 42,42
Couple a vide si course 0 [Nm] 310 3.50

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Modules linéaires HM-S

6. Modules linéaires HM-S

6.1 Propriétés des modules linéaires HM-S équipés d’une vis a billes

Les axes linéaires HIWIN a entrainement par vis a billes sont des modules de
positionnement compacts et d'un emploi flexible. Ils conviennent particulierement
aux applications dans lesquelles des charges élevées doivent &tre déplacées avec une

haute précision.

Guidage sur rail profilé

Les guidages sur rail profilé HIWIN de haute
qualité permettent de communiguer les
forces et couples de manigre sire du chariot
au profilé axial. Par chariot entrent en ceuvre
deux patins guidées sur rail profilé de haute
précision. La technologie SynchMotion™
avec chaine a billes veille en plus, sur les
tailles HM060S, HMO80S et HM120S, & un
bon synchronisme et a des déplacements
trés silencieux.

Vis a billes

Les vis a billes intégrées HIWIN veillent a
une haute précision du pas et a une rigidité
élevée pour que le positionnement soit pré-
cis. Différents pas de vis adaptés a chaque
taille sont disponibles afin de pouvoir remplir
de facon optimale les exigences liées a la
force d'avance et a la dynamique.

Chariot

Les modules HIWIN 3 axe a vis sont
disponibles en deux longueurs de chariot
différente, suivant (a taille et les dimensions
de la charge a transporter. Pour garantir

un alignement idéal et reproductible de la
structure de raccordement, chague alésage
taraudé comporte un alésage d‘ajustage
supplémentaire via lequel la charge utile
peut étre immobilisée a laide de douilles
de centrage. Vous trouverez les douilles de
centrage adaptées a la Page 176.

Palier de vis

Raccordement au moteur et transmission par courroie

Une structure en plusieurs parties de ladaptation moteur/transmission
crée une interface d'entrainement extrémement flexible pour

monter la technique d'entrainement rapportée et pour la

convertir. En option, une transmission primaire

par courroie permet de monter le moteur

tourné a 180°, ce qui réduit

nettement la longueur totale.

Bande de recouvrement

La bande de recouvrement en acier empéche
les souillures et la poussiere de pénétrer

a lintérieur de Uaxe. En outre, la bande de
recouvrement permet de mettre les axes en
ceuvre dans les zones présentant des corps
gtrangers grossiers, a arétes vives ou tres
chauds. Les bandeaux magnétiques intégrés
dans le profil d'axe maintiennent le ruban
de manigre sire en position et accroissent
(effet étanchéisant.

Lubrification

Pour entretenir confortablement laxe linéaire

un graisseur a été monté, pour chague point

de lubrification respectif, a gauche et a droite ~ ——p
du chariot. De la sorte, laccessibilité pour — —
regraisser demeure toujours optimale méme

en présence de conditions d'incorporation

difficiles.

Dans les applications assorties de longues courses de déplacement et d'une haute
vitesse, la vitesse critique de la vis est rapidement atteinte, de sorte qu’un palier de
vis supplémentaire est nécessaire pour empécher la vis d'entrer en oscillation. Dans
les axes a vis HIWIN, jusqu’a trois appuis de vis suiveurs peuvent étre intégrés sur
chaque coté du chariot. Cela permet un déplacement a la pleine vitesse méme en
présence de longues courses.
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HIWIN.

6.2 Code de commande pour les modules linéaires HM-S

060 010 C 0755 000
Module linéaire HIWIN L Espacement entre deux chariots [mm] :
Taille (largeur de profilé) : 100 Unseut chriof
040: 40mm Longueur de chariot:
060: 60mm S: Court
080: 80mm L: Long
120 120mm Longueur de course [mm]
Ty.pe d eqtr§|n§ment : Bande de recouvrement :
S: Visabilles C: Avec bande de recouvrement en acier

Pas de vis [mm] : N:  Sans protection
005/010: HMO40S
005/010/016:  HM060S
005/010/020:  HM080S
010/020/032: HM120S

Suite code de commande pour les modules linéaires HM-S

IF v I ¢ B

Capteur fin de course d'axe4 : Type de flasque du moteur?

N Sans capteur fin de course Interface d'entrainement? :

A: 7 xcontact de repos, cable de 100 mm, connecteur N: dunl) NS LR A B
B: 2 xcontact de travail, cable de 100 mm, connecteur 5 ; Droite

C: 2xcontact de repos, cable de 4 m a extrémité ouverte L-' A gauche

D: 2xcontact de travail, cable de bm a extrémité ouverte R.- A droite

Palier de vis : A: Enhaut

N:  Sans appui de vis B: Enbas

1 Un appu devis par coté (HMO60/080/120) Systéme de mesure de course en option:
2. Deux appuis de vis par coté (HM060/080/120) N: Sans systeme de mesure de course

3. Trois appuis de vis par cdté (HM060/080/120) A: HIWIN MAGIC, analogique, 1 Ve sin/cos
4+ Quatre appuis de vis par coté (HM120) D- HIWIN MAGIC'numérique'TTLBV

" Informations détaillées au chapitre 17 & partir de la Page 131 ou dans la notice de montage « HIWIN MAGIC Distance Measuring Systems »
2 Si aucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin aprés ce chiffre
3Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.13 & partir de la Page 160
Si-aucun type de flasque n'est choisi, le code de commande prend fin apres ce chiffre
%) Commutateurs de référence supplémentaires sur demande
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Modules linéaires HM-S

6.3 Dimensions et spécifications HM040S
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Tableau 6.1 Dimensions HM040S

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Longueur totale de chariot L [mm] 175 245 255 325
Déflecteur de bande A [mm] - - 40 40
Espacement des capteurs B [mm] 335 335 83,5 835
Espacement des capteurs C [mm] 425 1125 92,5 1625
Boitier de bridage D [mm] - - 10 10
Position finale si zéro mécanique E[mm] | 38 48
Position finale si zéro mécanique F [mm] | 20 30
Longueur de course max. Lsy [mm] 1.231 1.161 1131 1.061
Longueur totale Ly [mm] Ly = Ly + 253 Ly = Ly + 323 Ly = Ly + 353 Ly = Lgy + 423
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Tableau 6.2 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot S Type de chariot L
I:ydynma)(" [N] 1.438
deynmax" [N] 1.438
deynmax [Nm] 12
Myaynmax INmI | 80 130
Mzdynmax [INm1 | 80 130
22 [mm] 39,6

! La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage
Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 6.3 Données techniques générales

Tableau 6.5 Entrainement

Répétabilité [mm] +0,02 Pas de vis
Accélération max. [m/s?] 15 5mm  10mm
Charge utile typique [kg] 10 Diamétre de vis [mm] 12
Longueur totale maximale [mm] 1.484 Jeu axial [mm] 0,02
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 111.032 Force d’avance max. Fy_max [N] 976 792
de profilé |, [mm] Vitesse max. [m/s] 025 050
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 116.769 Couple d’entrainement max. My may [Nm] 098 146
de profilé I, [mm¢] — —

Capacité de charge statique vis  billes Co [N] 8.800  6.500
Tebleay 6.4 Guidage Capacité de charge dynamigue vis a billes Cyy, [N] 5300 4.300
Type de guidage MGN15C
Capacité de charge statique Cq [N] 5.590
Cité de charge dynamique Cyyy [N] 4.610

3.500 Law [mm]

0SA |

200 400 600 800 1.000 1200 1.400
Lst[mm]
SA - AVparcoté

Fig. 6.1 Couple critique n sur la longueur de course axe Lgy
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Fig. 6.2 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,

Tableau 6.6 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Pas de vis [mm] 5 10 10 5 10 5 10
Masse du chariot [kg] 0,43 0,43 0,55 0,48 0,48 0,60 0,60
Masse si course 0 [kg] 1,49 1,49 1,86 1.91 1.9 2.28 2,28
Masse par métre de course [kg/m] 3,61 3,63
Jror. " si course 0 [kgem?] 0,07 0,07 0,08 0,08 0,08 0,09 0,09
Jiot.V par métre de course [kgcm?/m] 0,16 0,16
Couple a vide si course 0 [Nm] 015 0,20

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K

33



Axes linéaires et systémes d’axes HX

Modules linéaires HM-S

6.4 Dimensions et spécifications HM060S
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Tableau 6.7 Dimensions HM060S

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Longueur totale de chariot L [mm] 220 320 300 400
Déflecteur de bande A [mm] - - 40 40
Espacement des capteurs B [mm] 3b 3b 86 86
Espacement des capteurs C [mm] 98 198 149 249
Boitier de bridage D [mm] - - 11 11
Position finale si zéro mécanique E [mm] | 50 61
Position finale si zéro mécanique F [mm] | 25 36
Longueur de course max. Lsy [mm] 2.961 2.861 2.859 2.759
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgy + 325 Ly = Ly + 425 Ly = Ly + 427 Ly = Lg + 527
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Tableau 6.8 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot S Type de chariot L
EyaeU[N] 2.896
Fagynmax " [N] 3.628
Myaynmax [INM] | 28
Myaynmax INmI | 240 A
Madynmax INM] | 191 336
22 [mm] b7k

! La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 6.9 Données techniques générales

Tableau 6.11 Entrainement

Répétabilité [mm] +0,02 Pas de vis
Accélération max. [m/s?] 15 5mm 10mm 16mm
Charge utile typique [kg] 25 Diamétre de vis [mm] 15
Longueur totale maximale [mm] 3.286 Jeu axial [mm] 0,02
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 431.907 Force d’avance max. Fy_may [N] 2449 1924 1924
de profilé |y (mm*] Vitesse max. [m/s] 05 050 080
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 539.706 Couple d’entrainement max. My gy [Nm] 297 333 517
de profilé I, [mm¢] — Y ; : :
Capacité de charge statique vis a billes Cq [N] 22167 17.311 17.944
Tableau 6,10 Guidage Capacité de charge dynamique vis a billes Cqyn [NI | 13.300 10450 10.450
Type de guidage QEH15CA
Capacité de charge statique Cy [N] 15.280
Cité de charge dynamique Cyy, [N] 12530
3.500 Law[mm]
3.000 0 0 500 1.000 1.500 2.000 2.500
2500 005 SN
T 2000 010 NN
= 1500 ‘ N\
E 0.20 N S 1] —
1000 =02 f—‘f15kg—
500 1 A\
0,30 u:z | 20k
0 03514 — ‘
0 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 0404 DLAWWLAWD kg |
N Ls7[mm] 0,45 | | |
SA AVpar cté
Fig. 6.3 Couple critique n sur la longueur de course axe Lgy Fig. 6.4 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,
Tableau 6.17 Valeurs mécaniques caractéristiques
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Pas de vis [mm] 5 10 16 5 10 16 5 10 16 5 10 16
Masse du chariot [kg] 1,05 1,15 1,15 137 1,47 1,47 113 1,23 1,23 1,45 1,55 1,55
Masse si course 0 [kg] 3,31 3,41 3,41 427 432 432 1403 413 413 |49 5,06 5,06
Masse par métre de course [kg/m] 5,88 5,93
Jrot. V' si course 0 [kgem?] 0,19 0,23 0,23 0,27
Jrot.V par métre de course [kgem?/m] 0,39 0,39
Couple  vide si course 0 [Nm] 0,27 0,28

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Modules linéaires HM-S

6.5 Dimensions et spécifications HM080S

Lt
27 E 20, Lst 20 F
1,5
' A
45
- ﬁ 7 A N I (e
. [ [E [\, [8/0\ [ [\ l s RRY
E% o= o — { ************ m—— 6‘5'\;\7 (
& o o | s Y
| \
| 11
| i
A»l /!
Lc
~O
L o 175 | A 25 (Ls ) | D TW
= \ \ ////
‘ 3 @ _© © © ©o __© 1
o] q W (9]
S EF% \
o o) q \x\\ o)
T_© _©_©0 ©O © |
B1 ===
R o B2

390 (Ls L)
15 i i 45 40,03
% — o

@12 H7 x 2
M8/16
A-A
5 5
=)
E
ol
~N
P50 H7x 2,5
Ls Plaque de chariot
L Liens
R Droite

Tableau 6.13 Dimensions HM080S

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Longueur totale de chariot L [mm] 290 425 380 b1b
Déflecteur de bande A [mm] - - 45 45
Espacement des capteurs B [mm] 40 40 100 100
Espacement des capteurs C [mm] 175 310 23b 370
Boitier de bridage D [mm] - - 15 15
Position finale si zéro mécanique E [mm] | 53 68
Position finale si zéro mécanique F [mm] | 27 4]
Longueur de course max. Lsy [mm] 4,090 3.955 3.970 3.835
Longueur totale Ly [mm] Ly = Ly + 410 Ly = Ly + 545 Ly = Ly + 530 Ly = Ly + 66b
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Tableau 6.14 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot S Type de chariot L
EyaeU[N] 4000
Fagynmax " [N] 8.686
Myaynmax INM] | 67
Myaynmax INmI | 766 1.352
Madynmax INm] | 353 623
22 [mm] 68,5

! La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 6.15 Données techniques générales

Tableau 6.17 Entrainement

Répétabilité [mm] +(0,02 Pas de vis
Accélération max. [m/s?] 15 5mm 10mm 20mm
Charge utile typique [kg] 60 Diamétre de vis [mm] 20
Longueur totale maximale [mm] 4500 Jeu axial [mm] 0,02
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 1.293.796 Force d’avance max. Fy_max [N] 3.186  3.057 1.620
de profilé |, [mm] Vitesse max. [m/s] 025 050 1,00
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 1.759.898 Couple d’entrainement max. My ngy [Nm] 289 521 551
de profilé Iy [mm¢] — —

Capacité de charge statique vis a billes Cq [N] 33.800 31.800 16.000
Tableau 6.16 Guidage Capacité de charge dynamique vis  billes Cgy, [N] | 17.300 16.600 8.800
Type de guidage QHH20CA
Capacité de charge statique Cy [N] 33.860
Cité de charge dynamique Cqyy [N] 30.000

3.500 Law [mm]

3.000 : 0 EQD 1.QUU 1.§[J[I 2.000 2600 3.000
N
£ 02 N L\ 10kg
= 1.500 = SO\ g kg

1000 £ W N 0k

500 044 ¢Fz ——kag—
” 5 Ty
0 500 1.000 1500 2.000 2500 3.000 3.500 4.000 4.500 | LAWj Law | ‘
SA - AVparcoté Lsrlmm] 04
Fig. 6.5 Couple critique n sur la longueur de course axe Lgy Fig. 6.6 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,
Tableau 6.18 Valeurs mécaniques caractéristiques
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Pas de vis [mm] 5 10 20 5 10 20 5 10 20 5 10 20
Masse du chariot [kg] 191 N 2.2 273 293 3,03 2,07 2.27 237 288 3,08 318
Masse si course 0 [kg] 6,94 114 7,24 9.19 9.39 9.49 8,46 8,66 876 1072 1092 11,02
Masse par métre de course [kg/m] 10,67 10,72
Jrot. V' si course 0 [kgem?] 0,82 0,99 0,97 114
Jrot.V par métre de course [kgem?/m] 123 1,23
Couple  vide si course 0 [Nm] 0,35 0,52
!l Moment dinertie rotationnel
HX-06-6-FR-2207-K 37



Axes linéaires et systémes d’axes HX

Modules linéaires HM-S

6.6 Dimensions et spécifications HM120S
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Tableau 6.19 Dimensions HM120S
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Longueur totale de chariot L, [mm] 365 575 475 695
Déflecteur de bande A [mm] - - 60 60
Espacement des capteurs B [mm] 68,5 68,5 1475 1475
Espacement des capteurs C [mm] 2635 4735 3325 bb2,5
Boitier de bridage D [mm] - - 19 19
Position finale si zéro mécanique E [mm] |70 89
Position finale si zéro mécanique F [mm] | 33 52
Longueur de course max. Lgy [mm] 4936 4716 4778 4,558
Longueur totale I-T [mm] I—T = |_51 +538 I—T = I—ST +7h8 I—T = |_51 +696 I—T = I—ST +916
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Tableau 6.20 Caractéristiques de contrainte

Type de chariot S Type de chariot L
Fydynmax1]3] [N] | 15.327
Fayoma®) [N] | 16.327
Mygynmax INmM] | 155
Mydynmax [Nm] 1.626 3311
Madynmax INM] | 1.625 331
2% [mm] 99,1

! La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 6.21 Données techniques générales

Tableau 6.23 Entrainement

Répétabilité [mm] +0,02 Pas de vis
Accélération max. [m/s?] 15 10mm 20mm 32mm
Charge utile typique [kg] 120 Diamétre de vis [mm] 32
Longueur totale maximale [mm] b.474 Jeu axial [mm] 0,02
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 6.235.456 Force d’avance max. Fy_may [N] 0.463 4009 2744
de profilé I, [mm‘] Vitesse max. [m/s] 05 10 16
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 8.646.933 Couple d’entrainement max. My gy [Nm] 16 1380 1482
de profilé I, [mm¢] — Y : : '
Capacité de charge statique vis a billes Cq [N] 84.400 50.600 32.800
Tableau 6.21 Guidage Capacité de charge dynamique vis a billes Cqy [N] | 35.100 22100 14.900
Type de guidage QHW30cC
Capacité de charge statique Cy [N] 66.340
Cité de charge dynamique Cyy, [N] 58.260
3500 Law [mm]
2,000 U[] 500 1.000 1.500 2.000 2.500 3.000 3.500 4.000 4.500
\
2.500 01 i S\\
02 NN 1k
= 2.000 N\ N
E 1 SN
=150 = N D g
1.000 = 05 N kg
s N 60k
500 074 IF: R
0 | e e \|
0 1.000 2.000 3.000 4.000 5.000 6.000 09+— | |-‘AW | LA‘W | 100kg
SA AV per cite Lst fmm 10
Fig. 6.7 Couple critique n sur la longueur de course axe Lgy Fig. 6.8 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,
Tableau 6.24 Valeurs mécaniques caractéristiques
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariot L Type de chariot S Type de chariot L
Pas de vis [mm] 10 20 32 10 20 32 10 20 32 10 20 32
Masse du chariot [kg] 6.18 6,08 6,08 8,61 8,51 8,51 6,70 6,60 6,60 9,13 9,03 9,03
Masse si course 0 [kg] 208 2075 2075 2857 2847 2847 2632 26,22 26,22 3306 3295 329
Masse par métre de course [kg/m] 24,01 2410
Jrot. V' si course 0 [kgem?] 5,77 7.5 7,00 8,83
Jror.V par métre de course [kgem?/m] 8,08 8,08
Couple  vide si course 0 [Nm] 0.85 0,90

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Tables linéaires HT-B

7. Tables linéaires HT-B

7.1 Propriétés des tables linéaires HT-B équipés d’un entrainement par
courroie crantée

Les tables lingaires HIWIN avec entrainement par courroie crantée sont des modules

de positionnement flexibles avec double guidage HIWIN intégré. Ils conviennent

spécialement aux applications requérant une haute dynamique et des vitesses élevées.

Guidage sur rail profilé

Un double guidage HIWIN de haute qualité
permet de communiquer les forces et
couples de maniere sdre du chariot au
profilé axial. Par chariot entrent en ceuvre
quatre patins guidées sur deux rails profilés
paralléles de haute précision. La technologie
SynchMotion™ avec chaine a billes veille
en plus, sur toutes les tailles, a un bon
synchronisme et a des déplacements trés
silencieux.

Courroie crantée

La courroie crantée dotée de profils
modernes haute performance (forme HTD)
et d'armatures acier renforcées permet de
transmettre des forces élevées et offre en
méme temps une haute sécurité contre le
déraillement.

Chariots

Pour garantir un positionnement idéal et
reproductible de la structure de raccorde-
ment sur le chariot, chaque alésage taraudé
comporte un épaulement de centrage. Vous
trouverez les douilles de centrage adaptées

a la Page 176. Pour la maintenance, des
points de graissages sont prévus pour chague
élément sur le chariot.

Platines d’adaptation

Grace a larchitecture symétrique, la table
linéaire HIWIN avec entrainement par cour-
roie crantée permet de monter des moteurs
et transmissions sur les quatre cotés des
blocs d'entrainement. Vous trouverez des
adaptateurs appropriés pour tous les
moteurs courants a la Section 18.1.2

a partir de la Page 139.

Bande de recouvrement

La bande de recouvrement en acier empéche
les souillures et la poussiére de pénétrer

a Uintérieur de laxe. En outre, la bande de
recouvrement permet de mettre les axes en
ceuvre dans les zones présentant des corps
gtrangers grossiers, a arétes vives ou tres
chauds. Les bandeaux magnétiques intégrés
dans le profil d'axe maintiennent le ruban
de maniére slire en position et accroissent
(effet étanchéisant.

Chaine porte-cable

Des chaines porte-cables généreusement
dimensionnées offrent de la place pour
guider également des cable d‘alimentation.
Les chaines porte-cable sont particuliere-
ment compactes et placées de facon peu
encombrante sur laxe. Vous trouverez des
informations détaillées sur Lorientation de la
chaine porte-cable a la Section 18.3 a partir

de la Page 171.
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HIWIN.

7.2 Code de commande pour les tables linéaires HT-B

w 150 [N 155 1234
Table linéaire HIWIN
Taille (largeur de profilé) :
100: 100mm
150: 150mm
200: 200mm
260:  250mm
Type d’entrainement :
B:  Entrainement par courroie crantée
Suite code de commande pour les tables linéaires HT-B
60805

Capteur fin de course d'axe®:

o

N: Sans capteur fin de course

A: 2 xcontact de repos, cable 100 mm, connecteur
B: 2xcontact de travail, cable 100 mm, connecteur
C: 2xcontact de repos, cable de 4m a extrémité ouverte
D: 7xcontact de travail, cable de 5m a extrémité ouverte

I

Courroie crantée :
N:  Courroie standard

Systeme de mesure de course en option™:
N: Sans systeme de mesure de course

A HIWIN MAGIC, analogique, 1Vppsin/cos
D: HIWIN MAGIC, numérique, TTL 5V

Longueur de chariot:
S: Court

L longueur de course [mm]

Bande de recouvrement :
C:  Avec bande de recouvrement en acier
N Sans bande de recouvrement

Constante d'avance [mm/tr] :

105:  HT100B
165:  HT150B
184 HT2008
208: HT2508

Transmission*!
Type de flasque®

Interface d’entrainement? 6);
: Sans

Avant gauche

Avant droite

Alarriere gauche
Alarrigre droite

Sans,

chaine porte-céble a droite
Avant droite,

chaine porte-céble a droite

Alarriére droite,
chaine porte-cable a droite

O X G o =

m

m

L

T =

HIEEHEN
(-]

" Informations détaillées au chapitre 17 & partir de la Page 131 ou dans la notice de montage « HIWIN MAGIC Distance Measuring Systems »

2 Si aucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin aprés ce chiffre

3 Vous trouverez toutes les types de flasques au Tableau 18.2 & partir de la Page 139
Si‘aucun transmission n'est sélectionné, le code de commande prend fin apres ce chiffre

#ous trouverez des transmissions adaptées aux axes HIWIN & la Section 18.1.4.5 & partir de la Page 155

% Commutateurs de référence supplémentaires sur demande
8 Dimensions de Uinterface d'entrainement et de la chaine porte-cable, cf. Page 171

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Tables linéaires HT-B

7.3 Dimensions et spécifications HT100B
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Tableau 7.1 Dimensions HT100B

Version sans bande de protection N

Version avec bande de protection C

Longueur totale de chariot L. [mm]

160

220

Espacement des capteurs B [mm] 285 58,5
Espacement des capteurs C [mm] 205 505
Longueur de course max. Ls; [mm] 5.612 h.552
Longueur totale Ly [mm] Ly = Ly + 304 Ly = Ly + 364
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Tableau 7.2 Caractéristiques de contrainte

Version sans bande de Version avec bande de
protection protection

Fydynmax " IN] 3.350

Fatynmax " [N] 3.575

Mygynmax INmI | 92,9

Myaynmax INmI | 159,1 2055

Madynmax INM] | 149,1 192,6

22 [mm] 38,6

U La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage
Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pou

r la durée de vie)

Tableau 7.3 Données techniques générales Tableau 7.4 Guidage
Répétabilité [mm] +(,05 Type de guidage QEH15CA
Force d’avance max. Fy_pax [N] 813 Capacité de charge statique Cy [N] 15.280
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cyy, [N] 12630
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. My_max [Nm] 14
charge utile typ|que [kg] 40 Tableau 7.5 Entrainement
Longueur totale maximale [mm] 5916 Elément d’entrainement B25HTDS
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 299.377 Constante d’avance [mm/tr] 105
de profilé I, [mm] Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 33,42
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 1.516.426
de profilé I, [mm*]
900 LAw [mm]
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\ 0 ‘ : ‘ 0
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400 = ! L1g =
= |F2 S Vukg MW =
0 0254 R
200 0304 Lwy | '
0 1,0 20 3.0 40 50 : ‘ kg 1.6
I 035 | | ‘

Fig. 7.1 Force d"avance max. Fy_nax €n fonction de la vitesse d’axe v

la charge utile F,

Fig. 7.2 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous

Tableau 7.6 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Masse du chariot [kg] 1,3 163
Masse si course 0 [kg] 413 473
Masse par métre de course [kg/m] 6,54 6,71
Jrot. " [kgem?] 0,63 0,63
Couple  vide si course 0 [Nm] 1,00 150

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Tables linéaires HT-B

7.4 Dimensions et spécifications HT150B
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Tableau 7.7 Dimensions HT150B

Version sans bande de protection N

Version avec bande de protection C

Longueur totale de chariot L. [mm] 190 285
Espacement des capteurs B [mm] b1 98.5
Espacement des capteurs C [mm] 32 795
Longueur de course max. Ls; [mm] 5.678 h.483
Longueur totale L; [mm] Ly = Lgr + 388 Ly = Lgy + 483
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Tableau 7.8 Caractéristiques de contrainte

Version sans bande de Version avec bande de
protection protection

Fyaynmax ' [N | 3.360

Faynmax " [N] | 5.233

Mydynmax INM] | 24,9

Mygynmax INM] | 245,9 945.3

Mugynmax [Nm] 1675 2211

2% [mm] 51,48

U La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage
Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 7.9 Données techniques générales Tableau 7.10 Guidage
Répétabilité [mm] +(,05 Type de guidage (QEH15CA
Force d’avance max. Fy_pax [N] 1.300 Capacité de charge statique Cy [N] 15.280
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cqyy [N] 12.530
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. My_max [Nm] 32
charge utile typ|que [kg] 80 Tableau 7.11 Entrainement
Longueur totale maximale " [mm] 5.966 Elément d’entrainement B4OHTDS
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 907.754 Constante d’avance [mm/tr] 155
de profilé I, [mm] Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 49,34
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 7.417.610
de profilé I, [mm*]
1 Axes plus longs sur demande
1.400 Law [mm]
0 1.000 2.000 3.000 4000
1.200 _\\ 0 ‘ : 0
\ 0,05 i 2 %* Okg |05
= 1.000 \ 0104~ W:Z SN \\\ e b1
s —_— grh
ol 800 D = 312; 1 I:ﬁwhzI NN 7\%32 kg 7’1,5 =
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400 T Lwh 3.0
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Fig. 7.3 Force d"avance max. Fy_nax €n fonction de la vitesse d’axe v

Fig. 7.4 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,

Tableau 7.1 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Masse du chariot [kg] 2.33 2.94
Masse si course 0 [kg] 8,33 10,03
Masse par métre de course [kg/m] 10,87 11,16
Jrot. " [kgem?] 5,09 5,09
Couple  vide si course 0 [Nmlv 1,00 1,50

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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7.5 Dimensions et spécifications HT200B
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Tableau 7.13 Dimensions HT200B

Version sans bande de protection N Version avec bande de protection C
Longueur totale de chariot L, [mm] 23b 330
Espacement des capteurs B [mm] 76 1235
Espacement des capteurs C [mm] 76 1235
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.509 b.414
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgr + 491 Ly = L7 + 686
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Tableau 7.14 Caractéristiques de contrainte

Version sans bande de Version avec bande de
protection protection

Fydynmax " IN] 7.800

Faynmax " [N | 12.528

Mugynmax INm] | 851,9

Myaynmax INmI | 707,8 1.002,2

Madynmax INM] | 4407 624,0

22 [mm] h8.48

U La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage
Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pou

r la durée de vie)

Tableau 7.15 Données techniques générales Tableau 7.16 Guidage
Répétabilité [mm] +(,05 Type de guidage (QHH20CA
Force d’avance max. Fy_pax [N] 3.000 Capacité de charge statique Cy [N] 33.860
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cqyy [N] 30.000
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. My_max [Nm] 88
charge utile typ|que [kg] 150 Tableau 7.17 Entrainement
Longueur totale maximale " [mm] 6.100 Elément d’entrainement B50HTD8
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 2.071.928 Constante d’avance [mm/tr] 184
de profilé I, [mm‘] Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 58,57
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 19.658.810
de profilé I, [mm‘]
1 Axes plus longs sur demande
3.600 LAw [mm]
0 1.000 2.000 3.000 4.000 5.000
3.100 — 0 ‘ ‘ 0
2.600 N 01 ‘ | kg |1y
= T~ 021 1 kg
22100 o = 2
< \_ E []3 1 Lwh A" + 60 kg | 3'0 E
1.600 = ‘ =
= 1 ] I M 90kg =
04 |Fe 40
1.100
U,E——[E:g] 120kg 5
600 1 Lwy ]
0 10 20 30 40 50 60 70 80 s | | 1o0kg 149
v[m/s] 07

Fig. 7.5 Force d"avance max. Fy_nax €n fonction de la vitesse d’axe v

la charge utile F,

Fig. 7.6 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous

Tableau 7.18 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Masse du chariot [kg] 4,40 5,19
Masse si course 0 [kg] 1715 19,65
Masse par métre de course [kg/m] 1725 17,57
Jrot. " [kgem?] 18,37 18,37
Couple  vide si course 0 [Nm] 2,00 2,50

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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7.6 Dimensions et spécifications HT250B
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Tableau 7.19 Dimensions HT250B

Version sans bande de protection N Version avec bande de protection C
Longueur totale de chariot L, [mm] 285 425
Espacement des capteurs B [mm] 112 182
Espacement des capteurs C [mm] 112 182
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.537 h.397
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgr + 573 ly=Lg+713
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Tableau 7.20 Caractéristiques de contrainte

Version sans bande de Version avec bande de
protection protection

Fyayomax IN] | 11.600

Faaynmax " [N~ [ 17.498

deynmax [Nm] 1.496,0

Mydynmax [Nm] 1.366,1 1.706,0

Mygynmax INM] [ 4407 4240

2% [mm] 68,07

U La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 7.21 Données techniques générales Tableau 7.27 Guidage
Répétabilité [mm] +(,05 Type de guidage (QHHZ5CA
Force d’avance max. Fy_pax [N] 4500 Capacité de charge statique Cy [N] 48.750
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cqyy [N] 41.900
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. My_max [Nm] 149
charge utile typ|que [kg] 250 Tableau 7.73 Entrainement
Longueur totale maximale " [mm] 6.110 Elément d’entrainement B75HTD8
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 3.265.771 Constante d’avance [mm/tr] 208
de profilé I, [mm‘] Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 46,21
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 39.262.043
de profilé I, [mm*]
1 Axes plus longs sur demande
5.000 LAw [mm]
0 1.000  2.000  3.000 4000 5000  6.000
4.500 ~ 04 | 0
0] !
4000 N | | N kgl 20
= ‘\\\\ 029 | F2 NN ’
& 3500 ~ Ui*:ﬁ;fﬁ;ﬁg‘“‘4+* \_ 50kgl 40
EI \ . \ g _
e '\ E 041 Lwh SN N E
3.000 —— oz M ‘ SN0k 60 2
= 04l £ N =
2500 1l iF “150kg | g
2000 D84 E4WW4; HW0kg 49
0 1.0 20 3.0 40 50 6.0 0914 250k
vim/s] 10 | | 1o
Fig. 7.7 Force d"avance max. Fy_nax en fonction de la vitesse d’axe v Fig. 7.8 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,
Tableau 7.24 Valeurs mécaniques caractéristiques
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Masse du chariot [kg] 7.93 9,67
Masse si course 0 [kg] 28,71 33,69
Masse par métre de course [kg/m] 22,48 22,87
Moment d’inertie rotationnel Jo; " [kgem?] 36,38 36,38
Couple a vide si course 0 [Nm] 4,00 4,50
1l Moment d'inertie rotationnel
HX-05-6-FR-2207-K 49
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8. Tables linéaires HT-S

8.1 Propriétés des tables linéaires HT-S équipés d’une vis a billes

Les tables linéaires HIWIN avec entrainement par vis a billes sont des modules de
positionnement flexibles avec double guidage HIWIN intégré. Elles conviennent
particulierement aux applications dans lesquelles des charges élevées doivent étre

déplacées avec une haute précision.

Guidage sur rail profilé

Un double guidage HIWIN de haute qualité
permet de communiquer les forces et
couples de maniere sdre du chariot au
profilé axial. Par chariot entrent en ceuvre
quatre patins guidées sur deux rails profilés
paralléles de haute précision. La technologie
SynchMotion™ avec chaine a billes veille
en plus, sur toutes les tailles, a un bon
synchronisme et a des déplacements trés
silencieux.

Vis a billes

Les vis a billes intégrées HIWIN veillent a
une haute précision du pas et a une rigidité
élevée pour que le positionnement soit pré-
cis. Différents pas de vis adaptés a chaque
taille sont disponibles afin de pouvoir remplir
de facon optimale les exigences liées a la
force d'avance et a la dynamique.

Chariots

Pour garantir un positionnement idéal et
reproductible de (a structure de raccorde-
ment sur le chariot, chaque alésage taraudé
comporte un épaulement de centrage. Vous
trouverez les douilles de centrage adaptées

a la Page 176. Pour la maintenance, des
points de graissages sont prévus pour chague
élément sur le chariot.

Palier de vis

Raccordement au moteur et
transmission par courroie

Une structure en plusieurs parties de
ladaptation moteur/transmission crée une
interface d'entrainement extrémement
flexible pour monter (a technique
d'entrainement rapportée et pour

la convertir.

Bande de recouvrement

La bande de recouvrement en acier empéche
les souillures et la poussiere de pénétrer

a Uintérieur de Uaxe. En outre, la bande de
recouvrement permet de mettre les axes en
ceuvre dans les zones présentant des corps
gtrangers grossiers, a arétes vives ou tres
chauds. Les bandeaux magnétiques intégrés
dans le profil d'axe maintiennent le ruban
de manigre sire en position et accroissent
(effet étanchéisant.

Chaine porte-cable

Des chaines porte-cables généreusement
dimensionnées offrent de la place pour
guider également des cable d‘alimentation.
Les chaines porte-cable sont particuliere-
ment compactes et placées de fagon peu
encombrante sur laxe. Vous trouverez des
informations détaillées sur Lorientation de la
chaine porte-cable a la Section 18.3 a partir

de la Page 171.

Dans les applications assorties de longues courses de déplacement et d’une haute
vitesse, la vitesse critique de la vis est rapidement atteinte, de sorte qu'un palier de
vis supplémentaire est nécessaire pour empécher la vis d'entrer en oscillation. Dans
les axes a vis HIWIN, jusqu'a quatre appuis de vis suiveurs peuvent tre intégrés sur
chague coté du chariot. Cela permet un déplacement a (a pleine vitesse méme en
présence de longues courses.
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HIWIN.

8.2 Code de commande pour les tables linéaires HT-S

w 150 [ERN 010 1234
Table linéaire HIWIN Longueur de chariot:

Taille (largeur de profilé) : 5 ot

100:  100mm L Longueur de course [mm]

1505 150 mm Bande de recouvrement :

gﬂg: %U[ﬂ] mm C: Avec bande de recouvrement en acier
60: 250 mm N Sans bande de recouvrement

Type d’entrainement : Pas de vis [mm] :

S:  Visabilles 005/010/016 - HT100S

005/010/020: HT150S
005/010/025: HT200S
010/020/032: HT250S

Suite code de commande pour les tables linéaires HT-S

EN NN : [
Capteur fin de course d'axe#': Type de flasque du moteur?

Sans, chaine porte-céble a droite
Droite, chaine porte-cable a droite

A gauche, chaine porte-cable a droite
En haut, chaine porte-cable a droite
En bas, chaine porte-céble a droite

Un appui de vis par cté
Deux appuis de vis par coté
Trois appuis de vis par coté
Quatre appuis de vis par coté

N: Sans capteur fin de course Interface d'entrainement? -
A: 7 xcontact de repos, cable de 100 mm, connecteur N: Sans

B: 2xcontact de travail, cable de 100 mm, connecteur Droite

C: 2xcontact de repos, cable de 4 m a extrémité ouverte A gauche
D: 2xcontact de travail, cable de 5 m a extrémité ouverte A droite
Palier de vis: En haut
N Sans appui de vis En bas
1:

2:

3:

4:

Systeme de mesure de course en option”:

ED:‘XD]Z IO m oW O o> o

N: Sans systeme de mesure de course S R
A: HIWIN MAGIC, analogique, 1Vppsin/cos
D: HIWIN MAGIC, numérique, TTL5V

:
1

=

D
1 Informations détaillées au chapitre 17 & partir de la Page 131 ou dans la notice de montage « HIWIN MAGIC Distance Measuring Systems »
2 i aucune interface dentrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin aprés ce chiffre
3Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.13 & partir de la Page 160. i aucun moteur n'est choisi, le code de commande prend fin aprés ce chiffre
) Commutateurs de référence supplémentaires sur demande
9 Dimensions de Uinterface d'entrainement et de la chaine porte-cable, cf. Page 171
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8.3 Dimensions et spécifications HT100S
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Tableau 8.1 Dimensions HT100S

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Longueur totale de chariot L. [mm] 160 220
Déflecteur de bande A [mm] - 30
Espacement des capteurs B [mm] 335 63.5
Espacement des capteurs C [mm] 255 55,5
Longueur de course max. Lsy [mm] 3.036 2.976
Longueur totale L; [mm] Ly = Lgy + 242 Ly = Lgy + 302
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Tableau 8.2 Caractéristiques de contrainte

Fyama ' [N] | 3,350
Faynmax " IN] | 5.340
Mycyomax INM] | 139
Mygynmax [NM] | 280
Magynmar IN] | 176
22 [mm] 36,6

' La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 8.3 Données techniques générales

Tableau 8.5 Entrainement

Répétabilité [mm] +0,02 Pas de vis
Accélération max. [m/s?] 15 5mm 10mm 16mm
Charge utile typique [kg] 40 Diamétre de vis [mm] 15
Longueur totale maximale [mm] 3.278 Jeu axial [mm] 0,02
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 299.377 Force d’avance max. Fy_max [N] 2449 1924 1924
de profilé | [mm] Vitesse max. [m/s] 025 050 080
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 1.516.426 Couple d'entrainement max. My gy [Nm] 235 346 530
de profilé I, [mm¢] — —
Capacité de charge statique vis a billes Cq [N] 22167 17.311 17944
Capacité de charge dynamique vis  billes Cgy, [N] | 13300 10.450 10.450
Tableau 8.4 Guidage
Type de guidage (QEH15SA
Capacité de charge statique C [N] 8.790
Cité de charge dynamique Cqyq [N] 8.560
3.500 Law[mm]
UU 500 1.000 1.§U[J 2000 2.500 3.[][][[]]
2500 - \ | % : T g |0
100 ol e SNNON g [
= 1500 _ | mee—— N\ 06
E 051 Lwh N VYkg o fos E
1.000 = 0204 ‘ F, ! SN 2k ~H10 -;=
0254 C ‘ 12
0 500 1000 150 2000 2500 3000 3500 0301~ b | Ok [
Lst[mml 0.3 | | [*4
SA AVparcoté
Fig. 8.1 Couple critique n sur la longueur de course axe Lsr Fig. 8.2 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,
Tableau 8.6 Valeurs mécaniques caractéristiques
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Pas de vis [mm] 5 10 16 5 10 16
Masse du chariot [kg] 1,15 114 1.22 1,28 1,28 1,35
Masse si course 0 [kg] 3.79 3.79 3,86 4,26 4,25 4,33
Masse par métre de course [kg/m] 7.67 7.85
Jrot.V'si course 0 [kgem?] 0,16 0,19
Jiot.V par métre de course [kgem?/m] 0,39 0,39
Couple & vide si course 0 [Nm] 0,40 0,50

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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8.4 Dimensions et spécifications HT150S
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Tableau 8.7 Dimensions HT150S

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Longueur totale de chariot L, [mm] 190 285
Déflecteur de bande A [mm] - 415
Espacement des capteurs B [mm] b4 102
Espacement des capteurs C [mm] 54,5 102
Longueur de course max. Lsy [mm] 5176 h.081
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgr + 292 Ly = Lsr + 387
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Tableau 8.8 Caractéristiques de contrainte

Fyayomax " [N] | 3.350
Faynmax " INI | 7.256
Myaynmax INm] | 341
Myaynmax INm] | 337
Magyomax INM] | 156
22 [mm] B4

' La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 8.9 Données techniques générales

Tableau 8.11 Entrainement

Répétabilité [mm] +0,02 Pas de vis
Accélération max. [m/s?] 15 5mm 10mm 20mm
Charge utile typique [kg] 80 Diamétre de vis [mm] 20
Longueur totale maximale [mm] b.468% Jeu axial [mm] 0,02
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 907.754 Force d’avance max. Fy_max [N] 3186 3.067  1.620
de profilé I, [mm‘] Vitesse max. [m/s] 025 050 1,00
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 7.417.610 Couple d'entrainement max. My gy [Nm] 314 54 56
de profilé I, [mm¢] " T ; ; '
Capacité de charge statique vis a billes Cq [N] 33.800 31.800 16.000
3 Sans bande de recouvrement 5.294 = —
Capacité de charge dynamique vis a billes Cgy, [N] | 17.300 16.600 8.800
Tableau 8.10 Guidage
Type de guidage QEH15CA
Capacité de charge statique Cy [N] 15.280
Cité de charge dynamique Cqyy [N] 12.530
Law [mm]
0 0 1.000 2.000 3.000 A.UUH
0,06 1 3 S~ Okg 105
0101 |Fe NN "
015 E—gm 77\\ kg
—= —Lwh | A=
ELUS W‘ o NN
z ggg | IF. — SN kg 0=
: bikg [ 22
0,351+ |
! Luh kg [
0 1.000 2.000 3.000 4.000 5.000 6.000 0,40 1— 9-
| -3.b
Lst[mml 0,45

SA AVparcdté
Fig. 8.3 Couple critique n sur la longueur de course axe Lsr

Fig. 8.4 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous

la charge utile F,

Tableau 8.1 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Pas de vis [mm] 5 10 20 5 10 20
Masse du chariot [kg] 2.26 240 249 273 2.88 296
Masse si course 0 [kg] 7,66 7.80 7.8 9,29 9,43 9,52
Masse par métre de course [kg/m] 12,89 1317
Jrot. V'si course 0 [kgem?] 0,69 0,81
Jror. " par métre de course [kgcm?/m] 1,23 1,23
Couple a vide si course 0 [Nm] 0,60 0,70

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Tables linéaires HT-S

8.5 Dimensions et spécifications HT200S
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Tableau 8.13 Dimensions HT200S

Version sans bande de protection

Version avec bande de protection

Longueur totale de chariot L, [mm]

235

330

Déflecteur de bande A [mm] - 415
Espacement des capteurs B [mm] 89 1365
Espacement des capteurs C [mm] 89 136,5
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.098 h.003
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgy + 367 Ly = Ly + 462
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Tableau 8.14 Caractéristiques de contrainte

I:ydynmax” [N] 7.800

deynmax” [N] 15.784

Myaynmax INm] | 1.073

Mydynmax [Nm] 892

Mzdynmax [Nm] 4[31

22 [mm] 58

' La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 8.15 Données techniques générales

Tableau 8.17 Entrainement

Répétabilité [mm] +0,02 Pas de vis

Accélération max. [m/s?] 15 5mm 10mm 25mm

Charge utile typique [kg] 150 Diamétre de vis [mm] 25

Longueur totale maximale [mm] b.46b% Jeu axial [mm] 0,02

Moment d’inertie géométrique du section transversale | 2.071.928 Force d’avance max. Fy_max [N] 3517 3517 1.786

de profilé I, [mm] Vitesse max. [m/s] 025 050 125

Moment d’inertie géométrique du section transversale | 19.658.810 Couple d'entrainement max. My gy [Nm] 360 640 791

de profilé I, [mm¢] " T ; ' '

Capacité de charge statique vis a billes Cq [N] 43.000 42.600 20.200

3 Sans bande de recouvrement 5.367 = —

Capacité de charge dynamique vis a billes Cgy, [N] | 19.100 19.100 9.700

Tableau 8.16 Guidage

Type de guidage (QHH20CA

Capacité de charge statique Cy [N] 33.860

Cité de charge dynamique Cqyy [N] 30.000
3.500 Law [mm]
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m 124 | ::::::mm-m
1.500 E 03] EEWEE SNk E
1.000 = ‘ | 90k =

041 |F2 ——xN\ H4,0
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0 L )

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 061 " 150kg | 4
LstImm] 0.7 | |

SA AVparcdté

Fig. 8.5 Couple critique n sur la longueur de course axe Lsr

Fig. 8.6 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous

la charge utile F,

Tableau 8.18 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Pas de vis [mm] 5 10 25 5 10 25
Masse du chariot [kg] 4,40 4,50 4,63 5,00 5,09 5,22
Masse si course 0 [kg] 14,24 14,33 14,46 16,90 16,99 1712
Masse par métre de course [kg/m] 20,30 20,61
Jrot. V'si course 0 [kgem?] 2,01 2.30
Jror. " par métre de course [kgcm?/m] 3,01 3,01
Couple a vide si course 0 [Nm] 0,80 1,00

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Tables linéaires HT-S

8.6 Dimensions et spécifications HT250S

Lt
50| 42 Lst ‘ __40,37|
40 A
oo o o o T e T T e T e s T |
] A [ D\ [ M,,,L, i G _ ,,,T\ [
E} o
us | A_|
24,5 29 A
Lc
27,5 A 230 ) 24
L T w N
% © © © © O
~0
ST
N  —
(S
g
Lo
- &
© © 0 © O
=_5
R By ~ B
o~
25 10,1 25
25 25 10,1
T M6/10
2 .95 40 10,1
3x50 = (150 +0,03)
4@___50¢0,03
-0-0-¢ 650 gJ A-A
e L1 I <
Sl o ©, 0 P 9 =
. ol J @@ pa
~ 05 ° o~ / | =
X =) B% o1
Q-6-6-0 M8/16 [40] 130 |40/ 21
P15HT x2 @75 9
M10/20 oo
25 10,1 25
25 25 10,1
-}_ﬁ_i. . Mé6/10
1 [ eee00% ] B

=

L Liens
R Droite Tc

Ta+1b Points de graissage guidages

Points de graissage vis-a-billes

Tableau 8.19 Dimensions HT250S

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Longueur totale de chariot L, [mm] 285 425
Déflecteur de bande A [mm] - 70
Espacement des capteurs B [mm] 126 196
Espacement des capteurs C [mm] 126 196
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.013 4873
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgy + 4k Ly = Lgy + b84
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Tableau 8.20 Caractéristiques de contrainte

Fyaynmax N1~ [ 11.600
deynmax” [N] 20.465
Mydynmax [Nm] 1.750
Mygynmax INM] | 1.514
Mzdynmax [Nm] 858
22 [mm] 68

' La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 8.21 Données techniques générales

Tableau 8.23 Entrainement

Répétabilité [mm] +0,02 Pas de vis
Accélération max. [m/s?] 15 10mm 20mm 32mm
Charge utile typique [kg] 250 Diamétre de vis [mm] 32
Longueur totale maximale [mm] b.457% Jeu axial [mm] 0,02
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 3.265.771 Force d’avance max. Fx_max [N] 5300 4069 274k
de profilé | [mm] Vitesse max. [m/s] 050 1,00 160
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 39.262.043 Couple d’entrainement max. My ax INmI 79 1445 1547
de profilé I, [mm¢] - AT ' ' '
Capacité de charge statique vis a billes Cq [N] 84.400 50.600 32.800
3 Sans bande de recouvrement 5.444 = —
Capacité de charge dynamique vis a billes Cqy, [N] | 35.100 22100 14.900
Tableau 8.27 Guidage
Type de guidage (QHH25CA
Capacité de charge statique C [N] 48.750
Cité de charge dynamique Cqyq [N] 41.900
3.500 Law[mm]
0 0 1.000 2000 3.000 4000  5.000 6.[][]3
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= 024 | | >\ Okg 2.0
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LstImml 1.0 | | g 12,0

SA AVparcdté
Fig. 8.7 Couple critique n sur la longueur de course axe Lsr

Fig. 8.8 Fléchissement w sur la longueur d’axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,

Tableau 8.24 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection

Version avec bande de protection

Pas de vis [mm] 10 20 32 10 20 32
Masse du chariot [kg] 8,16 8,30 8,32 9,55 9,69 9.71
Masse si course 0 [kg] 23,86 24,00 24,02 29.49 29,63 29,64
Masse par métre de course [kg/m] 27,73 28,12

Jror. " si course 0 [kgem?] b,15 6,28

Jiot." par métre de course [kgcm?/m] 8,08 8,08

Couple & vide si course 0 [Nm] 1,50 1,80

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Tables linéaires HT-L

9. Tables linéaires HT-L

9.1 Propriétés des tables linéaires HT-L avec moteur linéaire

Les axes linéaires HIWIN avec moteur linéaire sont des modules de positionnement
flexibles avec double guidage HIWIN intégré. Ils conviennent particulierement au
positionnement précis avec une haute dynamique et des vitesses élevées.

Guidage sur rail profilé

Un double guidage HIWIN de haute qualité
permet de communiquer les forces et
couples de maniere sdre du chariot au
profilé axial. Par chariot entrent en ceuvre
quatre patins guidées sur deux rails profilés
paralléles de haute précision. La technologie
SynchMotion™ avec chaine a billes veille
en plus, sur toutes les tailles, a un bon
synchronisme et a des déplacements trés
silencieux.

Moteur linéaire

Les moteurs linéaires HIWIN intégrés
assurent un positionnement dynamique et
précis. Pour chaque taille, deux tailles de
moteur sont disponibles afin de pouvoir
remplir de facon optimale les exigences liées
a la force davance.

Chariots

Pour garantir un positionnement idéal et
reproductible de la structure de raccorde-
ment sur le chariot, chaque alésage taraudé
comporte un épaulement de centrage. Vous
trouverez les douilles de centrage adaptées

a la Page 176. Pour la maintenance, des
points de graissages sont prévus pour chague
élément sur le chariot.

Systémes de mesure de course

Le systeme de mesure de course est intégré
de facon compacte a Uintérieur de laxe et
détermine la répétabilité. Différents sys-
temes de mesure de course sont disponibles
pour répondre aux exigences en termes de
méthode de mesure, d'interface et de résolu-
tion. Informations détaillées Page 131.

Interface électrique

Les attaches rapides a verrouillage automa-
tique permettent de raccorder rapidement et
facilement les cables moteur et codeur sur le
coté du chariot, sans outil. Selon la situation
de montage et le cablage souhaité, deux
orientations différentes du connecteur sont
disponibles en option.

Chaine porte-cable

Des chaines porte-cables généreusement
dimensionnées offrent de la place pour
guider également des cable d‘alimentation.
Les chaines porte-cable sont particuliere-
ment compactes et placées de fagon peu
encombrante sur Laxe. Vous trouverez des
informations détaillées sur Lorientation de la
chaine porte-cable a la Section 18.4 a partir

de la Page 173.

Bande de recouvrement

La bande de recouvrement en acier empéche
les souillures et la poussiére de pénétrer

a Uintérieur de Uaxe. En outre, la bande de
recouvrement permet de mettre les axes en
ceuvre dans les zones présentant des corps
gtrangers grossiers, a arétes vives ou tres
chauds. Les bandeaux magnétiques intégrés
dans le profil d'axe maintiennent le ruban
de maniére slre en position et accroissent
(effet étanchéisant.
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HIWIN.

9.2 Code de commande pour les tables linéaires HT-L

Table linéaire HIWIN

Taille (largeur de profilé):
150: 150 mm
200: 200 mm
250:  250mm

Type d’entrainement :
L:  Moteur lingaire

Suite code de commande pour les tables linéaires HT-L

w 160 A2

1234

Longueur de chariot:
S: Court

Longueur de course [mm]

Bande de recouvrement :

C: Avec bande de recouvrement en acier
N Sans bande de recouvrement

Taille du moteur:

N B R

IF

Capteur fin de course d'axe¥;

Sans capteur fin de course
A: 2 contact de repos, cable 100 mm, connecteur

B: 2xcontact de travail, cable 100 mm, connecteur

C: 2xcontact de repos, cable de 4m a extrémité ouverte
2 x contact de travail, cable de 5m a extrémité ouverte

Stator:

Z

N: Standard

Systeme de mesure de course en option":
HIWIN MAGIC, analogique, 1Vpp sin/cos
HIWIN MAGIC, analogique, 1Vpp sin/cos et capteur a effet Hall numérique
HIWIN MAGIC, numérique, TTL 5V

HIWIN MAGIC, numérique, TTL 5V et capteur a effet Hall numérique

LIC 211, absolu, EnDat 2.247

BML-S160, absolu, BiSS-C, 1Vppsin/cos?

BML-$160, absolu, SSI9

TK70, absolu, HIPERFACE, 1Vp sin/cos ¥

—!p{):UImUUUZD

;

ﬁ:>n-|l—DUJ—"|:U

A12/A13: HT150L
A22/A23 : HT200L
A32/A33: HT250L

nterface de raccordement?:

Avec chaine porte-cable, connecteur avant/droit®)
Avec chaine porte-cable, connecteur arriére/droit®!
Sans chaine porte-cable, connecteur avant/droit
Sans chaine porte-cable, connecteur arriere/droit
Avec chaine porte-cable, connecteur avant/gauche®)
Avec chaine porte-cable, connecteur arriére/gauche®
Sans chaine porte-cable, connecteur avant/gauche
Sans chaine porte-cable, connecteur arriere/gauche

ve)
0
15

e [BI1e

[H

> [>T

" Informations détaillées au chapitre 17 & partir de la Page 131 ou dans la notice de montage « HIWIN MAGIC Distance Measuring Systems »
Vous trouverez des informations détaillées sur Lorientation du connecteur et a position de la chaine porte-cable  la Section 18.4 & partir de la Page 173

3 Commutateurs de référence supplémentaires sur demande
9 Possibles restrictions de la course maximale, voir Tableau 17.1 2 la Page 131

5 e systéme de mesure de course dispose d'un signal en temps réel incrémentiel analogigue de sécurité

8 Course maximale : 5.000 mm

71 i la position de montage est horizontale, placer axe afin que le systéme de mesure de course soit en haut

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Tables linéaires HT-L

9.3 Dimensions et spécifications HT150L
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1l Absent sur la variante avec chaine porte-cable 2 Interface d'entrainement représentée : option « D » ; autres versions voir Section 18.4  partir de la Page 173
3 Systeme de mesure de déplacement interne toujours sur le cté droit de Uaxe. Le sens de déplacement positif dépend du systeme de mesure de déplacement choisi, voir
Section 17.2 & partir de la Page 133

Tableau 9.1 Dimensions HT150L

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

Taille du moteur A12 A13 A12 A13
Longueur totale de chariot L [mm] 290 389 385 484
Déflecteur de bande A [mm] - - 475 475
Espacement des capteurs B [mm] 138 138 1855 1855
Espacement des capteurs C [mm] 73 172 120,5 219.5
Longueur de course max. Ls; [mm] 5.450 h.351 h.355 h.256
Longueur totale Ly [mm] Ly = Ly + 380 Ly = Ly + 479 Ly = Ly + 47b Ly = Lgr + b74
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Tableau 9.2 Caractéristiques de contrainte

Taille du moteur A12 | Taille du moteur A13
Fytynmax " [N] 3.350 3.360
Fatymax " [N] 4270 3.789
Mydynmax [Nm] 201 178
Mydynmax [Nm] 414 h55
Mzdynmax [Nm] 325 491
22 [mm] 515 B1.5

1 La force ne doit agir que sans couple

2 Aréte supérieure chariot - milieu du

guidage

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 9.3 Données techniques générales Tableau 9.4 Guidage
Répétabilité [mm]2 +0,000 Type de guidage QEHT5CA
Vitesse max. [m/s] b Capacité de charge statique C [N] 15.280
Charge utile typique [kg] 80 Cité de charge dynamique Cqyp [N] 12.530
Longueur totale maximale [mm]?3) | 5.830
Planéité (mm/300 mm)" +0,03 Tableau 9.5 Entrainement
Rectitude (mm/300 mm) ") +0,03 Taille du moteur A12 A13
Moment d’inertie géométrique du sec- | 907.754 Type de moteur LMSA12 LMSA13
tion transversale de profilé |, [mm*] Force permanente [N] 205 308
Moment d’inertie géomét_rigue dusec- |7.417.610 Pic de force [N] 579 868
tion transversale de profilé I, [mm*] U
Accélération max. [m/s?] 60 80
1 Les valeurs sont valables pour la surface de vissage ou la plague de montage spécifiée
2 En fonction du systeme de mesure de course (Chapitre 17) et de la chaine porte-
cable (Section 18.4)
3 Axes plus longs sur demande
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Fig. 9.1 Accélération max. apay en fonction de la charge utile mey

Fig. 9.2 Fléchissement w sur la longueur d’axe Law non soutenue sous

la charge utile F,

Tableau 9.6 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Taille du moteur A12 Taille du moteur A13 Taille du moteur A12 Taille du moteur A13
Masse du chariot [kg] 4,33 5,97 4,80 6,45
Masse si course 0 [kg] 9.80 12,77 11,56 14,57
Masse par métre de course [kg/m] 13,31 13,59
Force de décollement F; [N] 3,00 4,00

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Tables linéaires HT-L

9.4 Dimensions et spécifications HT200L
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1l Absent sur la variante avec chaine porte-cable 2 Interface d'entrainement représentée : option « D » ; autres versions voir Section 18.4  partir de la Page 173
3 Systeme de mesure de déplacement interne toujours sur le cté droit de Uaxe. Le sens de déplacement positif dépend du systeme de mesure de déplacement choisi, voir
Section 17.2 & partir de la Page 133

Tableau 9.7 Dimensions HT200L

Version sans bande de protection Version avec bande de protection

Taille du moteur A22 A23 A22 A23
Longueur totale de chariot L [mm] 295 415 390 510
Déflecteur de bande A [mm] = = 41 41
Espacement des capteurs B [mm] 156,5 156,5 204 204
Espacement des capteurs C [mm] 81,5 2015 129 249
Longueur de course max. Ls; [mm] 5.423 h.303 h.328 h.208
Longueur totale Ly [mm] Ly = Ly + 413 Ly = Ly + 533 Ly = Ly + 508 Ly =Lgr + 628
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Tableau 9.8 Caractéristiques de contrainte

Taille du moteur A22 | Taille du moteur A23
Fyaynmax ") [N] 7.800 7.800
Fatynmax "' [N] 10.402 9.640
Mydynmax [Nm] 721 456
Mydynmax [Nm] 1.007 1.49%4
Magynmax [Nm] 741 1.209
22 [mm] 58,48 58,48

1 La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage
Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 9.9 Données techniques générales Tableau 9.10 Guidage
Répétabilité [mm]2 +0,000 Type de guidage QHH20CA
Vitesse max. [m/s] b Capacité de charge statique Cq [N] 33.860
Charge utile typique [kg] 150 Cité de charge dynamique Cqyy [N] 30.000
Longueur totale maximale [mm]23) | 5836
Planéité (mm/300 mm)" +0,03 Tableau 9.11 Entrainement
Rectitude (mm/300 mm) ") +0,03 Taille du moteur A22 A23
Moment d’inertie géométrique du sec- | 2.071.928 Type de moteur LMSA?22 LMSAZ3
tion transversale de profilé |, [mm*] Force permanente [N] 362 Dbk
Moment d’inertie géomét_rigue dusec- | 19.658.810 Pic de force [N] 1023 153
tion transversale de profilé I, [mm*] ,,_
Accélération max. [m/s?] 60 80
1 Les valeurs sont valables pour la surface de vissage ou la plague de montage spécifiée
2 En fonction du systeme de mesure de course (Chapitre 17) et de la chaine porte-
cable (Section 18.4)
3 Axes plus longs sur demande
120 ‘ Law [mm]
0 — 723 [][] 1.000 2.000 3.000 4,000 54[][][[]]
’ A2 1 ‘ *§
gn,\ 010 S %\ng»m
= F ‘
2 \ 0204 i NN 120
7\ e = Nl g
E E 0301 l _ | £
® = | | W Ceokg[ 3 E
\ = 0401 £ 77L*7»48 =
2 S~—— - 1Fe Nkg[
0 | B — ” [E:q]m% 120Ky 5
0 50 18 W0 B0 300 1 | | 150kg [ 6
mext [kal 0.70

Fig. 9.3 Accélération max. apay en fonction de la charge utile mey

Fig. 9.4 Fléchissement w sur la longueur d’axe Law non soutenue sous

la charge utile F,

Tableau 9.17 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Taille du moteur A22 Taille du moteur A23 Taille du moteur A22 Taille du moteur A23
Masse du chariot [kg] 6,80 9,64 7.39 10,24
Masse si course 0 [kg] 16,33 nn 18,85 24,28
Masse par métre de course [kg/m] 21,49 181
Force de décollement F, [N] 5,00 7,00

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Tables linéaires HT-L

9.5 Dimensions et spécifications HT250L
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1l Absent sur la variante avec chaine porte-cable 2 Interface d'entrainement représentée : option « D » ; autres versions voir Section 18.4  partir de la Page 173
3 Systeme de mesure de déplacement interne toujours sur le cté droit de Uaxe. Le sens de déplacement positif dépend du systeme de mesure de déplacement choisi, voir

Section 17.2 a partir de a Page 133

Tableau 9.13 Dimensions HT250L

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Taille du moteur A32 A33 A32 A33
Longueur totale de chariot L [mm] 326 425 46b b6b
Déflecteur de bande A [mm] - - 70 70
Espacement des capteurs B [mm] 1785 1785 2485 2485
Espacement des capteurs C [mm] 1135 2135 183, 2835
Longueur de course max. Ls; [mm] 5.469 h.369 h.329 h.229
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgy + 471 Ly = Lgy + 571 Ly = Lgy + 611 L= Lgr + 711
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Tableau 9.14 Caractéristiques de contrainte

Taille du moteur A32 | Taille du moteur A33
Fyayamax™ IN] 11.600 11.600
Fatynmax "' [N] 14160 13.165
Mydynmax [Nm] 1.249 1.126
Mydynmax [Nm] 1.424 1.942
Magynmax [Nm] 1.131 1711
22 [mm] 68,07 48,07

1 La force ne doit agir que sans couple
2 Aréte supérieure chariot - milieu du guidage
Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Tableau 9.15 Données techniques générales Tableau 9.16 Guidage
Répétabilité [mm]2 +0,000 Type de guidage QHH25CA
Vitesse max. [m/s] b Capacité de charge statique C [N] 48.750
Charge utile typique [kg] 250 Cité de charge dynamique Cqyp [N] 41.900
Longueur totale maximale [mm]?3) | 5.940
Planéité (mm/300 mm)" +0,03 Tableau 9.17 Entrainement
Rectitude (mm/300 mm) ") +0,03 Taille du moteur A32 A33
Moment d’inertie géométrique du sec- | 3.265.771 Type de moteur LMSA32 LMSA33
tion transversale de profilé |, [mm*] Force permanente [N] 583 875
Moment d’inertie géométrique du sec- | 39.262.043 Pic de force [N] 1.646 9.469
tion transversale de profilé I, [mm*] U
Accélération max. [m/s?] 60 80
1 Les valeurs sont valables pour la surface de vissage ou la plague de montage spécifiée
2 En fonction du systeme de mesure de course (Chapitre 17) et de la chaine porte-
cable (Section 18.4)
3 Axes plus longs sur demande
170 ‘ Law[mm]
— 33 [][] 1000 2000 3000 4000  5.000 6.[][]8
100 — ‘ ‘
AL 0,10 l ! , ‘\‘\=
_ 0204 P SO g
N 4
2 \ 0301 ol 43\\\\ ,
5 0y - a4
5 \‘ g 0401 Luh DN g
TN = 050 ‘ ‘ SUN0okgreld =
= 0601 | Fz Ny T
2 0704 . 150kg 8,0
0 ! ! ; : : 080+ ;[va*’ 200kt 10,0
0 5 100 150 200 250 300 B0 400 0901 | | Wk
mext [kal 1.00 120

Fig. 9.5 Accélération max. ap en fonction de la charge utile meyile mey

Fig. 9.6 Fléchissement w sur la longueur d"axe Ly non soutenue sous
la charge utile F,

Tableau 9.18 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Taille du moteur A32 Taille du moteur A33 Taille du moteur A32 Taille du moteur A33
Masse du chariot [kg] 11,58 16,77 12,98 17,17
Masse si course 0 [kg] 26,35 33,67 3168 38,85
Masse par métre de course [kg/m] 30,15 30,54
Force de décollement F, [N] 8,00 10,00
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Axes portiques a chariot fixe HC-B

10. Axes portiques a chariot fixe HC-B

10.1 Propriétés des axes portiques a chariot fixe HC-B équipés d’un entraine-
ment par courroie crantée

Les axes portiques a chariot fixe HIWIN avec entrainement par courroie crantée sont

des unités linéaires flexibles composées d'un bloc d'entrainement fixe et d'un bras

mobile. Its conviennent particulierement aux applications verticales pour lesquelles

une dynamigue et des vitesses élevées sont requises.

Guidage sur rail profilé

Les guidages sur rails profilés a deux patins
HIWIN de haute qualité permettent de com-
muniguer les forces et couples de manire
siire du bras au bloc d'entrainement.

Le guidage CG avec agencement en 0 du
chemin de roulement garantit une rigidité
accrue et une résistance élevée aux couples
de charge pour les tailles HCO60B et HCOBOB.

Courroie crantée

La courroie crantée dotée de profils
modernes haute performance (forme HTD)
et d'armatures acier renforcées permet de
transmettre des forces élevées et offre en
méme temps une haute sécurité contre le
déraillement.

Fixation

Le bloc d'entrainement ainsi que les
interfaces de fixation de a charge utile des
deux catés du bras sont dotés d'alésages
d'ajustage supplémentaires au niveau de
chaque alésage taraudé. Ceci permet de ga-
rantir un alignement idéal et reproductible de
a structure de raccordement. Vous trouverez
les douilles de centrage correspondantes
dans les accessoires a a Page 176.

Raccordement de Uentrainement

Grace a Larchitecture symétrique, laxe por-
tique a chariot fixe HIWIN permet de monter
des moteurs et transmissions des deux ctés
du bloc d'entrainement.

[Uest possible de monter des entrées et
sorties supplémentaires a Laide de tourillons
d‘arbre supplémentaires disponibles comme
accessoires (voir Page 181).

Lubrification

Pour entretenir confortablement Laxe linéaire

un graisseur a été monté, pour chague point

de lubrification respectif, @ gauche et a droite \
du bloc d'entrainement. De la sorte, lac- \
cessibilité pour regraisser demeure toujours

optimale méme en présence de conditions

d'incorporation difficiles.

Elément de serrage et de freinage

L'élément de serrage ou de freinage peut étre

activé grace a un raccord pneumatique au

niveau du bloc d'entrainement. Le serrage \
sur les rails profilés présente une sécurité

intrinseque, dés que le raccord n'est plus

soumis a de Lair comprimé. Une serrage

peut notamment étre nécessaire dans les

applications verticales afin de fixer en toute

sécurité Laxe a larrét.
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10.2 Code de commande pour les axes portiques a chariot fixe HC-B

F o0 R 155 0123
Axe portique a chariot fixe HIWIN Longueur de chariot :

Taille (largeur de profilé) : §: Court
025: 25mm Longueur de course [mm]
040 40mm Bande de recouvrement :
ggg ggm N Sans bande de recouvrement
o Constante d’avance [mm/tr]:
Type d'entrainement : 081 HCOZ5B
B:  Entrainement par courroie crantée 123: HCO40B
170:  HC060B
200: HC080B

Suite code de commande pour les axes portiques a chariot fixe HC-B

“ N B R LT coes
Capteur fin de course d’axe®: \— Transmission®

N Sans capteur fin de course Type de flasque?

A: 2 x contact de repos, cable 100 mm, connecteur!!

B: 2 x contact de travail, cable 100 mm, connecteur” Interface d'entrainement”
C: 2= contact de repos, cable de 4 m & extrémité ouverte N: Sans

D: 2 contact de travail, cable de 5 m & extrémité ouverteV L: Agauche

Elément de serrage : R: Adwite

N: Sans élément de serrage

B: Avec élément de freinage pneumatique (HCO80B/HC080B)

C: Avec élément de serrage pneumatique (HC060B/HCO80B)?

Systeme de mesure de course en option?:

N: Sans systeme de mesure de course
A: HIWIN MAGIC, analogique, 1Vpp sin/cos
D:  HIWIN MAGIC, numérique, TTL 5V

1'HC025B - A: 2 x contact de repos, cable 200 mm, connecteur ; C : 2 x contact de repos, cable de 2m & extrémité ouverte ; B et D : non disponible
2 Informations détaillées au chapitre 17  partir de la Page 131 ou dans la notice de montage « HIWIN MAGIC Distance Measuring Systems »
3 Si aucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin aprés ce chiffre
Vous trouverez toutes les types de flasques au Tableau 18.1 & partir de la Page 135
Si-aucun transmission n'est sélectionné, le code de commande prend fin aprés ce chiffre
% Vous trouverez des transmissions adaptées aux axes HIWIN & la Section 18.1.4.5 & partir de la Page 155
8 Commutateurs de référence supplémentaires sur demande
7 'élément de serrage ne peut étre utilisé que lorsque Uaxe est a Uarrét et non comme frein
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Axes portiques a chariot fixe HC-B

10.3 Dimensions et spécifications HC025B
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Tableau 10.1 Caractéristiques de contrainte

I:ydynma)(” [N] 616
deynmax” [N] 616
Mxaynmax [Nm] 2,65
Myaynmax [Nm] 20,65
Mzdynmax [Nm] 20,65

1 La force ne doit agir que sans couple

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

E
X M,

Tableau 10.7 Données techniques générales Tableau 10.3 Guidage

Répétabilité [mm] +0,05 Type de guidage MGN09C
Force d’avance max. Fy_max [N] 241 Capacité de charge statique Cq [N] 2.550
Vitesse max. [m/s] 5 Cité de charge dynamique Cyy, [N] 1.860
Accélération max. [m/s?] 30

Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 3,1

Charge utile typique [kg] 2 Tableau 10.4 Entrainement

Longueur maximale de course verticale [mm] 300 Elément dentrainement B12HTD3
Longueur de course horizontale maximale [mm] 200 Constante d‘avance [mm/tr] 6
Momen.t |’1'inertie LA REels | Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 25,78
de profilé I, [mm?]

Moment d’inertie géométrique du section transversale | 19.299

de profilé I, [mm¢]

250 3.3
230 \ 3.1
= 100 \\ E 19 N
| S
= \\\ = \\\
170 ~ 25 NS
150 2.3
0 0.5 1.0 1.5 20 25 3.0 35 0 0.5 1.0 15 20 25 3.0 35
v[m/s] v [m/s]
Fig. 10.1 Force d’avance max. Fx_nx en fonction de la vitesse d’axe v Fig. 10.2 Couple d’entrainement M_pqx en fonction de la vitesse d’axe v
Tableau 10.5 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse si course 0 [kg] 0,63
Masse par 100 mm de course [kg/100 mm] 013
Masse du bras en course 0 [kg] 0,30
Masse du bras par course de 100 mm [kg/100 mm] 0,13
Moment d’inertie rotationnel J,o; [kgem?] 0,16
Couple a vide si course 0 [Nm] 0.15
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Axes portiques a chariot fixe HC-B

10.4 Dimensions et spécifications HC040B
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Tableau 10.6 Caractéristiques de contrainte

Fyayamax™ IN] 1.213
Faiynmax ") N] 1.213
Mydynmax [Nm] 10
Myaynmax [Nm] 78
Mzdynmax [Nm] 78

1 La force ne doit agir que sans couple
Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

Fx

My
Tableau 10.7 Données techniques générales Tableau 10.8 Guidage
Répétabilité [mm] +0,0b Type de guidage MGN15C
Force d’avance max. Fy_max [N] 404 Capacité de charge statique Cq [N] h.590
Vitesse max. [m/s] b Cité de charge dynamique Cgy, [N] 4610
Accélération max. [m/s?] 30
Couple d’entrainement max. M, max [Nm] 79
Charge utile typique [kg] 8 Tableau 10.9 Entrainement
Longueur maximale de course verticale [mm] 500 LT e BI0HTD3
Longueur de course horizontale maximale [mm] 400 Constante d"avance [mm/tr] 173
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 94.400 Diamétre efficace de roue 2 courroie crantée [mm] 2915
de profilé I, [mm*] '
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 102.030
de profilé |, [mm‘]

410
400 N\

= 30

Em
= 360
360 N
340
330

0 1.0 2.0 3.0 40 5,0 6,0
vIm/s]

Fig. 10.3 Force d’avance max. Fx_nx en fonction de la vitesse d’axe v

8.1

79

7.1
75

73 \

MA_max [Nm]

N\
7 \

¥ AN

6,7
6,5

0 1.0 2,0 30 40 50
vIm/s]

Fig. 10.4 Couple d’entrainement My_pqx en fonction de la vitesse d’axe v

6,0

Tableau 10.10 Valeurs mécaniques caractéristiques

Masse si course 0 [kg] 218
Masse par 100 mm de course [kg/100 mm] 0,28
Masse du bras en course 0 [kg] 0,92
Masse du bras par course de 100 mm [kg/100 mm] 0,28
Jror." [kgem?] 0,44
Couple a vide si course 0 [Nm] 0.20

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Axes portiques a chariot fixe HC-B

10.5 Dimensions et spécifications HC060B
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Tableau 10.11 Caractéristiques de contrainte

Fyayamax™ IN] 2152
Faiynmax ") N] 3.378
Mydynmax [Nm] 3
Mydynmax IN] 243
Madynmax [Nm] 155

1 La force ne doit agir que sans couple

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

E
X M,

Tableau 10.12 Données techniques générales Tableau 10.13 Guidage
Répétabilité [mm] +0,05 Type de guidage CGL15CA
Force d’avance max. Fy_max [N] 983 Capacité de charge statique Cq [N] 19.520
Vitesse max. [m/s] 5 Cité de charge dynamique Cyy, [N] 14.700
Accélération max. [m/s2] 30
Couple d'entraineme?t nllax. Ma_max [Nm] 26,6 Tableau 1014 Entrainement
Charge utile typique [k 16 -
- Yp L ! - Elément d’entrainement B30HTDH
Longueur maximale de course verticale [mm] 800
= . Constante d’avance [mm/tr] 170
Longueur de course horizontale maximale [mm] 600 — - - - -
. : Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] b4
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 431.271
de profilé I, [mm?4]
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 536.119 Tableau 10.15 Elément de serrage/freinage "
de profilé I, [mm¢] —
Force de maintien [N] 400
Pression de service [bar] b,5-6,5
U 'élément de serrage ne peut tre utilisé que lorsque lessieu est & Larrét et non
comme un frein.
1.100 28
1.000 26-\
N\ 2 \
_ 900 . \
% w En \
Ial o NQ
" \\ 18 \\
o0 —~— 16 —~—
500 14
0 1,0 20 3.0 40 50 0 1.0 20 30 40 50 6.0
vIm/s] vIm/s]

Fig. 10.5 Force d’avance max. Fx_max en fonction de la vitesse daxe v

Fig. 10.6 Couple d’entrainement Ms_nax €n fonction de la vitesse d’axe v

Tableau 10.16 Valeurs mécaniques caractéristiques

Masse si course 0 [kg] 5,13
Masse par 100 mm de course [kg/100 mm] 0,52
Masse du bras en course 0 [kg] 224
Masse du bras par course de 100 mm [kg/100 mm] 0,52
Jrot. " [kgem?] 241
Couple a vide si course 0 [Nm] 0,60

1 Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Axes portiques a chariot fixe HC-B

10.6 Dimensions et spécifications HC080B
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Tableau 10.17 Caractéristiques de contrainte

Fyayamax™ IN] 3.855
Faiynmax ") N] 5.447
Mydynmax [Nm] 66
Mydynmax IN] 4dd
Mzdynmax [Nm] 34

1 La force ne doit agir que sans couple

Voir la Section 3.3.3 & la Page 14 (grandeur de référence pour la durée de vie)

E
X M,

Tableau 10.18 Données techniques générales Tableau 10.19 Guidage
Répétabilité [mm] +0,05 Type de guidage CGH20CA
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.310 Capacité de charge statique Cq [N] 30.510
Vitesse max. [m/s] 5 Cité de charge dynamique Cyy, [N] 23.700
Accélération max. [m/s2] 30
Couple d'entraineme?t nllax. Ma_max [Nm] AW Tableau 10,20 Entrainement
Charge utile typique [k 30 -
- Yp L ! - Elément d’entrainement B4OHTDH
Longueur maximale de course verticale [mm] 1.200
= . Constante d’avance [mm/tr] 200
Longueur de course horizontale maximale [mm] 800 — - - - -
. : Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 63,66
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 1.394.922
de profilé I, [mm?]
Moment d’inertie géométrique du section transversale | 1.758.779 Tableau 10.21 Elément de serrage/freinage "
de profilé I, [mm¢] —
Force de maintien [N] 650
Pression de service [bar] b,5-6,5
U 'élément de serrage ne peut tre utilisé que lorsque lessieu est & Larrét et non
comme un frein.
1.400 45
1.300
0N\
1.200
= 10 £ %
gI E\
= 1.000 ~ = 30 S~
900 \\
25
800 ~——
700 20
0 1,0 20 3.0 40 50 6.0 0 1.0 20 3.0 40 50 6.0
vim/s] vim/s]

Fig. 10.7 Force d’avance max. Fx_max en fonction de la vitesse d’axe v

Fig. 10.8 Couple d’entrainement My_nax en fonction de la vitesse d’axe v

Tableau 10.22 Valeurs mécaniques caractéristiques

Masse si course 0 [kg] 9.72
Masse par 100 mm de course [kg/100 mm] 0.90
Masse du bras en course 0 [kg] 451
Masse du bras par course de 100 mm [kg/100 mm] 0,90
Jrot. " Tkgem?] 5,49
Couple a vide si course 0 [Nm] 1,40

1) Moment d'inertie rotationnel

HX-05-6-FR-2207-K

77



Axes linéaires et systémes d’axes HX
Axes doubles HD

11. Axes doubles HD

11.1 Propriétés des axes doubles HD avec entrainement par courroie crantée
Les axes doubles HIWIN HD sont des modules linéaires utilisables de manigre flexible,
et se composent de deux axes a courroie HM-B reliés entre eux via un arbre de
transmission. Ils sont utilisés de préférence dans les applications dans lesquelles

un axe individuel ne suffit pas en raison des couples de sollicitation élevés ou des
dimensions des charges a transporter. Les axes doubles HIWIN HD conviennent en
outre excellemment comme base pour les systemes multi-axiaux.

Arbre de transmission

Larbre de transmission veille a une transmission sire et rigide des forces pour le mou-
vement paralléle des deux axes. Grace a son diamétre généreusement dimensionné,
Larbre de transmission est particulierement rigide en torsion, de sorte quaucun palier
supplémentaire n'est nécessaire en cas de vitesses et d'entraxes plus élevés.

Vitesse critique de Uarbre de transmission

La vitesse critique dépend de la longueur et du diametre de Larbre de transmission,

et elle ne doit pas étre dépassée en service. Lentraxe maximal qui en résulte en
fonction de la taille et de la vitesse des axes doubles HIWIN peut étre déterminé via le
diagramme de la Fig. 11.1.

6.000 ‘
—— HDT
5.000- —
40004 HD3 |
= HD4
£ 3000 \\ |
2.000 N~ —
\‘
1.000
0
0 1.0 20 3.0 40 50
v [m/s]

Fig. 11.7 Entraxe maximal Lp en fonction de la vitesse axiale v
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11.2 Code de commande pour les axes doubles HD

m N ' B2 000
Axe double HIWIN Capteur fin de course d'axe:

N Sans capteur fin de course

Taille (largeur de profilé des axes individuels) :

) A: 2xcontact de repos, cable 100 mm, connecteur
T: 40mm L
2. 60mm B: 2xcontact de travail, cable 100 mm, connecteur
3. 80mm C: 2xcontact de repos, cable de 4 m a extrémité ouverte
4 120mm D: 2xcontact de travail, cable de hm a extrémité ouverte

Bande de recouvrement :

N: Sans bande de recouvrement (000 : Un seu chariot)

C:  Avec bande de recouvrement en acier ——— Longueur de chariot:
S: Court
Longueur de course [mm
! (mm} M: Moyen
L: Long

Suite code de commande pour axes doubles HD

N R 60608 ?
Systeme de mesure de course en option": Etat de livraison :

N: Sans systeme de mesure de course T:  Partiellement monté (standard)
A: HIWIN MAGIC, analogique, 1Vppsin/cos Sans: Monté
D:  HIWIN MAGIC, numérique, TTL5V

Entraxe D [mm]

Transmission®

Type de flasque?

Interface d'entrainementﬂ
N: Sans

L: Agauche
R: Adroite

" Informations détaillées au chapitre 17 & partir de la Page 131 ou dans la notice de montage « HIWIN MAGIC Distance Measuring Systems »
2 i aucune interface dentrainement n'est sélectionnée, e code de commande prend fin aprés ce chiffre
3Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.1 & partir de la Page 135
Si aucun transmission n'est sélectionné, le code de commande prend fin apres ce chiffre
Vous trouverez des transmissions adaptées au Section 18.1.4.5 a partir de la Page 155

~—— Espacement entre deux chariots [mm] :

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Axes doubles HD

11.3 Dimensions et spécifications HD1
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Tableau 11.1 Dimensions HD1
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L

Longueur de profilé de chariot L; [mm] | 125 160 230 126 160 230
Longueur totale de chariot L. [mm] 150 185 265 230 265 335
Déflecteur de bande A [mm] - - - 40 40 40
Longueur de course max. Lsy [mm] 3.000 3.000 3.000 3.000 3.000 3.000
Longueur totale Ly [mm] Ly = Ly + 294 Ly = Lgr + 329 Ly = Ly + 399 Ly = Lo + 374 Ly = Ly + 409 Ly = Ly + 479
Entraxe D min. [mm] 160 160 160 160 160 160
Entraxe D max. [mm] 1.500 1.500 1.500 1.500 1.500 1.500
Tableau 11.7 Données techniques générales 500
Force d'avance max. Fy gy [N] 450 _—
Vitesse max. [m/s] 3 Tg 400 ~——
Couple d’entrainement max. My may [Nm] 8 z 350
Charge utile typique ™ [kg] 25 0
Axe individuel HMO40B 0 1.0 20 3.0 40 50 6.0
11S; répartition uniforme de la charge sur les deux axes v [mis]

Fig. 11.2 Force d’avance max. Fx_may en fonction de la vitesse d’axe v

Tableau 11.3 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Masse du chariot [kg] 0,66 0.77 1,00 0,74 0.86 1,09
Masse si course 0 et entraxe D=0 [kg] |33 3,65 4,32 393 4,26 492
Masse par métre de course [kg/m] 6,04 6,09
Masse par métre d’entraxe D [kg/m] 274 274
Jrot.V'si course 0 et entraxe D = 0 [kgem?] | 1,40 1,40
Jror. V) par métre d’entraxe [kgcm?/m] 3,24 3,24
Couple  vide si course 0 [Nm] 0,3 0,50

1 Moment d'inertie rotationnel

Remarque : vous trouverez d‘autres dimensions et données a coté de laxe a courroie HMO040B, Page 22.
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11.4 Dimensions et spécifications HD2
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Tableau 11.4 Dimensions HD2

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Longueur de profilé de chariot L; [mm] | 150 200 300 150 200 300
Longueur totale de chariot L. [mm] 180 230 330 260 310 410
Déflecteur de bande A [mm] - - - 40 40 40
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.704 h.654 b.554 b.624 b.674 D474
Longueur totale Ly [mm] ly=Lgr + 376 Ly = Loy + 426 L= LST +026 Ly = Loy + 456 ly= |.51 + 506 Ly = Lgy + 606
Entraxe D min. [mm] 186 186 186 186 186 186
Entraxe D max. [mm] 2.000 2.000 2.000 2.000 2.000 2.000
Tableau 11.5 Données techniques générales 1.400
Force d’avance max. Fy_pay [N] 1323 = 100 \\
Vitesse max. [m/s] b = 1.000 S—
Couple d’entrainement max. My may [Nm] 33 oy 800 T
Charge utile typique ™ [kg] 63 00 I
Axe individuel HMO60B 0 1.0 20 3.0 40 50 6.0
vim/s]

11Si répartition uniforme de la charge sur les deux axes

Fig. 11.3 Force d’avance max. Fx_may en fonction de la vitesse d’axe v

Tableau 11.6 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Masse du chariot [kg] 1,62 191 249 1,78 2,07 2,65
Masse si course 0 et entraxe D = 0 [kg] 8.19 9,04 10,73 9.29 10,14 11,84
Masse par métre de course [kg/m] 10,93 11,02
Masse par métre d’entraxe D [kg/m] 10,26 10,26
Jiot. V'si course 0 et entraxe D = 0 [kgem?] | 6,53 6,53
Jror.V par métre d’entraxe [kgcm2/m] 6,63 6,63
Couple  vide si course 0 [Nm] 0,94 2,00

1 Moment d'inertie rotationnel

Remarque : vous trouverez d‘autres dimensions

et données a coté de laxe a courroie HMO60B, Page 24.
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Axes doubles HD

11.5 Dimensions et spécifications HD3
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Tableau 11.7 Dimensions HD3

Version sans bande de protection

Version avec bande de protection

Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Longueur de profilé de chariot L; [mm] | 210 300 390 210 300 390
Longueur totale de chariot L. [mm] 245 33b 425 335 425 515
Déflecteur de bande A [mm] - - - 45 45 45
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.633 h.543 b.4b3 h.543 b.4b3 h.363
Longueur totale Ly [mm] Ly = Lgy + 487 Ly = Lgy + 677 Ly = Lgy + 667 Ly = Lgy + 677 Ly = Lgy + 667 Ly = Lgr + 757
Entraxe D min. [mm] 200 200 200 200 200 200
Entraxe D max. [mm] 2.400 2.400 2.400 2.400 2.400 2.400
Tableau 11.8 Données techniques générales 2.000
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.852 = 1600 \\
Vitesse max. ['AnIS] 5 g \\
Couple d’entrainement max. My may [Nm] ) 2= 1.200 —
Charge utile typique ™ [kg] 150 o
Axe individuel HMOBO Y B a—

11Si répartition uniforme de la charge sur les deux axes

vIm/s]

Fig. 11.4 Force d’avance max. Fx_may en fonction de la vitesse d’axe v

Tableau 11.9 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Masse du chariot [kg] 310 3.94 477 3.40 4,24 5,07
Masse si course 0 et entraxe D = 0 [kg] 16,09 18,73 21,36 18,28 20,93 2357
Masse par métre de course [kg/m] 19.73 19,84
Masse par métre d’entraxe D [kg/m] 10,26 10,26
Jror. U si course 0 et entraxe D = 0 [kgem?] | 15,00 15,00
Jror.V par métre d’entraxe [kgcm2/m] 6,63 6,63
Couple  vide si course 0 [Nm] 2,40 2,60

1 Moment d'inertie rotationnel

Remarque : vous trouverez d‘autres dimensions et données a coté de laxe a courroie HMOB0B, Page 26.
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11.6 Dimensions et spécifications HD4
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Tableau 11.10 Dimensions HD4
Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Longueur de profilé de chariot Ly; [mm] | 260 370 b3b 260 370 b3b
Longueur totale de chariot L. [mm] 306 415 580 425 b3b 700
Déflecteur de bande A [mm] - = - 60 60 60
Longueur de course max. Lsy [mm] 5.531 b.421 h.256 b.41 5.301 h.136
Longueur totale Ly [mm] ly=Lgr + 689 ly=Lgr + 799 L= LST + 964 Ly = Lgr + 809 ly= |.51 +919 Ly = Ly + 1.084
Entraxe D min. [mm] 256 256 256 256 256 256
Entraxe D max. [mm] 3.000 3.000 3.000 3.000 3.000 3.000
Tableau 11.11 Données techniques générales 5.000
Force d’avance max. Fy_pax [N] 4.385 = 400
Vitesse max. [m/s] b TE
Couple d’entrainement max. M_max [Nm] 201 2 3.000
Charge utile typique [kg] 300
A 2.000
Axe individuel HM120B 0 1'[] 2'[] 3'[] 40 5.0 6,D
1 Si répartition uniforme de La charge sur les deux axes v[m/s]

Fig. 11.5 Force d’avance max. Fx_may en fonction de la vitesse d’axe v

Tableau 11.12 Valeurs mécaniques caractéristiques

Version sans bande de protection Version avec bande de protection
Type de chariot S Type de chariotM Type de chariot L | Type de chariotS Type de chariotM Type de chariot L
Masse du chariot [kg] 10,59 12,15 15,58 11,61 13,18 16,60
Masse si course 0 et entraxe D = 0 [kg] 50,31 56,68 66,93 56,63 63,02 73,30
Masse par métre de course [kg/m] 4154 6172
Masse par métre d’entraxe D [kg/m] 18,42 18,42
Jror. " si course 0 et entraxe D = 0 [kgem?] | 104,30 104,30
Jror.V par métre d’entraxe [kgcm2/m] 4490 4490
Couple  vide si course 0 [Nm] 6,20 9,00

1 Moment d'inertie rotationnel

Remarque : vous trouverez d‘autres dimensions et données a coté de laxe a courroie HM120B, Page 28.
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Systemes a deux axes HS2

12. Systémes a deux axes HS2

12.1 Propriétés des systémes a deux axes HS2

Les systemes a deux axes HIWIN HSZ sont des unités flexibles permettant de
positionner selon les axes X et Y. Ils se composent d'un axe double HIWIN HD selon
laxe X ainsi que d'un axe a courroie HIWIN HM-B ou HT-B selon Laxe Y. Les systemes a
deux axes HIWIN HSZ conviennent spécialement aux mouvements bidimensionnels et
mouvements surfaciques sur un plan, et ils forment la base de systémes triaxiaux.

Chaine porte-cable

Des chaines porte-cables généreusement dimensionnées offrent de la place pour
guider également des cables d'alimentation. Ces chaines porte-cables sont compactes
et intégrées de facon particulierement peu encombrante dans le systeme complet.

Vitesse maximale selon l'axe X

La vitesse maximale selon Laxe X dépend de la taille ainsi que de Uentraxe, lequel
résulte, dans le systeme a deux axes HS?Z, de la course choisie selon laxe Y. Le
diagramme de la Fig. 12.1 permet de déterminer la relation de dépendance entre la
vitesse axiale maximale et la longueur de course selon laxe Y.

6.000 | I
= H571
5.000 e HS27 —
HS23
. 4.0004 HS24 —
£
£
= 3.000 N
2000 S— |
\\
1.000
0
0 1.0 20 30 40 50
vx [m/s]

Fig. 12.1 Vitesse maximale v selon U'axe X, en fonction de la course LT selon
laxe Y

84



HIWIN.

12.2 Code de commande pour les systémes a deux axes HS2

w 2

3 . BN -
Type et taille axe 2:

Systeme d'axes HIWIN

o M1: HMO040B
Systeme d'axes type: M2 - HMO060B
2:  Systéme a deux axes M3: HM080B
Taille (largeur de profilé de laxe X) : T1: HT1008
T: 40mm T2 HT1508
2: 60mm T3: HT2008
3: 80mm T4 HT2508
4: 120mm Code axe 2:
Code axe 1: Y
X Type et taille axe 1:

Suite code de commande pour systémes a deux axes HS2

D1: Axe double HD1
D2: Axe double HD?
D3: Axe double HD3
D4 Axe double HD4

M r o0 -

m 0800

Course axel [mm]

Course axe 2 [mm]

Capteur fin de course d'axe :
N Sans capteur fin de course
A: 2xcontact de repos, cable 100 mm, connecteur

Chaine porte-cable:
N: Sans

1 Chaine porte-cable sur axe X

2. Chaine porte-cable sur axes X et Y

{17 60608
Transmission, axe 2%

Type de flasque du moteur, axe 24

Transmission, axe 13

Type de flasque du moteur, axe 12

Interface d’entrainement” :

N: Sans adaptateur d'entrainenent/
Sans chaine porte-cable

L: Eléments de transmission a gauche

R: Eléments de transmission a droite

A:  Sans éléments de transmission,
interface d'entrainement a gauche

B: Sans éléments de transmission,
interface d'entrainement a droite

N

L R
— —
A B

''Si aucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin aprés ce chiffre

Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.1 4 partir de la Page 135
Si-aucun type de flasque n'est choisi, la position « Transmission, axe 1» disparaft

3Vous trouverez des transmissions appropriées a la Section 18.1.4.5 & partir de la Page 155

Vious trouverez tous les types de flasques pour les modules lingaires HM-B au Tableau 18.1 & partir de la Page 135,

pour les tables linéaires HT-B au Tableau 18.7 a partir de la Page 139

Si‘aucun transmission n'est sélectionné, le code de commande prend fin apres ce chiffre

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a deux axes HS2

12.3 Dimensions et spécifications HS21-D-M
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Tableau 12.1 Dimensions HS21-D-M
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = Loy + 399
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Lyy = Ly y + 329
Tableau 12.7 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y
Section interne [ x h [mm] 77 x 25 b7 x 25
Rayon de courbure [mm] 100 75
Position finale si zéro électrique [mm] Lye=1905 le=70
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye=1955 Ly = 2,0
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Tableau 12.3 Données techniques générales

Axe X AxeY
Type d’axe HD1N HMO040B-N
Type de chariot L M
Force d’avance max. Fy_max [N] 450 300
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 8 b
Course max. [mm] 3.000 1.300
Charge utile typique [kg] b
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD1 a la Section 11.3 a la Page 80
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HM040B a la Section 5.3 a la Page 72
Tableau 12.4 Entrainement
Axe X AxeY
Référence de la courroie d’entrainement B15HTD3
Constante d’avance [mm/tr] 1
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 3,33
Tableau 12.5 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon l'axe Y [kg] 0.41
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Y [kg] 292
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 3.02
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Y [kg] 6.93
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 6,04
Masse du systeme complet par course de 1 m selon Uaxe Y [kg/m] h,36

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-céable et sans entrainement
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a deux axes HS2

12.4 Dimensions et spécifications HS21-D-T
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Tableau 12.6 Dimensions HS21-D-T
Longueur totale axe X L, [mm] L= Lgr x+ 399
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly = Ly + 364
Tableau 12.7 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y
Section interne [ x h [mm] 77x 25 b7 x 25
Rayon de courbure [mm] 100 75
Position finale si zéro électrique [mm] Lye=1905 le=1235
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye =195, ly,=11,0
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Tableau 12.8 Données techniques générales

Axe X AxeY
Type d’axe HD1N HT100B-C
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 450 813
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 8 14
Course max. [mm] 3.000 1.300
Charge utile typique [kg] 20
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD1 a la Section 11.3 a la Page 80

vous trouverez les dimensions et spécifications de la table linéaire HT100B a la Section 7.3 a la Page 42

Tableau 12.9 Entrainement

Axe X AxeY
Référence de la courroie d’entrainement B15HTD3 B25HTDS
Constante d’avance [mm/tr] 1 105
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 35,33 33,42
Tableau 12.10 Valeurs mécaniques caracteéristiques
Masse déplacée selon l'axe Y [kg] 159
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Y [kg] 6,22
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 671
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Y [kg] 10,48
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 6,04
Masse du systeme complet par course de 1 m selon Uaxe Y [kg/m] 9,10

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-céable et sans entrainement
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a deux axes HS2

12.5 Dimensions et spécifications HS22-D-M
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Tableau 12.11 Dimensions H$22-D-M
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = L7 + 526
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Lyy = Lsy y+ 426
Tableau 12.12 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y
Section interne Lx h [mm] 75x35 b7 x 25
Rayon de courbure [mm] 100 75
Position finale si zéro électrique [mm] Lxe = 199.0 Ly, = 45,5
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 206,5 Ly = 38,0
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Tableau 12.13 Données techniques générales

Axe X AxeY
Type d’axe HDZN HM060B-N
Type de chariot L M
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.323 882
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 33 7
Course max. [mm] 5.000 1.700
Charge utile typique [kg] 12
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HDZ a la Section 11.4  la Page 81
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HMO60B a la Section 5.4 a la Page 24
Tableau 12.14 Entrainement
Axe X AxeY
Référence de la courroie d’entrainement B25HTDS
Constante d’avance [mm/tr] 155
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 49,34
Tableau 12.15 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon l'axe Y [kg] 1,02
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Y [kg] 7,04
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 5,47
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Y [kg] 17,23
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 1093
Masse du systeme complet par course de 1 m selon Uaxe Y [kg/m] 15,70

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-céable et sans entrainement
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a deux axes HS2

12.6 Dimensions et spécifications HS22-D-T
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Tableau 12.16 Dimensions HS22-D-T
Longueur totale axe X L, [mm] Ly = Lgr x+ 526
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly = Ly + 483
Tableau 12.17 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y
Section interne L x h [mm] 75x35 b7 x 25
Rayon de courbure [mm] 100 75
Position finale si zéro électrique [mm] Lye=199.0 Ly, = 26,5
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 206,5 le=16,0
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Tableau 12.18 Données techniques générales

Axe X AxeY
Type d’axe HDZN H150B-C
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.323 1.300
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 33 32
Course max. [mm] 5.000 1.650
Charge utile typique [kg] 40
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HDZ a la Section 11.4  la Page 81

vous trouverez les dimensions et spécifications de la table linéaire HT1508 a la Section 7.4 a la Page 44

Tableau 12.19 Entrainement

Axe X AxeY
Référence de la courroie d’entrainement B25HTDS B4OHTDS
Constante d’avance [mm/tr] 155
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 49,34
Tableau 12.20 Valeurs mécaniques caracteéristiques
Masse déplacée selon l'axe Y [kg] 3,08
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Y [kg] 13,48
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 11,16
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Y [kg] 24,70
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 1093
Masse du systeme complet par course de 1 m selon Uaxe Y [kg/m] 21,48

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-céable et sans entrainement
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a deux axes HS2

12.7 Dimensions et spécifications HS23-D-M
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Tableau 12.21 Dimensions H$23-D-M
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = Ly + 667
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Lyy = Lgy y + 577
Tableau 12.72 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y
Section interne Lx h [mm] 75x35 77x 25
Rayon de courbure [mm] 100 100
Position finale si zéro électrique [mm] Lye = 1595 Ly, = 158,5
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 1695 Ly, = 148,

94




>

Tableau 12.23 Données techniques générales

Axe X AxeY
Type d’axe HD3N HMO0B0B-N
Type de chariot L M
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.852 1.235
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] b6 37
Course max. [mm] 5.000 1.600
Charge utile typique [kg] 30
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD3 a la Section 11.5 a la Page 82
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HMO80B a la Section 5.5 a la Page 26
Tableau 12.24 Entrainement
Axe X AxeY
Référence de la courroie d’entrainement B35HTDS
Constante d’avance [mm/tr] 190
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 60,48
Tableau 12.25 Valeurs mécaniques caracteéristiques
Masse déplacée selon l'axe Y [kg] 2,09
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Y [kg] 15,12
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 9,86
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Y [kg] 35,39
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 19.73
Masse du systeme complet par course de 1 m selon Uaxe Y [kg/m] 20,27

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-céable et sans entrainement
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a deux axes HS2

12.8 Dimensions et spécifications HS23-D-T
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Tableau 17.26 Dimensions HS23-D-T
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = Lgy  + 667
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly = L7y + 586
Tableau 12.77 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y
Section interne L x h [mm] 75x35 77x 25
Rayon de courbure [mm] 100 100
Position finale si zéro électrique [mm] Lye=1595 Ly, = 63,0
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 1695 lye =480
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Tableau 12.28 Données techniques générales

Axe X AxeY
Type d’axe HD3N HT2008-C
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.852 3.000
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] b6 88
Course max. [mm] 5.000 1.550
Charge utile typique [kg] 80
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD3 a la Section 11.5 a la Page 82

vous trouverez les dimensions et spécifications de la table linéaire HT2008 a la Section 7.5 a la Page 46

Tableau 12.29 Entrainement

Axe X AxeY
Référence de la courroie d’entrainement B35HTDS B50HTDS
Constante d’avance [mm/tr] 190 184
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 60,48 b8,57
Tableau 12.30 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Y [kg] 5,62
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Y [kg] 26,89
Masse déplacée selon U'axe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 17,57
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Y [kg] 48,21
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 19.73
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 28,01

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K

97



Axes linéaires et systémes d’axes HX
Systemes a deux axes HS2

12.9 Dimensions et spécifications HS24-D-T
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Tableau 12.31 Dimensions HS24-D-T
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = Ly + 964
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly = Ls7 y+ 713
Tableau 12.32 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y
Section interne L x h [mm] 100 x 35 77x 25
Rayon de courbure [mm] 125 100
Position finale si zéro électrique [mm] Le=1165 ly,=1115
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 136,5 le=915
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Tableau 12.33 Données techniques générales

Axe X AxeY
Type d’axe HD4N HT2508-C
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 4385 4500
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 201 149
Course max. [mm] 5.000 1.400
Charge utile typique [kg] 130
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD4 a la Section 11.6 a la Page 83

vous trouverez les dimensions et spécifications de la table linéaire HT2508 a la Section 7.6 a la Page 48

Tableau 12.34 Entrainement

Axe X AxeY
Référence de la courroie d’entrainement B6OHTD8 B75HTD8
Constante d’avance [mm/tr] 288 208
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 91,67 66,21
Tableau 12.35 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Y [kg] 10,27
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Y [kg] b3,78
Masse déplacée selon U'axe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 22,87
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Y [kg] 114,13
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 41,54
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 39,62

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-cable et sans entrainement
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Systemes a trois axes HS3

13. Systémes a trois axes HS3

13.1 Propriétés des systemes a trois axes HS3

Les systemes a trois axes HIWIN HS3 sont des unités flexibles permettant de
positionner selon les axes X, Y et Z Ils se composent d'un axe double HIWIN HD selon
laxe X, un axe a courroie HIWIN HT-B selon Uaxe Y ainsi que d'un axe portique a chariot
fixe HIWIN HC-B selon laxe Z. Les systemes a trois axes HIWIN HS3 conviennent
spécialement aux mouvements tridimensionnels.

Chaine porte-cable

Des chaines porte-cables généreusement dimensionnées offrent de la place pour
guider également des cables d'alimentation. Ces chaines porte-cables sont compactes
et intégrées de facon particulierement peu encombrante dans le systeme complet.

Vitesse maximale selon l'axe X

La vitesse maximale selon Laxe X dépend de la taille ainsi que de Uentraxe, lequel
résulte, dans le systéme a trois axes HS3, de a course choisie selon laxe Y. Le
diagramme de la Fig. 13.1 permet de déterminer la relation de dépendance entre la
vitesse axiale maximale et la longueur de course selon laxe Y.

6.000 | I
= HS31
5.000 e HS32 —
HS33
_ 4.0004 HS34 —
£
= 3.000 N
2.000 S — |
\\
1.000
0
0 10 20 3.0 40 50

vy [m/s]

Fig. 13.1 Vitesse maximale v selon U'axe X, en fonction de la course Lsy selon
laxe Y
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HIWIN.

13.2 Code de commande pour les systémes a trois axes HS3

J 3
Systeme d'axes HIWIN

Systeme d'axes type:
3. Systeme a trois axes

Taille (largeur de profilé de laxe X):
1: 40mm

2: 60mm

3: 80mm

4: 120mm

Code axe 1:

X

Type et taille axe 1:

D1: Axe double HD1
D2: Axe double HD?
D3: Axe double HD3
D4: Axe double HD4

Suite code de commande pour systemes a trois axes HS3

1000 - QLIRS

0600

Course axe 1 [mm] 4

Course axe 2 [mm]

Course axe 3 [mm]

3 [N sros [INIER Beos T

Capteur fin de course d'axe :
N Sans capteur fin de course

A: 2= contact de repos, cable 100 mm, connecteur

Chaine porte-cable:
. Sans
Chaine porte-cable sur axe X

Lo = =

Chaine porte-cable sur axes X et Y
Chaine porte-cable sur axes X, Y et Z

''Si aucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin apres ce chiffre
Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.1 a partir de la Page 135. Si aucun type de flasque n'est choisi, la position « Transmission, axe 1» disparait
9 Vious trouverez des transmissions appropriées & la Section 18.1.4.5 & partir de la Page 155
ous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.2 & partir de la Page 139. Si aucun type de flasque n'est choisi, la position « Transmission, axe 2 » disparait
5 Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.3  partir de la Page 143.

Siaucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin aprés ce chiffre

C0:
C1:
C2:
C3:

N ¢ N : EH
Type et taille axe 3:

HC025B
HC040B
HC060B
HC080B

Code axe 3:

L

Type et taille axe 2:

T
12:
T3:
Té:

HT100B
HT150B
HT200B
HT250B

Code axe 2:
Y

- B002

60405

Transmission, axe 3%
|

Type de flasque du moteur, axe 3%

Transmission, axe 2%

Type de flasque du moteur, axe 24

Transmission, axe 13

Type de flasque du moteur, axe 12

Interface d’entrainement” :

N:

L:
R:
A:

Sans adaptateur d'entrainenent/
Sans chaine porte-cable

Eléments de transmission a gauche
Eléments de transmission a droite
Sans éléments de transmission,
interface d'entrainement a gauche

. Sans éléments de transmission,

interface d'entrainement a droite

N
ilds

7 R

i3

A 7B

g i

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Systemes a trois axes HS3

13.3 Dimensions et spécifications HS31-D-T-C
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Tableau 13.1 Dimensions HS31-D-T-C
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = L7 + 399
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly = L7 y + 364
Longueur totale axe Z Ly, [mm] Ly, = Lt , + 190
Tableau 13.7 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y Axe Z
Section interne L x h [mm] 77 %15 57 x 15 20x 21
Rayon de courbure [mm] 100 7Th 48
Rayon de courbure [mm] Lye = 1905 Ly = 23,5 Lze =151,0 - Lgr/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye=1955 lye = 11,0 Lz = 1476 - Lg7/2

102



Tableau 13.3 Données techniques générales

Axe X AxeY Axe Z
Type d’axe HDIN HT1008-C HC025B
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 450 813 241
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 8 14 3
Course max. [mm] 3.000 1.300 300
Charge utile typique [kg] 2
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD1 a la Section 11.3 a la Page 80
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT100B a la Section 7.3 a la Page 42
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC025B a la Section 10.3 a la Page 70
Tableau 13.4 Entrainement
Axe X Axe Y Axe
Référence de la courroie d’entrainement B15HTD3 B25HTDS B1ZHTD3
Constante d’avance [mm/tr] 1 106 81
Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 35,33 33.42 2578
Tableau 13.5 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Z si course 0 [kg] 0,30
Masse déplacée selon 'axe Z par course de 1 m [kg/m] 1,27
Masse déplacée selon Uaxe Y si course 0 selon Uaxe Z [kg] 2,35
Masse déplacée selon 'axe X si course 0 selon les axes Y et Z [kg] 6,98
Masse déplacée selon 'axe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 6,71
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X, Y et Z [kg] 11,24
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 6,04
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 9,10
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 1,27

Remarque : toutes les valeurs s'entendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Systemes a trois axes HS3

13.4 Dimensions et spécifications HS32-D-T-C
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Tableau 13.6 Dimensions HS32-D-T-C
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = Lgr x + 526
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly = Loy y + 483
Longueur totale axe Z Ly, [mm] Ly, = Lgr_, + 286
Tableau 13.7 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y Axe Z
Section interne L x h [mm] 77x 35 57 x 15 38x 25
Rayon de courbure [mm] 100 7Th 7h
Rayon de courbure [mm] Lxe = 199.0 Ly = 26,5 Lze = 274,0 - Lgr/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 206,5 Ly = 16,5 Lz = 269,0 - Lg7/2
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Tableau 13.8 Données techniques générales

Axe X AxeY Axe Z
Type d’axe HD2N HT1508-C HC040B
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.323 1.300 404
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 33 32 8
Course max. [mm] 5.000 1.650 500
Charge utile typique [kg] 8
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD? a la Section 11.4 a la Page 81
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT150B a la Section 7.4 a la Page 44
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC040B a la Section 10.4 a la Page 72
Tableau 13.9 Entrainement
Axe X Axe Y Axe
Référence de la courroie d’entrainement B25HTDS B4OHTDS B20HDT3
Constante d’avance [mm/tr] 155 123
Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 49,34 39,15
Tableau 13.10 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Z si course 0 [kg] 0,92
Masse déplacée selon 'axe Z par course de 1 m [kg/m] 276
Masse déplacée selon Uaxe Y si course 0 selon Uaxe Z [kg] 6,59
Masse déplacée selon 'axe X si course 0 selon les axes Y et Z [kg] 17,00
Masse déplacée selon 'axe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 11,16
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X, Y et Z [kg] 2821
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 10,93
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 21,48
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 276

Remarque : toutes les valeurs s'entendent sans chaine porte-cable et sans entrainement
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a trois axes HS3

13.5 Dimensions et spécifications HS33-D-T-C
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Tableau 13.11 Dimensions HS33-D-T-C
Longueur totale axe X Ly [mm] Ly = Ly + 667
Longueur totale axe Y Ly [mm] Ly = L7 + 586
Longueur totale axe Z L; [mm] Ly, = Loy + 364
Tableau 13.12 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y Axe Z
Section interne L x h [mm] 75% 35 77 x 25 57 x 25
Rayon de courbure [mm] 100 100 7h
Rayon de courbure [mm] Lye = 159.5 Ly, = 63,0 Lz = 2825 - Lgr/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 1695 Ly, = 48,0 Lz = 275,0 - Lg7/2
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Tableau 13.13 Données techniques générales

Axe X AxeY Axe Z
Type d’axe HD3N HT2008-C HC060B
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.852 3.000 983
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] b6 88 27
Course max. [mm] 5.000 1.550 800
Charge utile typique [kg] 16
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD3 a la Section 11.5 a la Page 82
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT200B a la Section 7.5 a la Page 46
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC060B a la Section 10.5 a la Page 74
Tableau 13.14 Entrainement
Axe X Axe Y Axe
Référence de la courroie d’entrainement B35HTDA B50HTDS B30HTDS
Constante d’avance [mm/tr] 190 184 170
Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 60,48 08,57 B4, 11
Tableau 13.15 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Z si course 0 [kg] 2,24
Masse déplacée selon 'axe Z par course de 1 m [kg/m] 5,17
Masse déplacée selon Uaxe Y si course 0 selon Uaxe Z [kg] 12,84
Masse déplacée selon 'axe X si course 0 selon les axes Y et Z [kg] 34,20
Masse déplacée selon 'axe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 17,57
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X, Y et Z [kg] 55,52
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 1973
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 28,01
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 5,17

Remarque : toutes les valeurs s'entendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Systemes a trois axes HS3

13.6 Dimensions et spécifications HS34-D-T-C
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Tableau 13.16 Dimensions HS34-D-T-C
Longueur totale axe X Ly, [mm] Ly = Lgy x + 964
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly =Lty + 713
Longueur totale axe Z Ly, [mm] Ly, = Lgr , + 426
Tableau 13.17 Chaine porte-cable
Axe X Axe Y Axe Z
Section interne L x h [mm] 100x 35 77 x 25 57 x 25
Rayon de courbure [mm] 125 100 100
Rayon de courbure [mm] Lye = 116, lye=1115 Lze = 259,0 - Lgy/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye =136, lye =915 Lz = 249,0 - Lg7/2
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Tableau 13.18 Données techniques générales

Axe X AxeY Axe Z
Type d’axe HD4N HT2508-C HC080B
Type de chariot L S
Force d’avance max. Fy_max [N] 43.85 4.500 1.310
Vitesse max. [m/s] " b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. Ma_may [Nm] 201 149 42
Course max. [mm] 5.000 1.400 1.200
Charge utile typique [kg] 30
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD4 a la Section 11.6 a la Page 83
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT250B a la Section 7.6 a la Page 48
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC080B a la Section 10.6 a la Page 76
Tableau 13.19 Entrainement
Axe X Axe Y Axe
Référence de la courroie d’entrainement B6OHTDS B75HTDS B4OHTDS
Constante d’avance [mm/tr] 288 208 200
Diamétre efficace de roue a courroie crantée [mm] 91,67 66,21 63,66
Tableau 13.20 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Z si course 0 [kg] 451
Masse déplacée selon 'axe Z par course de 1 m [kg/m] 8,99
Masse déplacée selon Uaxe Y si course 0 selon Uaxe Z [kg] 26,77
Masse déplacée selon 'axe X si course 0 selon les axes Y et Z [kg] 69,28
Masse déplacée selon 'axe X par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 22,87
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X, Y et Z [kg] 129,63
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 4154
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe Y [kg/m] 39,62
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 8.99

Remarque : toutes les valeurs s'entendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Portiques linéaires HSL

14. Portiques linéaires HSL

14.1 Propriétés des portiques linéaires HSL

Les portiques linéaires HIWIN HSL sont des unités flexibles permettant de positionner
selon les axes X et Z. Ils se composent d'un axe de courroie HIWIN HT-B selon laxe

X ainsi que d'un axe portigue a chariot fixe HIWIN HC-B selon laxe Z. Les portiques
linaires HIWIN HSL conviennent spécialement aux mouvements bidimensionnels.

Chaine porte-cable

Des chaines porte-cables généreusement dimensionnées offrent de la place pour
guider également des cables d'alimentation. Ces chaines porte-cables sont compactes
et intégrées de facon particulierement peu encombrante dans le systeme complet.
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HIWIN.

14.2 Code de commande pour portiques linéaires HSL

1000 -

Tl »
[

Systeme d'axes HIWIN

Systeme d'axes type:

L: Portique linéaires

Taille (largeur de profilé de laxe X) :
1. 100mm

2: 150mm

3 200mm

4 250 mm

Code axe 1:

X

Suite code de commande pour portiques de ligne HSL

Course axe 2 [mm]

Capteur fin de course d'axe :

0600

2 I seos N7 Boo: %

N: Sans capteur fin de course

A: 2= contact de repos, cable 100 mm, connecteur
Chaine porte-cable :

N: Sans

1. Chaine porte-cable sur axe X

2:

Chaine porte-cable sur axes X et Z

''Si aucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin apres ce chiffre
2 Vious trouverez des transmissions appropriées a la Section 18.1.4.5 4 partir de la Page 155

3 Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.2 a partir de la Page 139. Si aucun type de flasque n'est choisi, la position « Transmission, axe 1» disparait
Vous trouverez tous les types de flasques au Tableau 18.3  partir de la Page 143.

Si aucune interface d'entrainement n'est sélectionnée, le code de commande prend fin aprés ce chiffre

Course axe 1 [mm]

Type et taille axe 2:

C0:
C1:
(2:
C3:

HC0258
HC040B
HC060B
HC080B

Code axe 2:

I

Type et taille axe 1:

T
12:
T3:
Té:

HT100B
HT150B
HT200B
HT250B

Transmission, axe 22

Type de flasque du moteur, axe 2%

Transmission, axe 12

Type de flasque du moteur, axe 1%

Interface d’entrainement” :

N:

L:
R:
A:

Sans adaptateur dentrainenent/
Sans chaine porte-cable

Eléments de transmission & gauche
Eléments de transmission a droite
Sans éléments de transmission,
interface d'entrainement a gauche

. Sans éléments de transmission,

interface d'entrainement a droite
N

T
= '
S &

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Portiques linéaires HSL

14.3 Dimensions et spécifications HSL1-T-C
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Tableau 14.1 Dimensions HSL1-T-C

Longueur totale axe Y Ly, [mm]

Ly = Loy + 304

Longueur totale axe Z Ly, [mm]

LTZ = LSLZ + 19[]

Tableau 14.7 Chaine porte-cable

Axe X Axe Z
Section interne | x h [mm] b7 x 25 2021
Rayon de courbure [mm] 75 48
Rayon de courbure [mm] L= 7.5 Lze=151,0 - Lgy/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = 15,0 Lze = 1475 - Lgy/2
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Tableau 14.3 Données techniques générales

AxeY Axe Z
Type d’axe HT1008-C HC025B
Force d’avance max. Fy_max [N] 813 241
Vitesse max. [m/s]" b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. My_pax [Nm] 14 3
Course max. [mm] 5.000 300
Charge utile typique [kg] 2
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes doubles HD1 a la Section 11.3 a la Page 80

vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT100B a la Section 7.3 4 la Page 42
vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC025B a la Section 10.3 a la Page 70

Tableau 14.4 Entrainement

Axe X Axe
Référence de la courroie d’entrainement B25HTDS B12HTD3
Constante d’avance [mm/tr] 106 81
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 33,42 25,78
Tableau 14.5 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon 'axe Z si course 0 [kg] 0,30
Masse déplacée selon 'axe Z par course de 1 m [kg/m] 127
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon Uaxe Z [kg] 5,47
Masse déplacée selon 'axe X par course de 1m selon Uaxe Z [kg/m] 1,27
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Z [kg] 5,49
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 16,01
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 1,27

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Portiques linéaires HSL

14.4 Dimensions et spécifications HSL2-T-C
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Tableau 14.6 Dimensions HSL2-D-T-C
Longueur totale axe Y Ly, [mm] Ly = Lgy  + 483
Longueur totale axe Z Ly, [mm] Ly, = Lsy_, + 286
Tableau 14.7 Chaine porte-cable
Axe Y Axe Z
Section interne L x h [mm] b7 x 25 3825
Rayon de courbure [mm] 75 75
Rayon de courbure [mm] Lye = -68,0 Lz = 274,0 - Lst/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye = -60,5 Lz = 169,0 - Lgy/2
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Tableau 14.8 Données techniques générales

Axe X Axe Z
Type d’axe HT1508-C HC040B
Force d’avance max. Fy_max [N] 1.300 404
Vitesse max. [m/s]" b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. My_pax [Nm] 32 8
Course max. [mm] 5.000 500
Charge utile typique [kg] 8
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT1508 a la Section 7.4 a la Page 44

vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC040B a la Section 10.4 a la Page 72

Tableau 14.9 Entrainement

Axe X Axe Z
Référence de la courroie d’entrainement B4OHTDS B20HDT3
Constante d’avance [mm/tr] 155 123
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 49,34 39,15
Tableau 14.10 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Z si course 0 [kg] 092
Masse déplacée selon Uaxe Z par course de 1 m [kg/m] 276
Masse déplacée selon Uaxe X si course 0 selon 'axe Z [kg] 10,73
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Z [kg/m] 276
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Z [kg] 13,54
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 20,83
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 2,76

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Portiques linéaires HSL

14.5 Dimensions et spécifications HSL3-T-C
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Tableau 14.11 Dimensions HSL3-T-C
Longueur totale axe X Ly [mm] Ly = Lsy_ + 586
Longueur totale axe Z L; [mm] Ly, = Lsy_, + 364
Tableau 14.12 Chaine porte-cable
Axe X Axe Z
Section interne L x h [mm] 77x125 b7 x 25
Rayon de courbure [mm] 100 75
Rayon de courbure [mm] Lye = -134,0 Lz = 282, - Ly/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye=-126,5 L7e = 275,0 - Lgy/2
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Tableau 14.13 Données techniques générales

AxeY Axe Z
Type d’axe HT2008-C HC060B
Force d’avance max. Fy_max [N] 3.000 983
Vitesse max. [m/s]" b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. My_pax [Nm] 88 27
Course max. [mm] 5.000 800
Charge utile typique [kg] 16
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT2008 a la Section 7.5 a la Page 46

vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC060B a la Section 10.5 a la Page 74

Tableau 14.14 Entrainement

Axe X Axe Z
Référence de la courroie d’entrainement B50HTD8 B30HTDS
Constante d’avance [mm/tr] 184 170
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] b8,b7 b411
Tableau 14.15 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon 'axe Z si course 0 [kg] 2,24
Masse déplacée selon U'axe Z par course de 1m [kg/m] 5,17
Masse déplacée selon Uaxe Y si course 0 selon Uaxe Z [kg] 20,90
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Z [kg/m] 517
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Z [kg] 26,96
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 32,94
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 5,17

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Portiques linéaires HSL

14.6 Dimensions et spécifications HSL4-T-C
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Tableau 14.16 Dimensions HSL4-T-C
Longueur totale axe X Ly, [mm] L = Lgr x+ 713
Longueur totale axe Z Ly, [mm] Ly, = Lgr , + 426
Tableau 14.17 Chaine porte-cable
Axe X Axe
Section interne | x h [mm] 77x125 b7 x 25
Rayon de courbure [mm] 100 100
Rayon de courbure [mm] Lge = -197,5 Lz = 259,0 - Ly/2
Position finale si zéro mécanique [mm] Lye =-190,0 Lze = 249,0 - Lgy/2
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Tableau 14.18 Données techniques générales

AxeY Axe Z
Type d’axe HT2508-C HC080B
Force d’avance max. Fy_max [N] 4500 1.310
Vitesse max. [m/s]" b
Accélération max. [m/s2]" 30
Couple d’entrainement max. My_pax [Nm] 149 42
Course max. [mm] 5.000 1.200
Charge utile typique [kg] 30
1 Restrictions possibles suivant la course pour versions avec chaine porte-cable
Remarque : vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HT2508 a la Section 7.6 a la Page 48

vous trouverez les dimensions et spécifications des axes individuels HC080B a la Section 10.6 a la Page 76

Tableau 14.19 Entrainement

Axe X Axe Z
Référence de la courroie d’entrainement B75HTD8 B4OHTDS
Constante d’avance [mm/tr] 208 200
Diametre efficace de roue a courroie crantée [mm] 66,21 63,66
Tableau 14.20 Valeurs mécaniques caractéristiques
Masse déplacée selon Uaxe Z si course 0 [kg] 451
Masse déplacée selon Uaxe Z par course de 1 m [kg/m] 8,99
Masse déplacée selon Uaxe Y si course 0 selon Uaxe Z [kg] 35,40
Masse déplacée selon Uaxe X par course de 1m selon Uaxe Z [kg/m] 8,99
Masse du systeme complet si course 0 selon les axes X et Z [kg] 4919
Masse du systeme complet par course de 1m selon Uaxe X [kg/m] 3791
Masse du systeme complet par course de 1m selon U'axe Z [kg/m] 8.99

Remarque : toutes les valeurs sentendent sans chaine porte-cable et sans entrainement

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Adaptateurs pour plateaux a mouvements croisés et systemes multi-axiaux

15. Adaptateurs pour plateaux a mouvements croisés et systemes multi-axiaux

Les adaptateurs HIWIN pour plateaux a mouvements croisés et systemes multi-axiaux
permettent de combiner deux ou plusieurs axes avec flexibilité. Il est donc possible
de construire rapidement et simplement des systemes multi-axiaux individuels. Avec
a liaison de force et de forme, les forces et les couples sont transmis en sécurité.
Des douilles de centrage garantissent un assemblage précis et reproductible. Tous les
adaptateurs sont fournis préts a étre montés, avec matériel de fixation.

Selon lorientation souhaitée des axes a assembler U'un par rapport a lautre, quatre
types d'adaptateurs de base sont disponibles :

CPN: Adaptateurs pour assembler le profilé de Uaxe supérieur avec le chariot de laxe
inférieur. Les deux chariots sont ici orientés dans la méme direction.
Adaptateurs pour assembler le profilé de Uaxe supérieur avec le chariot de laxe
inférieur, de sorte que les deux chariots soient tournés de 90° Uun par rapport
a lautre.

Adaptateurs pour assembler le chariot de Uaxe supérieur avec le chariot de
laxe inférieur.

Adaptateurs pour assembler le bloc d'entrainement de Uaxe supérieur avec

le chariot de laxe inférieur, de sorte que le chariot et le bloc d'entrainement
soient tournés de 90° Uun par rapport a Lautre.

CPR:

CCN:

CCR:

15.1 Sélection du produit

15.1.1 Combinaisons d"axes en fonction de la taille

Tableau 15.1 Apercu des combinaisons possibles en fonction de la taille

AxeY
HM HT HC KK
040 060 080 120 100 150 200 250 25 40 60 80 (30 40 50 60 8 100
HM (040 |@"m") o'm 0A O0A
060 (@) @'m' o eo'm oA O0A
080 o eo'm o o'm oA 0A
— 120 o o' o' o'm"
2 HT (100 |em A oNA * A 0A 0A
150 |omA ONA ONA ONA *A A oA O0A
200 ONA ONA ONA ONA *A A A 0A
250 OHA ONA ONA ONA *A

© CPN; mCPR; A CCN; 3¢ CCR

1 Deux axes individuels HM ou un axe double HD sont/est nécessaire(s) dans axe X

Remarque : Suivant la configuration sélectionnée, il se peut que des collisions aient lieu entre certaines pieces, ou que certains percages soient masqués. Une vérification au

cas par cas est donc nécessaire.
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15.1.2 Plateau a mouvement croisé
Combinaisons de plateaux a mouvements croisés avec deux axes individuels.

Tableau 15.2 Schéma pour choisir le produit

Assemblage XY X-Z I-X Page
Adaptateur CPN ® Page 123

chariot - profilé

Adaptateur CPR Page 125
chariot - profilé

(tourné a 90°)

Adaptateur CCN A Page 127

chariot - chariot

Adaptateur CCR 9¢ Page 129
chariot - bloc d’entraine-
ment

15.1.3 Systéme a deux axes
Systémes a deux axes avec base composée de deux axes individuels ou d’un axe
double.

Tableau 15.3 Schéma pour choisir le produit

Assemblage XY X-Z I-X Page
Adaptateur CPN ® Page 124

chariot - profilé

Adaptateur CPR Page 126
chariot - profilé
(tourné a 90°)
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Adaptateurs pour plateaux a mouvements croisés et systemes multi-axiaux

15.1.4 Systémes a trois axes et plus

La combinaison de plusieurs adaptateurs des Tableau 15.2 et Tableau 15.3 permettent
de construire avec flexibilité des systemes individuels a trois axes et plus. Ci-dessous
quelques exemples.

Tableau 15.4 Exemples de systemes multi-axiaux

Systeme complet Adaptateur Adaptateur
X-Y-1 XY Y-Z
Page 125 Page 127
Page 125 Page 129
Page 126 Page 123
Page 126 Page 127
Page 126 Page 129
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15.2 Adaptateur CPN

15.2.1 Adaptateur CPN pour axes individuels
Adaptateurs HIWIN pour combiner deux axes individuels (axe 1: HM/HT ; axe 2: HM/
HT/KK) par un assemblage chariot-profilé.

Axe 1
/
/ — he?
HV
Tableau 15.5 Spécifications adaptateurs CPN pour axes individuels

Axe 1 Axe 2 Ly[mm] | By[mm] |Hy[mm] |H[mm] | Poids [kg] Numéro de
Type d'axe Taille (largeur de profilé) | Type d’axe Taille (largeur de profilé) réference
HM 040 KK 30 59 79 12 95.0 0,159 25-001622
040 40 70 79 12 102,0 0,187 25-001623

060 40 76 114 12 120,0 0.29 25-001626

060 50 92 114 12 1285 0,366 25-001627

080 50 98 107 12 1505 0,376 25-001630

080 60 114 104 15 159.5 0613 25-001631

HT 100 HM 040 99 72 12 134,0 0,266 25-001608
150 040 79 149 12 156,0 0.417 25-001609

150 060 149 120 15 177.0 0.792 25-001610

200 060 199 102 15 193,0 0,907 25-001611

200 080 199 142 15 25,0 1,287 25-001612

250 080 249 126 20 2300 1,858 25-001613
250 120 249 180 20 2750 2,558 25-001614

100 HT 100 158 100 12 136,0 0,548 25-001615

150 100 210 100 15 161,0 0,882 25-001616

150 150 222 150 15 183.0 1,420 25-001617

200 150 274 150 15 199.0 1,756 25-001618

200 200 294 200 15 215,0 2,519 25-001619

250 200 348 200 20 2300 3,919 25-001620

250 250 296 250 20 240,0 4146 25-001621
100 KK" 50 100 99 12 125 0,326 25-001624

100 60 108 99 12 1185 031 25-001625

150 60 149 118 15 1435 0.724 25-001628

150 86 149 118 15 163,0 0,732 25-001629

200 86 199 142 15 179.,0 1170 25-001632

200 100 199 142 15 187.0 1,193 25-001633
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
Adaptateurs pour plateaux a mouvements croisés et systemes multi-axiaux

15.2.2 Adaptateur CPN pour axes doubles
Adaptateurs HIWIN pour combiner deux axes individuels HM ou un axe double HD et un
axe individuel HM/HT par un assemblage chariot-profilé.

7xaxe

Axe?

Tableau 15.6 Spécifications adaptateurs CPN pour axes doubles

Axe 1 Axe 2 Ly[mm] |Bx[mm] |Hy[mm] |HI[mm] | Poids [kl Numéro de

Type d'axe Taille (largeur de profilé) | Type d’axe Taille (largeur de profilé) réference

HM(2x)" 040 HM 040 76 82 12 132 0,540 25-001594
060 040 76 114 12 150 0,706 25-001595
060 060 76 114 12 168 0,932 25-001596
080 060 79 150 15 193 1,362 25-001597
080 080 79 150 15 215 1,444 25-001598
120 080 119 185 20 26b 2,850 25-001599
120 120 119 240 20 310 3,808 25-001600
0402 HT 100 76 151 12 134 0.876 25-001601
060% 100 76 164 12 152 0,944 25-001602
0602 150 76 24 12 174 1,324 25-001603
080% 150 79 244 12 196 1,568 25-001604
080% 200 110 287 15 215 3,188 25-001605
1209 200 119 296 20 265 4,498 25-001606
1209 250 119 361 20 275 5,180 25-001607

! Alternative : Axe double HD
2 Axe HM avec longueur de chariot L nécessaire
3 Axe HM avec longueur de chariot M ou L nécessaire
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15.3 Adaptateur CPR

15.3.1 Adaptateur CPR pour axes individuels (tourné a 90°)
Adaptateurs HIWIN pour combiner deux axes individuels (axe 1: HT; axe 2: HM/HT) par
un assemblage chariot-profilé (axe 2 tourné a 90°).

Axe 1
/
/ — Me?
HV

Tableau 15.7 Spécifications adaptateurs CPR pour axes individuels

Axe 1 Axe 2 Ly [mm] | By [mm] | Hy [mm] | Hys [mm] | H [mm] | Poids [kg] | Numéro de

Type d'axe Taille (largeur de profilé) | Type d’axe Taille (largeur de profilé) réference

HT 100 HM 040 122 99 560 |15 1180 | 0,085 25-001568
150 040 110 149 5.0 |15 140,010,956 25-001569
150 060 134 149 715 | 1b 1855 1,173 25-001570
200 060 134 199 715 |15 1715 1,520 25-001571
200 080 183 199 975 |175 1975|3570 25-001572
250 080 196 249 975 |175 2075 | 4,667 25-001573
250 120 206 249 1375 175 2475 5279 25-001574
100 HT 100 122 99 M5 115 1735 [0.962 25-001575
150 100 m 149 M5 115 1955 [1.375 25-001576
150 150 134 149 16015 | 115 2455 {1,871 25-001577
200 150 190 199 1675 175 2675 | 4,115 25-001578
200 200 190 199 075|175 3175 | b,462 25-001579
250 200 196 249 VAVRS 17,5 3275|6946 25-001580
250 250 206 249 236,0 17,5 3715 | 1,267 25-001581
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15.3.2 Adaptateur CPR pour axes doubles (tourné a 90°)

Adaptateurs HIWIN pour combiner deux axes individuels HM ou un axe double HD et un
axe individuel HM/HT (axe 2 tourné a 90°) par un assemblage chariot-profilé.

7xaxe

Axe?

Tableau 15.8 Spécifications adaptateurs CPR pour axes doubles

Axe 1 Axe 2 Ly [mm] | By [mm] | Hy [mm] | Hy; [mm] | H [mm] | Poids [kg] | Numéro de
Type d'axe Taille (largeur de profilé) | Type d’axe Taille (largeur de profilé) référence
HM(2x)" 040 HM 040 112 39 56,0 115 116,0 | 0,546 25-001561
060 060 134 59 715 115 1495 10,972 25-001562
080 080 197 79 975 | 175 1975 13,098 25-001563
040 HT 100 112 39 M5 115 1715 | 0,764 25-001564
060 150 134 59 161.5 115 2395|1534 25-001565
080 200 197 79 17,0 175 3175 [4.282 25-001566
120 250 207 119 236,0 175 §25 7206 25-001567

1 Alternative : Axe double HD
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15.4 Adaptateur CCN

15.4.1 Adaptateur CCN pour axes individuels
Adaptateurs HIWIN pour combiner deux axes individuels (axe 1: HM/HT ; axe 2: HM/
HT/KK) par un assemblage chariot - chariot.

Axe 1
Axe?
HV
Tableau 15.9 Spécifications adaptateurs CCN pour axes individuels
Axe 1 Axe 2 Ly[mm] | By[mm] |Hy[mm] |H[mm] | Poids [kg] Numéro de
Type d'axe Taille (largeur de profilé) | Type d’axe Taille (largeur de profilé) réference
HM 040 KK 30 39 79 12 87 0,105 25-001634
040 40 39 79 12 92 0110 25-001635
060 40 59 112 15 113 0,256 25-001638
060 50 59 112 15 119 0,287 25-001639
080 50 79 112 15 141 0,345 25-001642
080 60 79 12 15 148 0372 25-001643
HT 100 HM 040 97 99 12 134 0,335 25-001582
150 040 79 149 12 156 0,409 25-001583
150 060 118 149 15 177 0,783 25-001584
200 060 102 199 15 193 0,876 25-001585
200 080 142 199 15 215 1,246 25-001586
250 080 249 180 20 230 2,547 25-001587
250 120 249 180 20 275 2,605 25-001646
100 HT 100 99 134 12 148 0.894 25-001588
150 100 149 142 15 176 1,758 25-001589
150 150 149 182 15 198 2,257 25-001590
200 150 199 194 15 214 3.196 25-001591
200 200 199 240 15 230 3,958 25-001592
250 200 249 249 20 250 6,803 25-001593
250 250 249 296 20 260 8,109 25-001647
100 HC 040 97 99 12 134 0,335 25-001582
150 040 79 149 12 156 0,409 25-001583
150 060 118 149 15 177 0,783 25-001584
200 060 102 199 15 193 0.876 25-001585
200 080 142 199 15 215 1,246 25-001586
250 080 249 180 20 230 2,547 25-001587
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Tableau 15.9 Spécifications adaptateurs CCN pour axes individuels

Axe 1 Axe 2 Ly[mm] | By[mm] |Hy[mm] |H[mm] | Poids [kg] Numéro de

Type d'axe Taille (largeur de profilé) | Type d’axe Taille (largeur de profilé) réference
100 KK 50 98 104 12 100 0,339 25-001636
100 60 98 113 12 107 0,369 25-001637
150 60 116 149 15 132 0,675 25-001640
150 86 114 168 15 145 0,808 25-001641
200 86 140 199 15 161 1,164 25-001644
200 100 140 199 15 170 1,206 25-001645

1 Axe KK avec deux patins nécessaire
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15.5 Adaptateur CCR

15.5.1 Adaptateur CCR pour axes individuels

Adaptateurs HIWIN permettant d‘associer des tables linéaires HT a des axes portiques
a chariot fixe HC. La connexion s'effectue entre le chariot de la table linéaire HT et le
bloc d'entrainement de laxe portique a chariot fixe HC.

Ha La

ql>

> b Ave 1
Ba
P >
i Axe 2
Tableau 15.10 Spécifications adaptateurs CCR pour axes individuels
Axe 1 Axe 2 Ly[mm] | By[mm] |Hy[mml |H[mm] | Poids [kg] Numéro de
Type d'axe Taille (largeur de profilé) | Type d’axe Taille (largeur de profilé) réference
HT 100 HC 026 80 100 79.8 143,25 1,260 25-002359
150 040 112 168 120,8 2073 1,336 25-002360
200 060 131 210 161.3 2648 2,185 25-002361
250 080 198 249 209.7 319.7 57719 25-002362

HX-05-6-FR-2207-K
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16. Adaptateurs pour axes de robot

Les adaptateurs HIWIN pour axes de robot permettent de combiner un robot léger et un
axe linéaire HIWIN HT. IL est donc possible de construire rapidement et simplement un
systeme 7 axes. Les adaptateurs sont concus de sorte que les robots puissent égale-
ment tourner librement dans axe inférieur en présence d'axes avec chaine porte-cable
montée. Les axes de robot HT avec adaptateurs robot sont optimisés pour le montage
horizontal. Axes pour Uutilisation verticale sur demande.

Tous les adaptateurs sont fournis préts a étre montés.

O Avec matériel de fixation pour la fixation de adaptateur sur les chariots de Uaxe.
O Avec matériel de fixation pour (a fixation du robot sur ladaptateur

Tableau 16.1 Spécifications adaptateurs pour axes de robot

Robot Axe La Ba Ha gD, gD, Poids Numéro de ref.
Fabricant Taille Typed'axe Taille (targeur de profite) | (Mm! | [mml  [lmm]— [mm] | [mm]lkgl  jeu dadaptateurs
Universal  URD3 HTB,HTS 200 1L 199 70 128 90 2528 25-002658
Robots 05 191 199 70 151 105 2873 25-002657

UR10 + UR16 250 21 249 60 190 9% 5100 25-002659
Techman  TM5-700 + TM5-900 | HTB, HTS 200 190 199 90 177 120 4260 25-002661

™12 + TM14 250 230 249 75 203 130 5391 25-002664
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17. Systeme de mesure de course

Dans le cas ou la précision standard de Laxe fournie par (a transmission est insuffi-
sante pour les axes a courroie et a vis-a-billes, il est possible d'augmenter la précision
en répétabilité grace a un systeme de mesure de course linéaire additionnel. Pour les
axes HM-B, HM-S, HT-B, HT-S et HC-B, e systeme de mesure de course est positionné
sur la face externe du profil, voir Fig. 17.1, Fig. 17.2 et Fig. 17.3. Les axes a moteurs
lingaires HT-L sont quant a eux équipés de série d'un systeme de mesure linéaire.

Ce systeme est intégré de fagon compacte a Uintérieur du profil aluminium. Différents
systemes de mesure sont disponibles pour répondre a vos exigences en termes de
principe de mesure, d'interface et de période de signal, voir Tableau 17.1. Pour la
commutation a Larrét des axes a moteur linéaire, le systeme de mesure HIWIN MAGIC
peut aussi étre combiné avec le capteur a effet Hall d'HIWIN.

Tableau 17.1 Choix d’un systéme de mesure de course

Code de Désignation | Répétabilité [mm] Période de | Résolution | Interface Principe de | Course max.
commande H B HS HL signal [mm] | [ym] mesure [mm]

A MAGIC +0,02 +0,01 +0,00 1 1 Incrémental 1Vpp (analogique) " | Magnétique | —

B2 MAGIC - - +0,005 1 1 Incrémental 1Vep (analogique) " | Magnétique | —

D MAGIC +0,02 +0,01 +(0,005 - 1 Incrémental TTL (numérique)” | Magnétique | —

EY MAGIC - - +0,005 - 1 Incrémental TTL (numérique) | Magnétique | —

H LIC 211 — - +0,005 — 0.1 Absolu, EnDat 2.2 EnDat 22 Optique 5.200%

R4 BML-S160 — - +0,005 ? 1 Absolu, 32 bits  BiSS-C, 1Vpp Magnétique | —

s4 BML-S160 - - +0,005 2 1 Absolu, 26 bits ~ SSI Magnétique | —

T TTK70 - - +0,005 1 31,25 Absolu, 17 bits ~ HIPERFACE Magnétique | 3.600°

Autres systemes de mesure de course sur demande

1l Compatible avec tous les variateurs courants et variateur HIWIN D1-N
Pour plus d'informations a propos des variateurs HIWIN, veuillez vous référer au catalogue « Variateurs et Servomoteurs »,
ou rendez-vous sur notre site internet www.hiwin.de

2 Avec capteur numérique a effet Hall pour commutation immobile

3 Selon la taille et Loption, jusqua .550 mm disponibles sur demande

9 Le systeme de mesure de course dispose d'un signal en temps réel incrémentiel analogique de sécurité

% Selon la taille et Loption, jusqua 3.381 mm disponibles sur demande
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17.1 Systeme de mesure de course externe HIWIN MAGIC pour les axes
linéaires HM-B, HM-S, HT-B, HT-S et HC
Sur les modules lingaires HM-B et HM-S, les tables linéaires HT-B et HT-S et les axes
portiques a chariot fixe HC-B, le systeme de mesure de course HIWIN MAGIC se trouve
sur le cdté du chariot Vous trouverez les dimensions dans la Fig. 17.1, Fig. 17.2, Fig..
17.3 et le Tableau 17.2. Sur les modules linéaires HM-B et HM-S ainsi que les tables
linéaires HT-B et HT-S, le systeme de mesure de course se trouve de lautre coté de
ladaptateur d'entrainement ou du capteur de fin de course. Sur les axes linéaires sans
adaptateur ni capteur fin course, le systeme de mesure de course est placé par défaut
du caté gauche. Sur les axes portiques a chariot fixe HC, le systeme de mesure de
course ainsi que le capteur de fin de course se trouvent toujours du caté gauche par
défaut. Autres versions possibles sur demande.
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Fig. 17.1 Systeme de mesure de course MAGIC - axes linéaires HM-B et HM-S
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Fig. 17.2 Systeme de mesure de course MAGIC - axes linéaires HT-B et HT-S
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Fig. 17.3 Systeme de mesure de course MAGIC - axe portique a chariot fixe
Tableau 17.7 Dimensions du systeme de mesure de course MAGIC pour les axes linéaires HM, HT et HC
Axe linéaire Distance H,, [mm] Axe linéaire Distance H,, [mm] Axe linéaire Distance H,, [mm]
HMO040 25 HT100 27 HC025B 12
HMO060 36 HT150 38 HC040B 22
HM080 b4 HT200 b5 HC060B 21
HM120 93 HT250 59 HC080B 49

17.2 Systeme de mesure de course interne pour axes linéaires HT-L
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Fig. 17.4 Axe linéaire HT-L: Interface de raccordement,,D” - connecteur arriére/droit
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18. Platines d'adaptation

18.1 Platines d’adaptation du module linéaire HM-B, de la table linéaire HT-B,
de Uaxe portique a chariot fixe et de U'axe double HD

18.1.1 Adaptation moteur du module linéaire HM-B et de U'axe double HD
L'adaptation a laxe linéaire est réalisée en plusieurs parties pour garantir un bridage

facile de tous les moteurs ou transmissions courants. Vous trouverez les dimensions du carter d'accouplement, de la plague d'adaptation
Le set de types de flasques comprend les pieces suivantes : moteur ainsi que de a plaque d'adaptation de transmission a la Section 18.1.4 a partir
o Carter d'accouplement KB de la Page 147.

O Sous-ensemble d'accouplement
o Plaque AM d'adaptation moteur et/ou plague AG d'adaptation de transmission et
plaque d'adaptation de motoréducteur GM (supprimé pour NGO1-NGO7)

Adaptation moteur du module linéaire avec entrainement par courroie crantée
(HM-B)

Plague d'adaptation moteur AM

/

Carter d'accouplement KB

Plague d'adaptation transmission AG Plaque d'adaptation transmission AG:  adaptateur de (axe pour transmission
Plaque d'adaptation motoréducteur GM: adaptateur entre la transmission et le moteur
Plague d'adaptation motoréducteur GM Plaque d'adaptation moteur AM : adaptateur entre laxe et le moteur

Fig. 18.1 Adaptation moteur du module linéaire HM-B

Adaptation moteur des axes double (HD)

Plaque d'adaptation moteur AM

/

Carter d'accouplement KB

Plaque d'adaptation transmission AG:  adaptateur de Uaxe pour transmission
Plaque d'adaptation motoréducteur GM: adaptateur entre la transmission et le moteur

Plaque d'adaptation transmission AG /
Plaque d'adaptation motoréducteur GM Plague d'adaptation moteur AM : adaptateur entre laxe et le moteur

Fig. 18.2 Adaptation moteur des axes double HD

Adaptation moteur des systemes multi-axiaux (HS)
L'adaptation moteur adéquate pour systemes multi-axiaux HIWIN HS doit tre choisie
séparément pour chaque axe.
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Tableau 18.1 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ! - modules linéaires HM-B et axes doubles HD

Entrainement HM040B/HD1 HM060B/HD2 HM080B/HD3 HM120B/HD4
Fabricant/type Moteur Avec  Avec | Moteur Avec  Avec | Moteur Avec  Avec Moteur Avec
uniquement PLE4A0  PLQE6D | uniquement PLQE6D PLQE8BO | uniquement PLQEB0 PLOE120 | uniquement PLOE120
Platine réducteur NGO1 NG02 NGO3 NG04 NGO5 NGO6 NGO7
EM1-C-M-20-2 HWO03 HWO03 HWO05  HWOb HW10
g EM1-C-M-40-2 HWO03 HWO03 HWO05  HWO5 HW10
= EM1-C-M-75-2 HWO06 HWO06 HWO8
EM1-A-M-1K-2 HW13 HW14
8LSA24 BR02 BR02 BRO7
8LSA25 BR02 BR02 BR02 BRO7
8LSA33 BRO32 BRO32 BRO4 BRO4 BR13
8LSA34 BRO32 BRO3Z | BRO4 BRO4 BRO4 BR13
8LSA35 BRO3? BRO3Z | BRO4 BRO4 BRO4 BR13
8LSA4L3 BRO5 BR10
8LSALL BRO5 BR10
8LSALD BRO5 BR10
8LSAL6 BRO5 BR10
8LSA53 BR127
8LSA54 BR127
8LSA55 BR127
= | BLSAG6 BR127
8LSA57 BR127 BR14
8LSAG4 BR15
8LSA6D BR15
8LSA66 BR15
8LSN43 BRO4 BR11
8LSNL4 BRO4 BR11
8LSN45 BRO42 BR11
8LSN46 BRO42 BR11
8LSNb4 BR12 BR14
8LSN55 BR127 BR14
8LSN56 BR127 BR14
8LSN57 BR14
AM8022 BEOT BEO1 BEOT BEO4
AMB023 BEO1 BEOT BEO1 BEO4
AMB031 BEO2 BEO2 BEOD BEO BEO9
AMB032 BEO3 BEOD BEOD BEOS BED9
AMB033 BEO3 BEOD BEOD BEDD BED9
AMB531 BED2 BEO2 BEOD BEOD BEDD BED9 BED9
E AM8532 BEO3 BEOS BEOS BEOS BE09 BE09
% AMB533 BEO3 BEOD BEO BEOD BEO9 BEO9
3 AMBO41 BEO6 BEO6 BE10 BE10 BE18
AMB042 BEO6 BED6 BE10 BE10 BE10 BE18
AMB043 BEO6 BED6 BE10 BE10 BE10 BE18
AMB541 BED6 BED6 BE10 BE10 BE10 BE18
AM8542 BEO6 BEO6 BE10 BE10 BE10 BE18
AMB543 BEO6 BEO6 BE10 BE10 BE10 BE18
AMB051 BEO7 BET1 BE11 BE19

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH

"oir code de commande & la Page 21 pour modules linéaires HM-B et & la Page 79 pour axes doubles HD

2 Entrainement inadapté a Uaxe Y des systémes multi-axiaux HIWIN HS

HX-06-6-FR-2207-K
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Tableau 18.1 Code de commande pour le poste « Type de flasque » "' - modules linéaires HM-B et axes doubles HD

Entrainement HMO040B/HD1 HM060B/HD2 HM080B/HD3 HM120B/HD4
Fabricant/type Moteur Avec  Avec | Moteur Avec  Avec | Moteur Avec  Avec Moteur Avec
uniquement PLE4A0  PLQE6D | uniquement PLQE6D PLQE8BO | uniquement PLQEB0 PLOE120 | uniquement PLOE120
AM8052 BEO7 BET1 BE11 BE19
AM8053 BEN BEN BE19
AM8551 BEO7 BET1 BET1 BET9
AMB552 BEO7 BET1 BET1 BETH
AMB553 BET1 BET1 BETH BETH
= |AM8061 BE127
§ AM8062 BE127 BE16
= | AMB063 BE16
AM8561 BE122 BET6
AM8562 BET6
AMB563 BET6
AM8071 BE17
AM8072 BE17
MSK030B BO02 BO02  BOO2 BO09
MSKo30C B002 B002 B002 B009
MSK040B B0032 B003Z | BOOG B005 B005 B010
MSKo4oC B0032 B003Z | BOOG B005 B005 B010
MSK043C BO03? | BOOS BOO5  BOOS BO10
MSK050B B006 B006 BON BOM BON B019
MSK050C BO06 B006 BONM BO11 BON B019
MSK060B Bo0§? B013 B013 BO2
MSKos0C B00§? B013 B013 B0
MSK061B Bo072 B0072 | B012 B012 B012 B020
S MSKo061C Bo072 B0072 | BO12 B012 B012 B020
& | MSK070C BO152 BO18
MSK070D B0152 B018
MSK070E B0152 B018
MSKo071C B0152 B018
MSK071D B0152 B018
MSK071E B018
MSK075C B0152 B018
MSK075D B0152 B018
MSK075E B018
MSK076C B0142 B0142 B017 B017
MSK100A B0142 B0142 B017 B017
MCS06F LEO1 LEO1 LEQ4 LE04 LEN
MCS0él LEOT LEOT LEO4 LEO4 LETT
MCS09D LED22 LE02? | LEDS LEOS LEOS LEO8
MCSO09F LE02Y | LEDS LEOS LEOS LE08
2 MCSO09H LEOS LEOS LE08 LE08
= | Mcso9L LF05 LE05 | LE0B LF08
MCS12D LED4?! LED6? | LED9 LED9 LED9 LE1H
MCS12H LED6? LED6? | LE09 LEQ9 LEQ9 LE15
MCS12L LED6? | LEDY LEQ9 LEQ9 LE15
MCS14D LE102 LE102 LE13

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH

"oir code de commande & la Page 21 pour modules linéaires HM-B et & la Page 79 pour axes doubles HD

2 Entrainement inadapté & Uaxe Y des systémes multi-axiaux HIWIN HS
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Tableau 18.1 Code de commande pour le poste « Type de flasque » "' - modules linéaires HM-B et axes doubles HD

Entrainement
Fabricant/type

HMO40B/HD1

HMO60B/HD2

HM080B/HD3

HM120B/HD4

Moteur

uniquement PLE40

Avec

Avec
PLQE6D

Moteur Avec Avec
uniquement PLOE60 PLQESD

Moteur

uniquement PLOESD

Avec

Avec
PLQE120

Moteur
uniquement

Avec

PLOE120

MCS14H

LE102

LE102

LET3

LET3

MCS14L

LE102

LET3

LET3

Lenze

MCS14P

o

MCS19F

1
LET
LET4

BSH0551

SE02

SE02

SE10

BSH0552

SE02

SE02

SE10

BSH0553

SE02

SE02

SE10

BSHO0701

SE03

SE03

SE07  SEO7

SE16

BSH0702

SE03

SE03

SE07  SEO7

SET6

BSH0703

SE06

SE08  SE08

SE17

BSH1001

SE09 SE09

SE13

SE20

BSH1002

SE09 SE09

SE13

SE13

w
m
(3%

SE20

BSH1003

SE09 SE09

SE13

SE13

w
m
(%)

SE20

BSH1004

w
m

SE

BSH1401

SE152

w
m

SE19

BSH1402

SE152

w
m

SE19

SE19

Schneider

BSH1403

SE19

SE19

BSH1404

SE19

BMHO0701

SE03

SE03

SEO07 SE07  SEO7

BMH0702

SE03

SE03

SE07 SE07  SEO7

BMH0703

SE04

SE04

SE08 SE08  SE08B

BMH1001

SE09 SE09

SE20

BMH1002

SE09 SE09

w
™

SE20

BMH1003

SE09 SE09

w
m

SE20

BMH1401

w
m

SE19

SE19

BMH1402

w
m

SE19

SE19

BMH1403

SE19

SE19

CMP40S

SWoz2

SWoz2

SWo6

CMP40OM

SWoz2

SWoz2

SWoz2

SWoe

CMP50S

SWo3

SWo3

SWo7 - SWo7

w
=

CMP50M

SWo3

SWo3

SWo7 SWo7 - Swo7

w
=

CMP50L

SW03

SWo7 SWo7 - SWo7

w
=

CMP63S

SW05

SWos SWos  SWos

CMP63M

SW05

SWos SWos  SWos

w
=
~

w
=
N~

CMP63L

SWos SWos

w
=
~

w
= = === =
~

w
=
N~

CMPT71S

SWog

w
=
w

SW13

SW20

SEW

CMP71M

SWo9

SW13

SW20

CMPT1L

w
=
w

SW13

SW20

CMP80S

w
=
~

CMP8OM

w
==z === ==
w

w
=
~

CMP8OL

SW18

CMP100S

SW19

CMP100M

SW19

CMP100L

SW19

CMPZ71S

Swog2

SW13

SW13

SW17

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH

"oir code de commande & la Page 21 pour modules linéaires HM-B et & la Page 79 pour axes doubles HD

2 Entrainement inadapté & Uaxe Y des systémes multi-axiaux HIWIN HS
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Tableau 18.1 Code de commande pour le poste « Type de flasque » "' - modules linéaires HM-B et axes doubles HD

Entrainement HM040B/HD1 HM060B/HD2 HM080B/HD3 HM120B/HD4
Fabricant/type Moteur Avec  Avec | Moteur Avec  Avec | Moteur Avec  Avec Moteur Avec
uniquement PLE4A0  PLQE6D | uniquement PLQE6D PLQE8BO | uniquement PLQEB0 PLOE120 | uniquement PLOE120
CMPZ71M swog2 SW13 SW13 SW17
CMPZ71L SW13 SW13 SwW17 SwW17
CMPZ80S Sw142 SW18
= CMPZ80M SW142) SW18
% | cMpzsoL SW1g
CMPZ100S SW19
CMPZ100M SW19
CMPZ100L SW19
1FK7022 SM02 SM02  SM02 SM07
1FK7032 SM03 SM03 SM04  SMO4 SMN
1FK7034 SM03 SM03 | SM04 SM04  SMO4 SM
1FK7040 SM0b SM0b SM08 SM08 SM15
1FK7042 SMO0b SM05 SM08 SM08 SM08 SM15
1FK7060 SMD? SM09 SM09 SM12
1FK7062 SM02 SM09 SM09 SM12
é 1FK7063 SMog2 SM09 SM09 SM12 SM12
P 1FK7080 SM102 SM13
1FK7081 SM102 SM13
1FK7083 SM102 SM13
1FK7084 SM102 SM13
1FK7100 SM14
1FK7101 SM14
1FK7103 SM14
1FK7105 SM14

PLE et PLQOE sont des marques déposées de Neugart GmbH

1Voir code de commande & la Page 21 pour modules linéaires HM-B et  la Page 79 pour axes doubles HD

2 Entrainement inadapté a Laxe Y des systemes multi-axiaux HIWIN HS
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18.1.2 Platines d"adaptation de la table linéaire HT-B

Les platines d'adaptation de la table linéaire HT-B est réalisé en plusieurs parties, pour

garantir un bridage facile de tous les moteurs ou transmissions courants.

Le set de types de flasques comprend les pieces suivantes :

O Sous-ensemble d'accouplement

o Plaque AM d'adaptation moteur et/ou plague AG d'adaptation de transmission et
plaque d'adaptation de motoréducteur™ GM (supprimé pour NG01-NG07)

Vous trouverez les dimensions du carter d'accouplement, de la plaque d'adaptation

moteur ainsi que de la plaque d‘adaptation de transmission au Section. 18.1.4 a partir

de la Page 147

Adaptation moteur de la table linéaire avec entrainement par courroie crantée

(HT-B)
Plaque d'adaptation moteur AM
~ Lo
- ~
\\\/ ~
\‘ ~
~
, _ . o Plague d'adaptation transmission AG:  adaptateur de laxe pour transmission

Plague d'adaptation transmission AG - Plaque d'adaptation motoréducteur GM : adaptateur entre a transmission et le moteur

. Plaque d'adaptation moteur AM: adaptateur entre L'axe et le moteur

Plague d‘adaptation motoréducteur GM

Fig. 18.3 Adaptation moteur tables linéaires HT-B

Tableau 18.2 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ! - tables linéaires HT-B

Entrainement HT1008 HT150B HT2008 HT250B

Fabricant/type Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Moteur Avec
uniquement  PLE40 PLQE6OD uniquement  PLQESD PLQE120 | uniquement PLQE120 |uniquement PLQE120

Platine réducteur NG11 NG12 NG13 NG14 NG15 NG15
EM1-C-M-20-2 HW03 HW10
EM1-C-M-40-2 HW03 HW10
EM1-C-M-75-2 HW08 HW08
EM1-A-M-1K-2 HW13 HW13 HW14 HW14
8LSA24 BROZ BROZ
8LSA25 BROZ BROZ
8LSA33 BRO3 BR13
8LSA34 BRO3 BR13
8LSA35 BRO3 BR13
8LSA43 BR
8LSAL4 BR
8LSA4H BR
8LSA46 BR
8LSA53 BR14 BR1
8LSA54 BR14 BR1
8LSA55 BR14 BR1
8LSA56 BR14 BR14

1

1

1

HIWIN

B&R

8LSAB7 BR14 BR
8LSA63 BR15 BR
8LSA64 BR15 BR

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
"Voir code de commande a la Page 41
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Axes linéaires et systemes d’axes HX
Platines d’adaptation

Tableau 16.2 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ") - tables linéaires HT-B

Entrainement HT100B HT150B HT200B HT250B
Fabricant/type Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Moteur Avec
uniquement  PLE40 PLQE6OD uniquement  PLQOESD PLQE120 | uniquement PLQE120 |uniquement PLOE120
8LSA65 BR15 BR15
8LSA66 BR15 BR15
8LSN43 BR11
8LSN44 BR11
o= | BLSN4D BR11
2 8LSN46 BR11
8LSN54 BR14 BR14
8LSN55 BR14 BR14
8LSN56 BR14 BR14
8LSN57 BR14 BR14
AM8022 BEO1 BEO1
AM8023 BEO1 BEO1 BEO1
AM8031 BED2 BE02 BED9
AMB032 BE02 BE09 BE09
AM8033 BE02 BEQ9 BEO9
AM8531 BE02 BE02 BEQ9 BEO9
AM8532 BE02 BEQ9 BED9
AM8533 BE02 BEQ9 BED9
AMB041 BE10 BE10 BE10 BE18 BE18
AM8042 BE10 BE10 BE10 BE18 BE18
AM8043 BE10 BE10 BE10 BE18 BE18
AM8541 BE10 BE10 BE10 BE18 BE18
AM8542 BE10 BE10 BE10 BE18 BE18
« | AM8543 BE10 BE10 BE10 BE18 BE18
§ AM8051 BE11 BE11 BE1H BE1H BE1H
= AM8052 BEN BET BE15 BE15 BE1H BE1H
AMB053 BET1 BE11 BE1H BE1H BETH BETH
AMB551 BE11 BE11 BE1 BE1H BETH
AMB552 BE11 BE11 BE1H BE15 BE1H BE1H
AMB553 BE11 BE11 BE1H BE15 BE1H BE1H
AMB061 BE16 BE16
AMB062 BE16 BE16
AM8063 BE16 BE16
AMB561 BE16 BE16
AM8562 BE16 BE16
AMB8563 BE16 BE16
AMB071 BE17
AM8072 BE17
AM8073 BET7
MSKO030B B002 B002
MSKo030C B002 B002
- MSK040B B003 B003 B010 B010
2 | MSK040C B003 B003 B010 B010
= MSK043C B003 B010 B010
MSK050B BO11 B011 B011 B019 B019
MSK050C BO11 BO11 B011 B019 B019

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
1Vioir code de commande  la Page 41
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Tableau 16.2 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ") - tables linéaires HT-B

Entrainement HT100B HT150B HT200B HT250B
Fabricant/type Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Moteur Avec
uniquement  PLE40 PLQE6OD uniquement  PLQOESD PLQE120 | uniquement PLQE120 |uniquement PLOE120
MSK060B B013 B013 BO21 BO21
MSK060C B013 B013 BO21 B021
MSK061B B012 B012 B012 B020 B020
MSK061C B012 B012 B012 B020 B020
MSK070C B018 B018
MSKO070D B018 B018
= MSKO070E B018 B018
Z | MSK071C BO18 BO18
= [Mske71D BOI8 3018
MSKO071E B018 B018
MSKO075C B018 B018
MSK075D B018 B018
MSK075E B018 B018
MSK076C B014 BO17 BO17 B017 B017
MSK100A B014 B017 B017 B017 B017
MCSO06F LEO1 LEN
MCS06l LEO1 LEO1 LEN
MCS09D LE02 LE08 LE08
MCSO09F LE02 LE08 LE08
MCSO09H LE08 LE08
MCSO9L LE0S LE08
2 MCS12D LE09 LE09 LE09 LE1H LE15
= | MCS12H LE09 LE09 LE09 LE1H LE15
MCS12L LE09 LE09 LE09 LE1H LE15
MCS14D LE10 LE13 LE13 LE13 LE13
MCS14H LE10 LE13 LE13 LE13 LE13
MCS14L LE10 LE13 LE13 LE13 LE13
MCS14P LE13 LE13
MCS19F LE14
BSH0551 SE02 SE02
BSH0552 SE02 SE02
BSHO0553 SE02 SE02
BSHO0701 SE03 SE16
BSHO0702 SE03 SE03 SE16
BSH0703 SE06 SE17
BSH1001 SE13 SE13 SE13 SE20 SE20
5 BSH1002 SE13 SE13 SE13 SE20 SE20
E BSH1003 SE13 SE13 SE13 SE20 SE20
& | BSH1004 SE14 SE21 SEN
BSH1401 SE1H SE19 SE19 SE19 SE19
BSH1402 SE1h SE19 SE19 SE19 SE19
BSH1403 SE1H SE19 SE19 SE19 SE19
BSH1404 SE19 SE19
BMH0701 SE03 SE16
BMH0702 SE03 SE03 SE16
BMH0703 SEQ4 SE04 SE12

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
1Vioir code de commande  la Page 41

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systemes d’axes HX

Platines d’adaptation

Tableau 16.2 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ") - tables linéaires HT-B

Entrainement HT100B HT150B HT200B HT250B
Fabricant/type Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Moteur Avec
uniquement  PLE40 PLQE6OD uniquement  PLQOESD PLQE120 | uniquement PLQE120 |uniquement PLOE120

BMH1001 SE13 SE13 SE13 SE20 SE20

BMH1002 SE13 SE13 SE13 SE20 SE20
% BMH1003 SE13 SE13 SE13 SE20 SE20
§ BMH1401 SE15 SE19 SE19 SE19 SE19

BMH1402 SE1h SE19 SE19 SE19 SE19

BMH1403 SE1H SE19 SE19 SE19 SE19

CMP40S SWo2 SW02

CMP40M SWo2 SW02

CMP50S SW03 SW03 SW11

CMP50M SWo3 SW03 SW11

CMP50L SW04 SW11 SW11

CMP63S SW05 SW12 SW12

CMP63M SW05 SW12 SW12

CMP63L SW12 SW12 SwW17

CMP71S SW13 SW13 SW17 SW17 SW17

CMP71M SW13 SW13 SW17 SW17 SW17 SW17

CMP71L SW13 SW13 SW17 SW17 SW17 SW17

CMP80S SW18 SW18
= |CMP8OM SW18 SW18
% | cMpgoL swig SWI8

CMP100S SW19 SW19

CMP100M SW19 SW19

CMP100L SW19

CMPZ71S SW13 SW13 SW17 SW17 Sw17

CMPZ71M SW13 SW13 SW17 SW17 Sw17 Sw17

CMPZ71L SW13 SW13 SW17 SW17 SwW17 SW17

CMPZ80S SW18 SW18

CMPZ80M SW18 SW18

CMPZ80L SW18 SW18

CMPZ100S SW19 SW19

CMPZ100M SW19 SW19

CMPZ100L SW19

1FK7022 SM02 SM02

1FK7032 SM03 SMN

1FK7034 SM03 SM03 SMN

1FK7040 SM08 SMO8 SMO08 SM15 SM15

1FK7042 SM08 SMO8 SM08 SM15 SM15
@ 1FK7060 SM09 SM09 SM12 SM12 SM12
% 1FK7062 SM09 SM09 SM12 SM12 SM12 SM12
% | 1FK7063 SM09 SM09 SM12 SM12 SM12 SM12

1FK7080 SM13

1FK7081 SM13 SM13

1FK7083 SM13 SM13

1FK7084 SM13 SM13

1FK7100 SM14

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
"oir code de commande & la Page 41
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Tableau 16.2 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ") - tables linéaires HT-B

Entrainement HT100B HT150B HT200B HT250B

Fabricant/type Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Moteur Avec
uniquement  PLE40 PLQE6OD uniquement  PLQOESD PLQE120 | uniquement PLQE120 |uniquement PLOE120

P 1FK7101 SM14

E | 1FK7103 SM14

% | 1FK7105 SM14

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
1Voir code de commande  la Page 41

18.1.3 Adaptation moteur de Uaxe portique a chariot fixe HC-B

L'adaptation a Uaxe linéaire est réalisée en plusieurs parties pour garantir un bridage

facile de tous les moteurs ou transmissions courants.

Le set de types de flasques comprend les pieces suivantes :

o Carter d'accouplement KB

O Sous-ensemble d'accouplement

O Plaque AM d'adaptation moteur et/ou plaque AG d‘adaptation de transmission et
plaque d'adaptation de motoréducteur GM (supprimé pour N621 - N627)

Vous trouverez les dimensions du carter d'accouplement, de la plaque d'adaptation

moteur ainsi que de la plague d‘adaptation de transmission a la Section 18.1.4 a partir

de la Page 147.

Adaptation moteur de 'axe portique a chariot fixe (HC-B)

Carter d'accouplement KB

Plaque d'adaptation transmission AG

N

Plaque d'adaptation
motoréducteur GM

Plaque d'adaptation transmission AG :
Plague d'adaptation motoréducteur GM : adaptateur entre la transmission et le moteur

N

Plaque d'adaptation moteur AM

Fig. 18.4 Adaptation moteur de Uaxe portique a chariot fixe HC-B

Plague d'adaptation moteur AM :

adaptateur de Laxe pour transmission

adaptateur entre l'axe et le moteur

Tableau 18.3 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ! - axes portiques a chariot fixe HC-B

Entrainement HC025B HC040B HC060B HC060B
Fabricant/type Moteur Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec
uniquement PLE40 | uniquement PLE40 PLQE6D | uniquement PLQE60  PLQE8D |uniquement PLQESD  PLQE120

Platine réducteur NG21 NG22 NG23 NG24 NG25 NG26 NG27
EM1-C-M-20-2 HW03 HWD5 HW05 HW10

; EM1-C-M-40-2 HW03 HW03 HW05 HW05 HW10

= | EM1-C-M-75-2 HW06 HW08
EM1-A-M-1K-2 HW13
8LSA24 BROT BRO2 BRO2 BRO7

= 8LSA25 BROT BRO2 BRO2 BRO7

| 8LSA33 BRO3 BRO4 BRO4 BR13
8LSA34 BRO3 BRO3 BRO4 BRO4 BR13

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
"Voir code de commande 4 la Page 69

HX-05-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systemes d’axes HX
Platines d’adaptation

Tableau 16.3 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ! - axes portiques a chariot fixe HC-B

Entrainement HC025B HC040B HC060B HCO060B
Fabricant/type Moteur Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec
uniquement PLE40 | uniquement PLE40 PLOE6D |uniquement PLOE60  PLOE80 | uniquement PLOES80  PLQE120
8LSA35 BRO3 BRO3 BRO4 BRO4 BR13
8LSA4L3 BROS
8LSALL BRO5
8LSA4LS BROb
8LSA4L6 BROb BR10
8LSAD4 BR12
8LSABS BR12
8LSA56 BR12
S | 8LSA57 BR12
8LSN43 BRO6 BR11
8LSN44 BRO6 BR11
8LSN45 BRO6 BR11
8LSN46 BRO6 BR11
8LSN54 BR12
8LSN55 BR12
8LSN56 BR12
8LSN57 BR12
AM8022 BE19 BEO1 BED1 BEO4
AM8023 BE19 BEO1 BEO1 BED1 BEO4
AMB031 BE02 BEO2 BEOD BEOS BE09
AM8032 BE02 BEO2 BEOD BEOS BEQ9
AM8033 BEO2 BEO BEOS BE09
AM8531 BEO2 BEO2 BEQS BEOD BEO BE09
AM8532 BEO2 BEO2 BEOb BEOD BEO BE09
AM8533 BEO2 BEOb BEOD BEOS BE09
AMB041 BEO6 BE10 BE10
AM8042 BEO6 BEO6 BE10 BE10
AM8043 BEO6 BEO6 BE10 BE10
E AM8541 BEO6 BEO6 BE10 BE10 BE10
E AM8542 BEO6 BEO6 BE10 BE10 BE10
AM8543 BEOG BEO6 BE10 BE10 BE10
AM8051 BEO7 BE11
AMB052 BEO7 BE11 BET1
AM8053 BEO7 BE11 BE11
AM8551 BEO7 BE11 BE11
AM8552 BEO7 BE11 BE11
AM8553 BEO7 BET1 BET1
AM8061 BE12
AMB062 BE12
AMB561 BE12
AM8562 BE12
MSK030B B001 B002 B002 B009
- MSKO030C B0O01 B002 B002 B009
2 | MSK040B B003 B003 B005 BOO5 B010
= MSK040C B003 B003 B005 BOO05 B010
MSKO043C B003 B003 B005 BOO05 B010

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
1oir code de commande & a Page 69
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Tableau 16.3 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ! - axes portiques a chariot fixe HC-B

Entrainement HC025B HC040B HC060B HC060B
Fabricant/type Moteur Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec
uniquement PLE40 | uniquement PLE40 PLOE6D |uniquement PLOE60  PLOE80 | uniquement PLOES80  PLQE120
MSK050B BOO06 B006 B011 B011
MSK050C B006 B006 BO11 B011
MSK060B B008 B013 B013
MSK060C B008 B013 B013
MSK061B B0O7 B007 B012 B012 B012
MSK061C B0O7 B007 B012 B012 B012
MSK070C B015
- MSKO070D B015
g MSKO70E BO15
MSKO071C B015
MSKO071D B015
MSKO071E B015
MSKO075C B015
MSKO075D B015
MSK075E B015
MSKO076C B014 BO014
MSK100A BO014 B014
MCS06F LEO1 LEQ4 LE04 LEN
MCS06l LEO1 LEQ4 LE04 LEN
MCS09D LEO2 LEOZ LEOS LE0S LE08
MCSO09F LE0Z LEOS LE0S LE08
MCS09H LE0S LE0S LE08
2 MCSO09L LE0S LE0S LE08
= | MCS12D LEO6 LE06 LE09 LE09
MCS12H LEO6 LEO6 LE09 LE09 LE09
MCS12L LE06 LE06 LEQ9 LEQ9 LEQ9
MCS14D LE10 LE10
MCS14H LE10 LE10
MCS14L LE10 LE10
BSH0551 SE01 SE02 SE02 SE10
BSH0552 SE01 SE02 SE02 SE10
BSHO0553 SE01 SE02 SE02 SE10
BSHO0701 SE03 SE07 SE07 SE16
BSHO0702 SE03 SE07 SE07 SE16
BSHO0703 SEQ4 SED6 SE08 SE08 SE17
BSH1001 SE09 SE13 SE13
5 BSH1002 SE09 SE13 SE13
E BSH1003 SE09 SE13 SE13
& | BSH1004 SE14
BSH1401 SE1H SE1H
BSH1402 SE1H SE1h
BSH1403 SE1hH
BMH0701 SE03 SE03 SE07 SE07 SE16
BMH0702 SE03 SE03 SE07 SE07 SE16
BMH0703 SEQ4 SEQ4 SE08 SE08 SE08 SE12
BMH1001 SE09 SEQ9 SE13 SE13

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH

1oir code de commande & a Page 69

HX-06-6-FR-2207-K
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Axes linéaires et systemes d’axes HX

Platines d’adaptation

Tableau 16.3 Code de commande pour le poste « Type de flasque » ! - axes portiques a chariot fixe HC-B

Entrainement HC025B HC040B HC060B HC060B
Fabricant/type Moteur Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec Moteur Avec Avec
uniquement PLE40 | uniquement PLE40 PLOE6D |uniquement PLOE60  PLOE80 | uniquement PLOES80  PLQE120
BMH1002 SE09 SE09 SE13 SE13 SE13
5 BMH1003 SE09 SE09 SE13 SE13 SE13
E BMH1401 SE15 SE15
@ | BMH1402 SE15 SE15
BMH1403 SE15 SE15
CMP40S SWO1 SWo2 SWo2 SW06
CMP40M SWO1 SWoz2 SWoz2 SWo6
CMP50S SWo3 SWo3 SWo7 Swo7 SW1
CMP50M SWo3 SW03 SWo7 Swo7 SW11
CMP50L SWo3 SWo3 SWo7 Swo7 SW11
CMP63S SW05 SWo8 Swos SW12
CMP63M SW05 Swos SWo8 Swos SW12
CMP63L SWos SWos Sw12
= | CMP71S SW09 SW13
% [CMPTIM SW09 SW13 SW13
CMP71L SW09 SW13 SW13
CMP80S SW14
CMP8OM SW14
CMPZ71S SW09 SW13 SW13
CMPZ71M SW09 SW13 SW13
CMPZT71L SW09 SW13 SW13
CMPZ80S SW14
CMPZ80M SW14
1FK7022 SM01 SMo2 SMo2 SMo7
1FK7032 SMo3 SM03 SM04 SM04 SM11
1FK7034 SMo3 SM03 SM04 SM04 SM11
1FK7040 SM05 SMo8 SMo8
1FK7042 SM05 SM05 SMo8 SMo8
é 1FK7060 SMo6 SM09 SM09
& | 1FK7062 SMO6 SM09 SM09
1FK7063 SM06 SM09 SM09
1FK7080 SM10
1FK7081 SM10
1FK7083 SM10
1FK7084 SM10

PLE et PLQOE sont des marques déposées de Neugart GmbH

1Voir code de commande & a Page 69
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HIWIN.

18.1.4 Dimensions de U'adaptation moteur du module linéaire HM-B, de la
table linéaire HT-B, de Uaxe portique a chariot fixe et de 'axe double HD

La largeur totale des axes linéaires avec entrainement a courroie crantée dépend des

facteurs suivants :

O Matériau d'adaptation (carter d‘accouplement KB, plague d'adaptation moteur AM,
plaque d'adaptation de transmission AG, plaque d'adaptation de motoréducteur
GM)

o Transmission

O Moteur

Axe linéaire sans transmission

-

Lg Longueur de carter d'accouplement, voir Tableau 18.4
Lav Longueur plaque d'adaptation moteur, voir Tableau 18.5

Lkg | Lam

Fig. 18.5 Raccordement moteur module linéaire HM-B sans transmission

© o a

- Lav Longueur plaque d'adaptation moteur, voir Tableau 18.6
AM

Fig. 18.6 Raccordement moteur table linéaire HT-B sans transmission

Tt

| Lg Longueur de carter d'accouplement, voir Tableau 18.4
Lav Longueur plaque d'adaptation moteur, voir Tableau 18.5

- T -

Fig. 18.7 Raccordement moteur axe portique a chariot fixe HC sans trans-
mission
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Axes linéaires et systémes d’axes HX

Platines d’adaptation

Axe linéaire avec transmission

-1 — _

Lkg | Las

Ls

Lo

Fig. 18.8 Raccordement moteur module linéaire HM-B avec transmission

o

Lac

Le

Lom

Fig. 18.9 Raccordement moteur table linéaire HT-B avec transmission

: ﬂ_\\\*n‘ -

i [ [
0 [Z:;?J[Z:
O
§ - 1 !
Lxg |_Lac Le Lom

LA L

Fig. 18.10 Raccordement moteur axe portique a chariot fixe HC avec trans-

mission

Lg Longueur de carter d'accouplement, voir Tableau 18.4

Las Longueur plaque d'adaptation moteur, voir Tableau 18.7

Lg  Longueur transmission, voir Tableau 18.9

Lgm Longueur plague d'adaptation motoréducteur, voir Tableau
18.8

Las Longueur plaque d'adaptation moteur, voir Tableau 18.7

Lg  Longueur transmission, voir Tableau 18.9

Lgm Longueur plague d'adaptation motoréducteur, voir Tableau
18.8

Lg Longueur de carter d'accouplement, voir Tableau 18.4

Lys Longueur plaque d'adaptation moteur, voir Tableau 18.7

Lg  Longueur transmission, voir Tableau 18.9

Lgm Longueur plague d'adaptation motoréducteur, voir Tableau
18.8
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18.1.4.1 Carter d’accouplement KB pour modules linéaires HM-B et axes
portiques a chariot fixe HC

LeOo

Fig. 18.11 Carter d’accouplement KB pour modules linéaires HM-B et axes
portiques a chariot fixe HC

Tableau 18.4 Dimensions carter d’accouplement KB pour modules linéaires HM-B et axes portiques a chariot fixe HC

Carter d’accouplement pour Lr [mm] Ly [mm] Numéro de référence
HC025B 50 17.0 25-002045
HMO040B, HC040B 47 14,7 25-000798
HM060B, HC060B 69 232 25-000799
HM080B, HC060B 84 21 25-000800
HM120B 118 260 25-000801

18.1.4.2 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-B, tables
linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC sans transmission

Fig. 18.12 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-B, tables
linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC sans transmission

Tableau 18.5 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-B et axes portiques a chariot fixe HC sans transmission

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Law [mm] | Numéro de réf.
HMO4OB | HIWIN EM1-C-M-20-2, EM1-C-M-40-2 60 31 25-000404
HC0408 EM1-C-M-40-2 60 31 25-000404
HMO40B, | B&R 8LSA25 58 2 25-000403
HC0408 8LSA33, BLSA34, BLSA3S 82 31 25-000411
Beckhoff | AM8022D, AMB022E, AMBO23E, AMB023F 55 2 25-000402
AMB031D, AMBD31F, AM8531D, AM8531F, AMB032D, AMB032E, AMB032DH, AM8532D, AM8532E, | 70 31 25-000407
AM8532H
Bosch MSK0308, MSKO30C 5 2 25-000401
MSK0408, MSK040C 82 31 25-000405
Lenze MCSO8F41, MCS08F60, MCS06141, MCS06160 62 2 25-000406
MCS09D41, MCS09D60 82 31 25-000411
Schneider | BSHO701, BSHO702, BMHO701, BMH0702 62 25 25-000406
BMHO703, BSHO703 0 31 25-000407
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Axes linéaires et systémes d’axes HX
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Tableau 18.5 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-B et axes portiques a chariot fixe HC sans transmission

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Lay [mm] | Numéro de réf.
HMO40B, | SEW CMP4OM B4 22 25-000401
HC0408 CMP50S, CMP5OM, CMP5OL 62 25 25-000406
Siemens 1FK7022 5h 22 25-000402
1FK7032, 1FK7034 72 31 25-000408
HMO60B | HIWIN EM1-C-M-75-2 80 37 25-000421
HMO60B, | Bosch MSK0408, MSKD40C, MSK0438 82 i 25-000415
HC060B MSK0508, MSK050C 9 37 25-000425
MSK0618, MSK061C 116 37 25-000428
MSK0608, MSK60C 116 47 25-000429
B&R BLSAZ5, BLSA34 86 27 25-000423
BLSA43, BLSAG, BLSALS, BLSAGS 100 37 25-000426
BLSNA3, BLSNA4, BLSN4S, BLSNA6 116 37 25-000430
Beckhoff | AM8032D, AMBO32E, AMB032H, AMBO33E, AMBO33F, AMB033., AM8531F, AMB532D, AM8532E, | 70 i 25-000418
AMB532H, AM8533E, AM8533F, AM8533)
AMB041D, AMBOATE, AMBD41H, AMBO42E, AMBOA2F, AMBO42), AMBO43E, AMBOA3H, AMBD43K, | 87 37 25-000424
AMB541D, AM8541E, AMB541H, AMB542E, AMB542F, AMB8542J, AMBE43E, AMB543H, AMB543K
AMBO51E, AMB0516, AMBOS 1K, AMBO52F, AMB52J, AMBO52L, AM8B5TE, AMB551G, AMB55TK, | 104 47 25-000427
AMB552F, AMB552J, AM8552L, AMB053G, AMBO53K, AMBU53N, AM85536, AM8553K, AM8553N
Lenze MCS09D41, MCSO9D60, MCSO9F38, MCSO9F60, MCSO9HA1, MCSO9H60, MCSOILAT, MCSO9L5T | 86 i 25-000423
MCS12D20, MCS12D41, MCS12H15, MCS12H35, MCS12L20, MCS12L41 16 37 25-000430
Schneider | BMHO701, BMH070? 72 21 25-000417
BMHO703 70 27 25-000418
BSH1001, BSH1002, BSH1003, BMH1001, BMH1002, BMH1003 9 37 25-000425
SEW CMP50M, CMP50L 72 21 25-000417
CMP63S, CMP§3M, CMP3SL 86 27 25-000423
CMP71S, CMP71M, CMPZ71S, CMPZ71M, CMP71L, CMPZ71L 116 47 25-000431
Siemens | 1FK7034 72 27 25-000419
1FK7040, 1FK7042 87 37 25-000424
1FK7060, 1FK7062, FK7063 116 & 25-000431
HMO8OB,  |Beckhoff | AMB8532D, AMB532E, AM8532H, AMB533E, AMB533F, AM8533J, AM8531D, AMB531F 73 27 25-000436
HCO080B AMBO42E, AMBOA2F, AM8042, AMBD43E, AMBO43H, AMBO3K, AMB541D, AMBS41E, AMBBATH, | 87 37 25-000441
AMB542E, AMB542F, AM8542J, AMBE43E, AMB543H, AMB543K
AMBO51E, AMBO516, AMBOSTK, AMBO52F, AMQ52J, AMBD52L, AM80536, AM8O53K, AM8O53N, | 100 51 25-000444
AMBS51E, AM85516, AMB55 1K, AMB552F, AM8552J, AMB552L, AM85536, AM8553K, AMB553N
AMB041G, AMB041J, AM8O6TM, AMBO62J, AMBDS2L, AM8O62P, AM85616, AM8561), AMBS6IM, | 138 56 25-000453
AMB562., AM8562L, AMB562P
B&R 8LSA43, BLSAG4, BLSAGS, BLSALG 100 37 25-000443
8LSA53, BLSAB, BLSARS, 8LSASG, BLSAGY, BLSNG4, BLSNGS, BLSNG, BLSNGY 142 51 25-000454
8LSN3, BLINA4, BLINAS, BLSNAG 116 37 25-000447
Bosch MSKO508, MSK050C 9 37 25-000442
MSK0418, MSK061C 116 37 25-000445
MSK0608, MSKD60C 116 51 25-000446
MSK074C, MSK100A 139 51 25-000451
MSK70C, MSK70D, MSK70E, MSK71C, MSK71D, MSK75C, MSK75D 138 56 25-000453
Lenze MCSO9H41, MCSO9H60, MCSO9L4T, MCSO9L51 86 27 25-000440
MCS12D20, MCS12041, MCS12H15, MCST2H35, MCS12L20, MCS12L41 116 37 25-000447
MCS14D15, MCS14D36, MCST4H15, MCST4H32, MCSTALTS, MCS14L32 139 51 25-000452
Schneider | BSH1002, BSH1003, BMH1001, BMH1002, BMH1003 98 37 25-000442
BSH1401, BSH1402, BMH1401, BMH1402, BMH1403 139 51 25-000452
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Tableau 18.5 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-B et axes portiques a chariot fixe HC sans transmission

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Lay [mm] | Numéro de réf.
HMO080B, SEW CMP63M, CMP63L 86 27 25-000440
HCO308 CMP71S, CMPTIM, CMPTIL, CMPZ71S, CMPZ7IM, CMPZTIL 116 51 25-000448
CMPBOS, CMPBOM, CMPZ80S, CMPZ8OM 138 56 25-000453
Siemens | 1FK7042 87 37 25-000441
1FK7060, 1FK7062, TFK7063 116 51 25-000448
1FK7080, TFK7081, 1FK7083, 1FK7084 138 56 25-000460
HM120B  |Beckhoff | AM8553G, AMB553K, AMBB53N 104 b 25-000456
AMBO62J, AM8042L, AMBO62P, AMBOS3K, AMBO63N, AMBO63R, AMB5416, AM8561J, AMB56TM, | 138 56 25-000460
AM8562J, AM8562L, AMB562P, AMB563K, AMB563N, AMB563R
AMB071K, AM8071R, AM8072T 192 76 25-000466
B&R BLSAb7, 8LSNb4, BLSNBS, 8LSNb6, 8LSN57 142 4 25-000461
BLSA64, BLSAGD, BLSAG6 190 4 25-000464
Bosch MSK076C, MSK100A 140 4 25-000458
MSK70C, MSK70D, MSK70E, MSK71C, MSK71D, MSK71E, MSK75C, MSK75D, MSK75E 138 b6 25-000460
Lenze MCS14H15, MCS14H32, MCS14L15, MCS14L32, MCS14P14 140 46 25-000459
MCS19F14 190 56 25-000465
Schneider BSH1402, BSH1403, BSH1404, BMH1401, BMH1402, BMH1403 140 46 25-000459
SEW CMPZ71L 116 46 25-000457
CMP80L, CMPZ80S, CMPZ80M, CMPZ80L 138 b6 25-000460
CMP100S, CMP100M, CMP100L, CMPZ100S, CMPZ100M, CMPZ100L 163 b6 25-000463
Siemens 1FK7063 116 46 25-000457
TFK7100, 1FK7101, 1FK7103, 1FK7105 192 76 25-000466
1FK7080, 1FK7081, 1FK7083, 1FK7084 138 b6 25-000460
Tableau 18.6 Plaque d’adaptation moteur AM pour tables linéaires HT-B sans transmission
Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Ly [mm] | Numéro de réf.
HT100B Beckhoff AMB023E, AMBO23F 5 2 25-000402
AMB031D, AMB031F, AMB531D, AM8531F 70 3 25-000407
Bosch MSK040B, MSK040C 82 31 25-000405
Lenze MCS06141, MCS06160 62 25 25-000406
Schneider BSHO701, BMH0701, BMH0702 62 25 25-000406
SEW CMP50S, CMP50M 62 25 25-000406
Siemens 1FK7034 72 31 25-000408
HT150B HIWIN EM1-C-M-75-2 80 37 25-000438
EM1-A-M-1K-2 130 51 25-000450
Beckhoff AM8032D, AMB032E, AMB032H, AMB033E, AMBO33F, AMB033J, AM8532D, AM8532E, AMB5H3ZH, 73 21 26-000436
AM8533E, AM8533F, AM8533J, AM8531D, AMBL31F
AMB041D, AMBOA41E, AMBO4TH, AMB042E, AMBOAZF, AMB042), AMBOA3E, AMBOA3H, AMBOA3K, 87 37 25-000441
AMB8541D, AMB541E, AMB54TH, AMB542E, AMB542F, AMB42J, AM8543E, AMBH43H, AM8543K
AMB051E, AMB051G, AMBOSTK, AMBO52F, AM8052J, AMB052L, AMB0536, AM8053K, AM8053N, 100 51 26-000444
AMB55H1E, AM85516, AMBSHTK, AMBbH2F, AM8B52, AMB52L, AM8553G, AMB53K, AMBB5H3N
B&R BLSA43, BLSALL, BLSALD, BLSAL6 100 37 25-000443
BLSN43, 8LSN44, BLSNAb, BLSN46 116 37 25-000447
Bosch MSK050B, MSK050C 98 37 25-000442
MSK040B, MSKD40C, MSK43C 82 21 25-000433
MSK061B, MSK061C 116 37 25-000445
MSK060B, MSK060C 116 51 25-000446
Lenze MCS09D41, MCS09D60, MCSO9F38, MCS09F60, MCSO9HAT, MCSO9H60, MCSO9L4T, MCS09L51 86 27 25-000440
MCS12020, MCS12D41, MCS12H15, MCS12H35, MCS12L20, MCS12L41 116 37 25-000447
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Tableau 18.6 Plaque d’adaptation moteur AM pour tables linéaires HT-B sans transmission

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Lay [mm] | Numéro de réf.
HT1508 Schneider BSH1001, BSH1002, BSH1003, BMH1001, BMH1002, BMH1003 98 37 25-000442
SEW CMP63S, CMP63M, CMP43L 86 27 25-000440
CMP50L 73 2 25-000435
CMP71S, CMP71M, CMP71L, CMPZ71S, CMPZ71M, CMPZ71L 116 b1 25-000448
Siemens TFK7040, 1FK7042 87 37 25-000441
TFK7060, 1FK7062, 1FK7063 116 b 25-000448
HT2008 Beckhoff AMB051E, AMB0516, AMBO5TK, AMBO52F, AM8052J, AMB052L, AMB0536, AMB053K, AMBBSTE, 104 46 25-000456
AMB85516, AM8551K, AM8552F, AMB552J, AM8B52L, AM8053N, AMBA53G, AMBA53K, AMBA53N
AMB0616, AM8061J, AMB06TM, AMB062J, AMBD62L, AMBD62P, AMBO63K, AMB063N, AMB063R, | 138 56 25-000460
AMB85616, AM8561J, AMB56TM, AMB562J, AMBB62L, AM8562P, AM8563K, AM8563N, AMB563R
B&R BLSND4, BLSNBS, 8LSNG6, 8LSNG7, 8LSAD4, 8LSADH, BLSARG, BLSAT 142 4o 25-000461
8LSA63, BLSAG4, BLSAGD, 8LSAG6 190 4o 25-000464
Bosch MSK076C, MSK100A 140 46 25-000458
MSK70C, MSK70D, MSK70E, MSK71C, MSK71D, MSK71E, MSK75C, MSK75D, MSK75E 138 b6 25-000460
Lenze MCS14D15, MCS14D36, MCS14H15, MCS14H32, MCS14L15, MCS14L32 140 4t 25-000459
Schneider BSH1401, BSH1402, BSH1403, BSH1404, BMH1401, BMH1402, BMH1403 140 4t 25-000459
SEW CMP71S, CMP71M, CMP71L, CMPZ71S, CMPZ71M, CMPZ71L 116 4t 25-000457
CMP80S, CMP8OM, CMP8OL, CMPZ80S, CMPZ80M, CMPZ80L 138 h6 25-000460
CMP100S, CMP100M, CMPZ100S, CMPZ100M 163 b6 25-000463
Siemens TFK7060, 1FK7062, 1FK7063 116 46 25-000457
TFK7080, 1FK7081, 1FK7083, 1FK7084 138 b6 25-000460
HT2508 Beckhoff AMB8052F, AMB052J, AMBO52L, AM80536, AM8053K, AM8b52F, AMB552J, AMBA52L, AM80A3N, 104 46 25-000456
AM85536, AM8B53K, AMBB53N
AMB80616, AM8061J, AMB06TM, AMB062J, AMBO62L, AMBD62P, AMB063K, AMB063N, AMBO63R, | 138 b6 25-000460
AM85616, AM8561J, AMB56TM, AMBA62J, AMBB62L, AM8562P, AM8563K, AM8563N, AMB563R
AMBO71K, AM8071R, AM8072T, AM8073T 192 76 25-000466
B&R BLSND4, BLSN5S, BLSNG6, BLSNG7, 8LSAD4, BLSABS, BLSADG, BLSASY, 8LSAB3 142 46 25-000461
8LSA63, BLSAG4, BLSAGD, 8LSAG6 190 4o 25-000464
Bosch MSK076C, MSK100A 140 46 25-000458
MSK70C, MSK70D, MSK70E, MSK71C, MSK71D, MSK71E, MSK75C, MSK75D, MSK75E 138 b6 25-000460
Lenze MCS14D15, MCS14D36, MCS14H15, MCS14H32, MCS14L15, MCS14L32, MCS14P14 140 46 25-000459
MCS19F14 190 56 25-000465
Schneider BSH1401, BSH1402, BSH1403, BSH1404, BMH1401, BMH1402, BMH1403 140 46 25-000459
SEW CMP71M, CMP71L, CMPZ71M, CMPZ71L 116 4t 25-000457
CMP80S, CMPBOM, CMP8OL, CMPZ80S, CMPZ80M, CMPZ80L 138 b6 25-000460
CMP100S, CMP100M, CMPZ100S, CMPZ100M, CMP100L, CMPZ100L 163 b6 25-000463
Siemens 1FK7062, 1FK7063 116 4b 25-000457
TFK7081, TFK7083, 1FK7984 138 b6 25-000460
TFK7100, 1FK7101, 1FK7103, 1FK7105 192 76 25-000466
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18.1.4.3 Plaque d"adaptation transmission pour modules linéaires HM-B,
tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Fig. 18.13 Plaque d’adaptation transmission pour modules linéaires HM-B,
tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Tableau 18.7 Plaque d"adaptation transmission pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Axe linéaire Transmission? Ly [mm] Lg [mm] Numéro de référence
HC025B PLEO40" 50 21,0 25-002609
HMO040B, HT100B, HC040B PLEO4O" 50 23,0 25-000735
HM040B, HT100B, HC040B PLQE6O 70 328 25-000387
HM060B, HC060B PLQE60 70 275 25-000388
HMO060B, HC060B PLAEBO 90 37,0 25-000389
HM080B, HT150B, HC080B PLQEBD 90 35,0 25-000390
HM080B, HT150B, HC080B PLAE120 115 41h 25-000391
HM120B, HT200B, HT250B PLAE120 115 43,6 25-000392

1l Ladaptateur se compose de deux parties
2 PLE et PLOF sont des marques déposées de Neugart GmbH

18.1.4.4 Plaque d’adaptation motoréducteur GM pour modules linéaires HM-B,
tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Fig. 18.14 Plaque d’adaptation motoréducteur GM pour modules linéaires
HM-B, tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Tableau 18.8 Plaque d"adaptation motoréducteur GM pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Transmission | Fabricant | Moteurs Le [mm] | Lgy [mm] | Numéro de réf.

PLE40 B&R 8LSA24, 8LSAZ5 60 18 25-000481
Beckhoff AMB8022D, AM8022E, AMB0Z3E, AMB023F 60 15 25-000478
Bosch MSK030B, MSK030C 60 15 25-000480
Schneider BSHO0551, BSH0552, BSH0553 60 15 25-000478
SEW CMP40S, CMP40M 60 15 25-000480
Siemens 1FK7022 60 15 25-000478

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
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Tableau 18.8 Plaque d"adaptation motoréducteur GM pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Transmission | Fabricant | Moteurs Le[mm] | Lgy [mm] | Numéro de réf.
PLQE6OD HIWIN EM1-C-M-20-2, EM1-C-M-40-2 60 23,1 25-000486
B&R BLSA24, 8L.SA25 60 17,1 25-000490
BLSA33, 8L.SA34, 8L.SA3D 90 23,1 25-000487
Beckhoff AMB8031D, AMB031F, AMB032D, AM8032E, AMB032H, AMBO33E, AMB033F, AM8033J, AM8531D, 70 23,1 25-000484
AMB531F, AM8532D, AM8532E, AMBH32H, AMB533E, AMBB33F, AM8533)
AMB022D, AM8022E, AMB023E, AMB023F 60 16 25-000482
Bosch MSK040B, MSK040C, MSK043C 80 231 25-000489
MSK030B, MSK030C 60 16 25-000488
Lenze MCS06F41, MCS06F60, MCS06141, MCS06160 70 16,1 25-000483
MCS09D41, MCS09D60, MCSO9F38, MCSO9F60 90 231 25-000487
Schneider | BSH0701, BSH0702, BMHO701, BMHO702 70 16,1 25-000483
BSH0703, BMH0703 70 23,1 25-000484
BSH0551, BSH0552, BSH0553 60 16 25-000482
SEW CMP50S, CMP50M, CMP50L 70 16,1 25-000483
CMP63S, CMP63M 90 231 25-000487
CMP40S, CMP4OM 60 16 25-000488
Siemens 1FK7022 60 16 25-000482
TFK7032, 1FK7034 70 23,1 25-000485
PLQE8O HIWIN EM1-C-M-20-2, EM1-C-M-40-2 80 0.2 25-000494
EM1-C-M-75-2 80 3.2 25-000495
B&R 8LSA33, 8LSA34, 8LSA3D 90 0.2 25-000496
Beckhoff AMB041D, AMBD4TE, AMBO4TH, AMB04ZE, AMBOAZF, AMBOA42J, AMBOA3E, AMB043H, AMBOA3K, 90 1.2 25-000493
AMB541D, AM8541E, AMB54TH, AMB542E, AMB542F, AMBA2), AMBBA3E, AM8H43H, AMB43K
AMB031D, AM8031F, AM8032D, AM8032E, AMB032H, AMB033E, AMB033F, AMB033J, AM8531D, 80 1.2 25-000498
AMB531F, AM8532D, AM8532E, AMBH32H, AMB33E, AMBH33F, AM8533)
Bosch MSK050B, MSK050C 100 312 25-000492
MSK040B, MSK040C, MSK043C 80 1.2 25-000497
MSK061B, MSK061C 115 3.2 25-000500
Lenze MCS09D41, MCS09D60, MCSO9F38, MCSO9F60, MCSO9HAT, MCSO9H60, MCSO9L41, MCSOILST 115 32 25-000499
MCS06F4T, MCS06F60, MCS06141, MCS06160 80 0.2 25-000498
MCS12D20, MCS12D41, MCS12H15, MCS12H35, MCS12L20, MCS12L41 115 3.2 25-000499
Schneider | BSH1001, BSH1002, BSH1003, BMH1001, BMH1002, BMH1003 100 32 25-000492
BSH0701, BSH0702, BSHO0703, BMHO701, BMH0702, BMH0703 80 0.2 25-000498
SEW CMP63S, CMP63M, CMP43L 90 0.2 25-000496
CMP50S, CMP50M, CMP50L 80 0.2 25-000498
Siemens TFK7032, 1FK7034 80 0.2 25-000491
TFK7040, 1FK7042 90 0.2 25-000493
PLQE120 HIWIN EM1-A-M-1K-2 130 36,8 25-000690
Beckhoff AMB041D, AMBD4TE, AMBO4TH, AMB042E, AMBO42F, AMBOA2J, AMBOA3E, AMB043H, AMBOA3K, 115 18 25-000504
AMB541D, AM8541E, AMB54TH, AMB542E, AMB542F, AMBB42J, AMBAA3E, AMBH43H, AMBBA3K
AMB051E, AMB0516, AMB051K, AMBO52F, AM8062J, AM8052L, AM80536, AMBO53K, AMBOB3N, 115 38 25-000502
AMB551E, AMB5516, AM8551K, AMBB52F, AM8552), AM8b52L, AMB5536, AMBA53K, AM8553N
Bosch MSK060B, MSK060C 115 3.8 25-000509
MSK061B, MSK061C 115 1.8 25-000508
MSK076C, MSK100A 140 3.8 25-000506
MSK050B, MSK050C 115 218 25-000501
Lenze MCS12D20, MCS12D41, MCS12H15, MCS12H35, MCS12L20, MCS12L41 115 278 25-000507
MCS14D15, MCS14D36, MCS14H15, MCS14H32, MCS14L15, MCS14L32 140 38 25-000503

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH
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Tableau 18.8 Plaque d"adaptation motoréducteur GM pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Transmission | Fabricant | Moteurs Le[mm] | Lgy [mm] | Numéro de réf.
PLOE120 Schneider | BSH1001, BSH1002, BSH1003, BMH1001, BMH1002, BMH1003 115 218 25-000501
BSH1401, BSH1402, BSH1403, BMH1401, BMH1402, BMH1403 140 318 25-000503
BSH1004 115 318 25-000502
SEW CMP71S, CMP71M, CMP71L, CMPZ71S, CMPZ71M, CMPZ71L 115 31.8 25-000505
Siemens TFK7060, 1FK7062, 1FK7063 115 318 25-000505
TFK7040, 1FK7042 115 218 25-000504

PLE et PLQE sont des marques déposées de Neugart GmbH

18.1.4.5 Transmission pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B,
axes portiques a chariot fixe HC et axes doubles HD

Transmission ") pour une communication optimale de la force du moteur a lentraine-

ment par courroie crantée.

Le

)
Y

Fig. 18.15 Plan coté transmission pour modules linéaires HM-B, tables
linéaires HT-B, axes portiques a chariot fixe HC et axes doubles HD

Tableau 18.9 Transmission pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B, axes portiques a chariot fixe HC et axes doubles HD

Axe linéaire Démultiplicationi | @ H [mm] Lg [mm] Max. @ arbre moteur [mm] | Transmission Code de commande pour le poste
«Transmission »2
HMO040B, 3 40 485 9(11)3 PLE4D-3 60403
HD1, 5 40 i85 9(11)3 PLEAO-5 60405
HT1008, p
HCO40B 8 40 485 9(11) PLE4D-8 60408
12 40 61,5 9(11)3 PLE40-12 60412
HMO040B, HM060B, | 3 60 63,0 14(19)9 PLOE6D-3 60603
HD1, HDZ, 5 60 630 14 (19)9 PLOE60-5 60605
HT1008, 7
HCO40B, HCO60B | 60 63,0 14019) PLOESD-8 60608
12 60 bt 14(19)3 PLOE60-12 60612
HM060B, HM080B, | 3 80 83.5 19 (24)) PLAEBD-3 60803
HD2, HD3, 5 80 835 19 (24)9 PLOEBO-5 60805
HT1508, P
HCO40B, HCosoB | B0 B35 19 (24) PLOE0-§ 60808
12 80 101,0 19 (24)3 PLOEBO-12 60812
HM080B, HM120B, | 3 115 1245 24 (35)3) PLQE120-3 (61203
HD3, HD4, 5 115 1245 24(35)9 PLOE120-5 61205
HT150B, HT2008B, 3
HT2508, B 118 1245 24 (39 PLOE120-8 61208
HC0880B 12 115 152,5 24(35)% PLOE120-12 61212

1 Sgrie Economy PLE/PLQE, marques déposées de Neugart GmbH.

2Vioir code de commande a la Page 21 pour modules linéaires HM-B, & la Page 41 pour tables linéaires HT-B, & la Page 69 pour axes portiques a chariot fixe HC
et a la Page 79 pour axes doubles HD.

3 Valeurs entre parenthéses possibles sur demande.
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18.1.4.6 Module accouplement pour modules linéaires HM-B, tables linéaires
HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Fig. 18.16 Module accouplement pour modules linéaires HM-B, tables linéaires
HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

Moyeu expansible

Elément d'accouplement vers le coté axe.

gD1 ‘
N
|

?D2

Fig. 18.17 Moyeu expansible pour modules linéaires HM-B, tables linéaires

HT-B et axes portiques a chariot fixe HC

[11 Moyeu de serrage pour cété moteur
[2] Couronne dentée
[31 Moyeu expansif pour le cdté axial

Tableau 18.10 Numéros de référence et dimensions du moyeu expansible

Axe linéaire Type gD1 gD2 Taille = longueur | Couple de serrage de | Couple d'inertie | Couple d'entrainement | Numéro de réf.
[mm] |[mm] | dufiletage vis [Nm] [kgmm?] par friction [Nm]

HC025B Taille 12 | 245 10 M4 x 14 4 29 [ 25-002015

HMO040B, HT100B, HCO40B | Taille 14 | 29,5 14 Mbx18 10 bb 31 25-002714

HM060B, HC060B Taille 19 | 395 20 M6 x 20 10 9.0 38 25-000199

HMO080B, HT150BHC080B | Taille 24 | 54,5 2 M8 x 30 25 3b.,6 91 25-000200

HM120B, HT200B, HT250B | Taille 28 | 64,5 3b M10x 35 49 71,0 201 26-000201

Couronne dentée

Fig. 18.16 Couronne dentée pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B

et axes portiques a chariot fixe HC
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Tableau 18.11 Numéro de référence couronne dentée

Axe linéaire Type Numéro de référence
HC025B Taille 12 25-002709
HMO040B, HT100B, HCO40B | Taille 14 25-002710
HMO060B, HC060B Taille 19 25-002711
HMO080B, HT150B, HCO80B | Taille 24 25-002712
HM120B, HT200B, HT250B | Taille 28 25-002713

Moyeu de serrage

Elément d'accouplement pour coté moteur.

Fig. 18.19 Moyeu de serrage pour modules linéaires HM-B, tables linéaires HT-B et
axes portiques a chariot fixe HC

Tableau 18.12 Numéros de référence et spécifications du moyeu de serrage

Axe linéaire | Type pD1 PD2H7 |Taillex longueur | Couple de serrage de vis Couple d’entrainement | Couple d'inertie Numéro de réf.
[mm] |[mm] | dufiletage [Nm] par friction [Nm] [kgmm?]
HC025B Taille 12 | 24,5 B M3 x12 21 b2 1,46 25-002382
b M3 x12 21 6.1 1,46 25-002384
6.3 M3 =12 2,1 6.4 1,46 25-002385
8 M3 x12 21 8,1 1,45 25-002386
9 M3 x12 21 9.1 1,45 25-002387
10 M3 x12 21 10,1 1,44 25-002388
1 M3 x12 21 111 1,43 25-002389
12 M3 x12 21 12,1 1,41 25-002390
14 M3 =12 2,1 14,1 1,41 25-00239
HMO040B, Taille 14 | 29,5 5 Méx12 50 101 2,70 25-002392
HT100B, 6 Méx12 50 122 249 25-002393
HC040B
6,35 Méx12 50 13,2 2,69 25-002394
8 Méx12 50 16,5 2,68 25-002395
9 Méx12 50 18,6 2,68 25-002396
10 M4 x 12 50 20,8 2,67 25-002397
11 Méx12 50 23,0 2,66 26-002398
12 Méx12 50 26,1 2,65 26-002399
13 M4 x 12 50 272 2,63 25-002400
14 M4 x12 50 29.4 2,61 25-002401
16 M4 x 12 40 28,0 6.11 25-002610
HMO060B, Taille 19 | 39,5 6.3b M6 x 16 14,0 258 15,26 25-002403
HCO608 B M6 16 140 325 15,25 25-002404
9 M6 x 16 14,0 365 16,24 25-002405
10 M6 x 16 14,0 40,6 15,23 25-002406
1 M6 x 16 14,0 bbb 15,21 25-002407
12 M6 x 16 14,0 48,7 15,18 25-002408
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Tableau 18.12 Numéros de référence et spécifications du moyeu de serrage

Axe linéaire | Type pD1 @D2H7 |Taillex longueur | Couple de serrage de vis Couple d’entrainement | Couple d'inertie Numéro de ref.
[mm] |[mm] | dufiletage [Nm] par friction [Nm] [kgmm?]
HMOGOB,  |Taille19 |395 |14 Mb =16 140 56.8 1511 25-002409
HC060B 16 M =16 140 649 16,99 25-002410
18 Mo =16 140 731 1682 25-002411
19 Mo =16 140 771 14,71 25-002412
20 Mbx16 160 81,2 14,58 25-002413
i M5 x 16 100 75 13,95 25-002414
% M5 x 16 10,0 75.6 13,52 25-002415
HMO8OB,  |Taille2é |545 |11 Mé x 20 15,0 4,0 53,30 25-002456
HT1508, 14 Mé x 20 150 58,0 53,20 25-002416
HCO808 16 Mb = 20 15.0 66.0 53,10 25-002417
19 M x 20 15.0 78,0 52,80 25-002418
20 Mb x 20 15,0 82,0 52,70 25-002419
2 Mé x 20 15,0 90,0 52.30 25-002420
% M x 20 15,0 98,0 51,90 25-002422
2 Mé = 20 150 1020 51,60 25-002423
28 M x 20 15,0 14,0 50,50 25-002424
3 Mb x 20 15,0 130,0 48,50 25-002425
HM120B,  |Taille28 |645 |16 M8 x 25 3.0 130,0 125,45 25-002426
HT2008, 19 M8 x 25 3.0 1525 12511 25-002427
HT2508
20 M8 x 25 3.0 160,0 126,95 25-002428
2 M8 x 25 3.0 1750 126,55 25-002429
2% M8 x 25 35.0 190,0 126,02 25-002430
2 M8 x 25 3.0 1975 123,70 25-002431
i M8 x 25 3.0 2200 12247 25-002432
i M8 x 25 3.0 20,0 120,08 25-002433
3% M8 x 25 3.0 225 117,59 25-002434
38 M8 x 26 3.0 2650 118,33 26-002435
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18.2 Platines d’adaptation du module linéaire HM-S et de la table linéaire
HT-S

18.2.1 Adaptation moteur du module linéaire HM-S et de la table linéaire HT-S
Les platines d'adaptation du module linéaire HM-S et de (a table linéaire HT-S est
réalisé en plusieurs parties pour garantir un bridage facile de tous les moteurs ou
transmissions courants.

Adaptation moteur des modules linéaires avec entrainement par vis a billes
(HM-S) - sans transmission par courroie

T Carter d'accouplement KB

T Plaque d'adaptation moteur AM

Fig. 18.20 Adaptation moteur modules linéaires HM-S - sans transmission par
courroie

Adaptation moteur des tables linéaires avec entrainement par vis a billes
(HT-S) - sans transmission par courroie

T Carter d'accouplement KB

T Plaque d'adaptation moteur AM

Fig. 18.21 Adaptation moteur tables linéaires HT-S - sans transmission par
courroie

Adaptation moteur des modules linéaires avec entrainement par vis a billes
(HM-S) - avec transmission par courroie

T Transmission par courroie RT

Fig. 18.27 Adaptation moteur modules linéaires HM-S - avec transmission par
courroie

Le set de types de flasques comprend les pieces suivantes:

O Carter daccouplement KB

O Sous-ensemble d'accouplement

O Plague d'adaptateur moteur AM ou transmission par courroie RT

Vous trouverez les dimensions du carter d'accouplement, de la plaque d'adaptation
moteur de la transmission par courroie a la Section 18.2.2 a partir de la Page 163.

Plaque d'adaptation moteur AM : adaptateur entre laxe et le moteur
Plaque d'adaptation moteur AM : adaptateur entre laxe et le moteur
Transmission par courroie RT: pour le renvoi de Uentrainement a 180°

HX-05-6-FR-2207-K
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Transmission par courroie RT: pour le renvoi de Uentrainement a 180°
T Transmission par courroie RT

Fig. 18.23 Adaptation moteur tables linéaires HT-S - avec transmission par
courroie

Tableau 18.13 Code de commande pour le poste « Type de flasque »3) - modules linéaires HM-S et tables linéaires HT-S

Entrainement Module linéaire HM-S Table linéaire HT-S
Fabricant/type HM040S HM060S HM080S HM120S HT100S HT150S HT200S HT250S
Moteur uniquement Moteur uniquement
EM1-C-M-20-2 | HWD2" HW03 " HW05 " HW03 " HW05 "
; EM1-C-M-40-2 HWo3 " HW05 " HWD3 " HW05 " HW05 "
= | EM1-C-M-75-2 HW06 " Hwog " HW06 " HW06 " Hwo8 "
EM1-A-M-1K-2 HW132 HW132
8LSA24 BRO1 BRO2 BRO2"
8LSA25 BRO1" BRO2" BRO2"
8LSA33 BRO32 BRO4? BRO3? BRO42 BRO4?
8LSA34 BRO32 BRO4? BRO3? BRO42 BRO4?
8LSA35 BRO32 BRO4? BRO42 BRO4?
8LSA43 BRO5Z BR10") BRO5? BR10Y
8LSA44 BR10" BR10Y
8LSA45 BR10" BR10Y
8LSA46 BR10"
= | 8LSAB3 BR122 BR122
8LSAB4 BR122 BR122
8LSA55 BR122
8LSN43 BR112 BR112
8LSN44 BR112 BR112
8LSN45 BR112
8LSN46 BR112
8LSN54 BR122 BR122
8LSN55 BR122
8LSN56
AM8022 BE01 BE04Y) BEO1Y BE04Y
AM8023 BE01 BE04 ) BEOTY BE04Y BE04 )
AM8031 BE022 BEO5 ) BE022 BE05 BEO5 )
£ |AMB032 BEOS ) BE09") BEOS ) BE09 ")
< | AM8033 BEOS " BEO9 " BEOY "
= | AMg531 BE02? BE05 ) BE09 Y BE02? BE0SY BE05 ) BE09 Y
AM8532 BE05 ) BE09 Y BE05 ) BE09 Y
AM8533 BEO5 ) BE09 Y BE09 Y
AM8041 BE04? BE10Y BE04? BE04? BE10V

! Transmission par courroie possible V;
2 Transmission par courroie possible V,
3 Voir code de commande & la Page 31 pour modules linéaires HM-S et a la Page 51 pour tables linéaires HT-S
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Tableau 18.13 Code de commande pour le poste « Type de flasque »* - modules linéaires HM-S et tables linéaires HT-S

Entrainement
Fabricant/type

Module linéaire HM-S

Table linéaire HT-S

HM040S HM060S HM080S HM120S HT100S HT150S HT200S HT250S
Moteur uniquement Moteur uniquement
AM8042 BE04? BE10Y BE10V
AM8043 BE10Y BE10V
AM8541 BE06? BE10Y BE04? BE06? BE10Y
AM8542 BE06? BE10Y BE10Y

« | AM8543 BE10Y BE10

§ AM8051 BE072 BE11Y BE11V

= | AMg052 BE11 )
AM8551 BE072 BE11Y BE11Y
AM8552 BE11Y
AM8061 BE122
AM8561 BE122
MSK030B BOO1" B002" Bo02")
MSK030C B002" BO02"
MSK040B B0032 BO0S" BO10") B0032 BO05" BOOS" B010"
MSK040C B003? BO0S" BO10") B0032 BOO5" BO0S" B010"
MSK043C BOOS"! BO10") BOOS " B010"
MSK0508 BO04? BO117) BO04? BO042 BO117)

_ | MsKos0C B0062 BO11Y BO042 BO117

2 | MSK060B B0082 B0132 B008? B0132

= [ MsKosoc B0132 B0132
MSK061B B0072 B0122 Bo072 B0122
MSK061C B0122
MSK070C B0152
MSK071C B0152
MSK075C B0152
MSK076C BO142
MCS06F LED1? LED4 LED12 LED4
MCS06l LED12 LED4) LED12 LED4 LED4 "

MCS09D LE022 LED5? LE0g " LE05? LED5? LE08 "

MCSO09F LED52 LED8" LE0R2 LEO8"
£ [MesosH LE08) LE08"

MCS09L LE08 "

MCS12D LED6? LED9? LED9?

MCS12H LE09? LED9

MCS14D LE102 LE10%

BSH0551 SE011) SE02") SE027)

BSH0552 SE017 SE02Y SE02")

BSH0701 SE032 SE077) SE032 SE07

5 | BSH0702 SE032 SE077) SE032 SE071 SE07

E BSH0703 SE0s ") SE08 " SE08 ")

& | BSH1001 SED92 SE13" SE09? SED92 SE13"
BSH1002 SE13V SE13
BSH1003 SE13V SE131
BSH1401 SE152 SE152

" Transmission par courroie possible V;
2 Transmission par courroie possible V
3 Voir code de commande & la Page 31 pour modules linéaires HM-S et a la Page 51 pour tables linéaires HT-S
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Tableau 18.13 Code de commande pour le poste « Type de flasque »* - modules linéaires HM-S et tables linéaires HT-S

Entrainement
Fabricant/type

Module linéaire HM-S

Table linéaire HT-S

HM040S HM060S HM080S HM120S HT100S HT150S HT200S HT250S
Moteur uniquement Moteur uniquement

BMHO0701 SE03? SE07 SE03? SE07" SE07Y)

BMH0702 SE03? SE077) SE032 SE07V SE07"
5 BMH0703 SE08 " SE12V SE0g " SE08 " SE12
E BMH1001 SE09? SE13V SE09 2 SED9? SE13"
& | BMH1002 SE09? SE13" SE13"

BMH1003 SE137 SE13"

BMH1401 SE152

CMP40S SWo1Y Swo2" Swp2"

CMP40M Swo2" SWo6 " Swp2" SW6 "

CMP50S Swo3? Swo7" Swo3? SWo7" Swo7"

CMP50M Swo71 SWo7" Swo7"

CMP50L Swo71 Sw111 Swo71 Swi1?

CMP63S Swog? SwW12" Swog? Swog? Sw12"

CMP63M S Sw12"
= | CMP63L S Sw12"
& CMP71S Sw13? Sw13?

CMP71M Sw13? Swi3?

CMPT71L Sw13?

CMP80S SW142

CMPZ71S SW132 SW13%

CMPZ71M Sw13? SW13%

CMPZ71L Sw13?

CMPZ80S SW142

1FK7022 SM01 Y SM02" Smo2"

1FK7032 SM32 SMo4Y SMo3? SMo4") SMo4Y

1FK7034 SM32 SMO4 Y SMo3? SMo4") SMo4Y

1FK7040 SM052 SMog ™" SM05? SM05? Smog "
2 1FK7042 SM052 SMog " SM052 SMO52 Smog "
E 1FK7060 SM06 SM09? SM092
“ | 1FK7062 SM092 SMo92

1FK7063 SM092

1FK7080 SM102 SM10?

1FK7081 SM1p?

1FK7083 SM1p?

! Transmission par courroie possible V;
2 Transmission par courroie possible V,
3 air code de commande & la Page 31 pour modules linéaires HM-S et & la Page 51 pour tables linéaires HT-S
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18.2.2 Dimensions de U'adaptation moteur du module linéaire HM-S et de la
table linéaire HT-S
La longueur totale de laxe de courroie dépend des facteurs suivants :
o (Quincaillerie d'adaptation (carter d'accouplement KS, plague d'adaptation moteur
AM)
o Transmission par courroie RT
O Moteur

Axe linéaire sans transmission par courroie

LAM LKS

o)

{ Lys Longueur de carter d'accouplement, voir Tableau 18.14
| Lav Longueur plaque d'adaptation moteur, voir Tableau 18.15

QO

Fig. 18.24 Raccordement moteur modules linéaires HM-S sans transmission
par courroie

\
\
!

i m \

I \

/ Lys Longueur de carter d'accouplement, voir Tableau 18.14
- / Lav Longueur plague d‘adaptation moteur, voir Tableau 18.16

Fig. 18.25 Raccordement moteur tables linéaires HT-S sans transmission par
courroie

Axe linéaire avec transmission par courroie

— —— —

IRIERIE

=
@
—

Lgr Longueur de transmission par courroie, voir Tableau 18.17

Fig. 18.26 Raccordement moteur modules linéaires HM-S avec transmission
par courroie

= Lgr  Longueur de transmission par courroie, voir Tableau 18.17

Fig. 18.27 Raccordement moteur tables linéaires HT-S avec transmission par
courroie
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18.2.2.1 Carter d’accouplement KS pour modules linéaires HM-S et tables
linéaires HT-S

Fig. 18.29 Carter d’accouplement KS pour tables linéaires HT-S

Tableau 18.14 Dimensions carter d’accouplement KS pour modules linéaires HM-S et tables linéaires HT-S

Carter d'accouplement pour Ly [mm] Ly [mm] Lys [mm] Numéro de référence
HM040S 396 57,6 34 25-000305
HM060S 09,6 75.0 32 25-000306
HM080S 79.6 95,5 4 25-000307
HM120S 119.6 1419 50 25-000308
HT100S 55,0 58,2 39 25-000952
HT150S 70,0 785 56 25-000951
HT200S 75,0 90,0 59 25-000950
HT250S 90,0 995 68 25-000949

18.2.2.2 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-S et

tables linéaires HT-S

Fig. 18.30 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-S et

tables linéaires HT-S
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Tableau 18.15 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-S

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Lay [mm] | Numéro de réf.
HM040S HIWIN EM1-C-M-20-2 60 30 25-000398
B&R BLSA24, 8L.SA25 58 24,5 25-000397
Bosch MSK030B b4 205 25-000395
Schneider BSHO551, BSH0552 55 205 25-000396
SEW CMP40S b4 20,5 25-000395
Siemens 1FK7022 b 20,5 25-000396
HM060S HIWIN EM1-C-M-20-2, EM1-C-M-40-2 60 3 25-000404
B&R 8LSA24, 8LSA25 58 25 25-000403
8LSA33, 8L.SA34, 8LSA3D 82 3 25-000411
Beckhoff AMB022D, AM8022E, AM8023E, AMB023F bh Yy 25-000402
AMB031D, AM8031F, AM8531D, AM8531F 70 3 25-000407
Bosch MSK0308, MSK030C b4 27 25-000401
MSK040B, MSK040C 82 3 25-000405
Lenze MCS06F4T, MCS06F60, MCS06141, MCS06160 62 25 25-000406
MCS09D41, MCS09D60 82 3 25-000411
Schneider BSH0B51, BSHO552 bh Yy 25-000402
BSH0701, BSH0702, BMH0701, BMH0702 62 25 25-000406
SEW CMP40S, CMP4OM b4 7 25-000401
CMP50S 62 25 25-000406
Siemens 1FK7022 bh Y/ 25-000402
TFK7032, 1FK7034 72 Bi 25-000408
HM080S HIWIN EM1-C-M-20-2, EM1-C-M-40-2 72 27 25-000414
EM1-C-M-75-2 80 37 25-000421
B&R BLSA33, BLSA34, 8LSA3D 86 27 25-000423
BLSA43 100 37 25-000426
Beckhoff AMB8022D, AM8022E, AMB023E, AMBO23F 72 2 25-000413
AMB031D, AM8031F, AM8032D, AM8032E, AMB032H, AMB033E, AMB033F, AMB033J, AM8531D, 70 7 25-000418
AMB531F, AM8532D, AM8532E, AM8532H, AMB533E, AMBH33F, AM8533)
AMB041D, AMBD41E, AMBO4TH, AMB042E, AMBOAZF, AMB0A42J, AMBBATD, AMBRATE, AMBBATH, 87 37 25-000424
AMB542E, AMB5AZF, AMBBA2),
AMB051E, AMB0516, AMB051K, AM8B51E, AM85516, AM8B51K 104 47 25-000427
Bosch MSK040B, MSK040C, MSK043C 82 27 25-000415
MSK050B, MSK050C 98 37 25-000425
MSK061B 116 37 25-000428
MSK060B 116 47 25-000429
Lenze MCS06F41, MCS06F60, MCS06141, MCS06160 72 2 25-000417
MCS09D41, MCS09D60, MCSO9F38, MCS09F60 86 27 25-000423
MCS12D20, MCS12D41 116 37 25-000430
Schneider BSHO701, BSH0702, BMHO701, BMH0702 72 Al 25-000417
BSH0703, BMH0703 70 27 25-000418
BSH1001, BMH1001, BMH1002 98 37 25-000425
SEW CMP4OM 72 Al 25-000412
CMP63S 86 27 25-000423
CMP50S, CMP50M, CMP50L 72 Al 25-000417
Siemens 1FK7032, 1FK7034 72 27 25-000419
1KF7040, 1FK7042 87 37 25-000424
1FK7060 116 47 25-000431
HM120S HIWIN EM1-C-M-75-2 80 37 25-000438
EM1-A-M-1K-2 130 b1 25-000450
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Tableau 18.15 Plaque d’adaptation moteur AM pour modules linéaires HM-S

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Lay [mm] | Numéro de réf.
HM120S B&R BLSA43, BLSA44, BLSALD, BLSA4H 100 37 25-000443
BLSNA3, 8LSN44, BLSNAb, BLNS46 116 37 25-000447
BLSAB3, 8L.SAD4, 8LSABH, BLSNAA, 8LSNDH 142 b1 25-000454
Beckhoff AMB8032D, AMB032E, AMBO32H, AM8033E, AMB033F, AM8033J, AM8531D, AM8531F, AM8532D, 73 27 25-000436
AMB532E, AMBA32H, AMB533E, AMBH33F, AM8533)
AMB041D, AMBOA1E, AMBO4TH, AMB042E, AMBO4ZF, AMB042), AMB0A3E, AMBO043H, AMBO43K, 87 37 25-000441
AMB541D, AM8541E, AMB5ATH, AMB542E, AMBBAZF, AMBb42), AMBA3E, AM8543H, AM8H43K
Beckhoff AMB8051E, AMB0516, AMBO51K, AMBO52F, AM8052J, AMB052L, AMBB5TE, AM85516, AMB51K, 100 51 25-000444
AMB552F, AMBA52J, AMBA52L
AMB80616, AM8061J, AMB04TM, AMB5616, AMBB61J, AM8561M 138 b6 25-000453
Bosch MSK040B, MSK040C, MSK043C 82 27 25-000433
MSK050B, MSK050C 98 37 25-000442
MSK061B, MSK061C 116 37 25-000445
MSK060B, MSK060C 116 b1 25-000446
MSK70C, MSK71C, MSK75C 138 b6 25-000453
MSK076C 139 51 25-000451
Lenze MCS09D41, MCS09D60, MCSO9F38, MCSO9F60, MCSO9HAT, MCSO9H60, MCSO9LAT, MCS09LHT 86 27 25-000440
MCS12D20, MCS12D41, MCS12H15, MCS12H35 116 37 25-000447
MCS14D15, MCS14D36 139 b1 25-000452
Schneider BMH0703 73 27 25-000436
BSH1001, BSH1002, BSH1003, BMH1001, BMH1002, BMH1003 98 37 25-000442
BSH1401, BMH1401 139 51 25-000452
SEW CMP50L 73 2 25-000435
CMP63S, CMP63M, CMP63L 86 27 25-000440
CMP71S, CMP71M, CMP71L, CMPZ71S, CMPZ71M, CMPZ71L 116 51 25-000448
CMP80S, CMPZ80S 138 ) 25-000453
Siemens TFK7040, 1FK7042 87 37 25-000441
1FK7060, 1FK7062, 1FK7063 116 b1 25-000448
TFK7080, 1FK7081, 1FK7083 138 56 25-000453
Tableau 18.16 Plaque d’adaptation moteur AM pour tables linéaires HT-S
Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Ly [mm] | Numéro de réf.
HT100S HIWIN EM1-C-M-20-2, EM1-C-M-40-2 60 3 25-000404
B&R BLSA24, 8L.SA25 58 55 25-000403
8LSA33, BLSA34 82 3 25-000411
Beckhoff AMB022D, AM8022E, AMB023E, AMBO23F 55 2 25-000402
AMB031D, AM8031F, AM8531D, AM8531F 70 3 25-000407
Bosch MSK030B, MSK030C b4 Yyl 25-000401
MSK040B, MSK040C 82 3 25-000405
Lenze MCS06F41, MCS06F60, MCS06141, MCS06160 62 25 25-000406
Schneider BSH0551, BSHOA52 b5 Yy 25-000402
BSH0701, BSH0702, BMH0701, BMH0702 62 25 25-000406
SEW CMPA40S, CMP4OM b4 2 25-000401
CMP50S 62 25 25-000406
Siemens 1FK7022 b5 2 25-000402
TFK7032, 1FK7034 72 3 25-000408
HT150S HIWIN EM1-C-M-20-2, EM1-C-M-40-2 72 27 25-000414
EM1-C-M-75-2 80 37 25-000421
B&R 8LSA33, 8LSA34, 8LSA3D 86 27 25-000423
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Tableau 18.16 Plaque d’adaptation moteur AM pour tables linéaires HT-S

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Lay [mm] | Numéro de réf.
HT150S Beckhoff AMB8022D, AM8022E, AMB023E, AM8023F 7 Al 25-000413
AMB8031D, AMB031F, AM8531D, AM8531F 70 27 25-000418
AMB041D, AMB041E, AMBOATH, AM8541D, AM8541E, AM854TH 87 37 25-000424
Bosch MSK040B, MSK040C 82 27 25-000415
MSK0508 98 37 25-000425
Lenze MCSO06F41, MCS06F60, MCS06141, MCS06160 7 2 25-000417
MCS09D41, MCS09D60 86 27 25-000423
Schneider BSHO701, BSHO702, BMHO701, BMHO0702 1 N 25-000417
Schneider BSHO0703, BMH0703 70 27 25-000418
BSH1001, BMH1001 98 37 25-000425
SEW CMP4OM 71 Al 25-000412
CMP63S 86 27 25-000423
CMP50S, CMP50M 7 N 25-000417
Siemens TFK7032, 1FK7034 1/ 7 25-000419
TKF7040, 1FK7042 87 37 25-000424
HT200S HIWIN EM1-C-M-40-2 72 27 25-000414
EM1-C-M-75-2 80 37 25-000421
B&R 8LSA33, BLSA34, BLSA3D 86 27 25-000423
8LSA43 100 37 25-000426
Beckhoff AMB8023E, AMBO23F 7 n 25-000413
AMB8031D, AM8031F, AMB032D, AMB032E, AMB032H, AM8531D, AM8A31F, AM8532D, AM8532E, 70 7 25-000418
AM8532H
AMB041D, AMBO4TE, AMBOATH, AMB541D, AM854TE, AMBAATH 87 37 25-000424
Bosch MSK040B, MSK040C, MSK043C 82 27 25-000415
MSK0508, MSK050C 98 37 25-000425
MSK061B 116 37 25-000428
MSK060B 116 47 25-000429
Lenze MCS06141, MCS06160 72 n 25-000417
MCS09D41, MCS09D60, MCSO9F38, MCS09F60 86 27 25-000423
Schneider BSH0702, BMH0701, BMHO702 72 n 25-000417
BSH0703, BMH0703 70 27 25-000418
BSH1001, BMH1001 98 37 25-000425
SEW CMP63S 86 27 25-000423
CMP50S, CMP50M, CMP50L 72 n 25-000417
Siemens 1FK7032, 1FK7034 72 27 25-000419
TKF7040, 1FK7042 87 37 25-000624
HT250S HIWIN EM1-C-M-T75-2 80 37 25-000438
EM1-A-M-1K-2 130 b1 25-000450
B&R BLSA43, BLSALL, BLSALD 100 37 25-000443
BLSNA3, BLSNA4 116 37 25-000447
BLSAB3, BLSAGA, BLSNGA 142 h1 25-000454
Beckhoff AMB8032D, AM8032E, AM8032H, AM8033E, AMB033F, AMB033J, AM8531D, AM8531F, AM8532D, 73 27 25-000436
AMB8532E, AMB532H, AMBA33E, AM8533F, AM8533)
AMB041D, AMBD4TE, AMBO4TH, AMB042E, AMBO42ZF, AMBOA2J, AMBOA3E, AMB043H, AMBOA3K, 87 37 25-000441
AMB8541D, AMB54TE, AMBSATH, AM8BA2E, AMB5A2F, AM8542J, AMB543E, AM8BA3H, AM8543K
AMB051E, AMB0516, AMB051K, AM8b51E, AM85516, AM8b51K 100 51 25-000444
Bosch MSK040B, MSK040C, MSK043C 82 27 25-000433
MSK050B, MSK050C 98 37 25-000442
MSKD60B, MSK060C 116 b1 25-000446
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Tableau 18.16 Plaque d’adaptation moteur AM pour tables linéaires HT-S

Axe linéaire | Fabricant Moteurs Le[mm] | Lay [mm] | Numéro de réf.
HT2505 Lenze MCS09D41, MCS09D60, MCS09F38, MCS09F60, MCSO9HAT, MCSO9H60 86 27 25-000440
MCS12D20, MCS12D41, MCS12H15, MCS12H35 116 37 25-000447
MCS14D15, MCS14D36 139 51 25-000452
Schneider BMH0703 73 27 25-000436
BSH1001, BSH1002, BSH1003, BMH1001, BMH1002, BMH1003 98 37 25-000442
BSH1401 139 b1 25-000452
SEW CMP50L 73 20 25-000435
CMP63S, CMP63M, CMP3L 86 7 25-000440
CMP71S, CMP71M, CMPZ71S, CMPZ71M 116 b1 25-000448
Siemens TFK7040, 1FK7042 87 37 25-000441
TFK7060, 1FK7062 116 51 25-000448
TFK7080 138 56 25-000453

18.2.2.3 Transmission par courroie RT pour modules linéaires HM-S et pour
tables linéaires HT-S

‘ La_, Lg Lgr

Fig. 18.31 Transmission par courroie RT pour modules linéaires HM-S et pour tables linéaires HT-S

Tableau 18.17 Spécifications transmission par courroie

Axe linéaire Type" Ly Lg Lgr La Lya Démultiplication
HMO040S Vi 72 1385 40 30,0 36,25 1
HM060S Vi 72 1385 40 30,0 45,80 1
V; 102 175 40 30,0 45,80 1
HMO080S Vi 102 197,0 b1 39.0 61,40 1
v, 131 226,0 61 39.0 61,40 1
HM120S Vi 135 2485 63 56,0 89,00 1
V; 175 288,0 73 56,0 89,00 1
HT100S Vi Th 167,0 43 29,5 31,00 1
V; 102 196,0 43 29,5 31,00 1
HT150S Vi 102 AWMl 60 385 43,00 1
V; 131 2510 70 385 43,00 1
HT200S Vi 100 2370 61 425 51,00 1
V; 131 2685 il 425 51,00 1
HT250S Vi 135 298,0 73 50,7 52,00 1
V; 175 3495 83 50,7 52,00 1

11\lous trouverez le type nécessaire au Tableau 18.13

Remarque : Veuillez noter que la transmission par courroie dépasse Laréte inférieure
d'axe lorsque::

Le Sl

2
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Remarque : Veuillez noter que la transmission par courroie peut dépasser laxe
latéralement lorsque

Lg Ls  Largeur du profil axe

18.2.2.4 Sous-ensemble d’accouplement pour modules linéaires HM-S et
tables linéaires HT-S

[11 Moyeux de serrage (1 pour le c6té axe, 1 pour
le c6té moteur)
[21 Couronne dentée

Fig. 18.32 Sous-ensemble d’accouplement pour modules linéaires HM-S et
tables linéaires HT-S

Moyeu de serrage
Elément d'accouplement cdté moteur et coté axe

-

Fig. 18.33 Moyeu de serrage

Tableau 18.18 Numéros de référence et spécifications du moyeu de serrage

Axe linéaire | Type pD1 p D2 H7 Taille x longueur | Couple de serrage de vis | Couple d'entrainement | Couple d'inertie Numéro de réf.
[mm] | [mm] du filetage [Nm] par friction [Nm] [kgmm?]
HMO040S Taille 12 | 245 b M3 x12 2,1 52 1,46 25-002382
6 M3 x12 2,1 6,1 1,46 25-002384
6,35 M3 x12 21 6.4 1,46 25-002385
8 M3 x12 21 8,1 1,45 25-002386
9 M3 x12 21 9,1 1,45 25-002387
10 M3 x 12 21 10,1 1,44 25-002388
N M3 x12 21 1 1,43 26-002389
12 M3 x12 21 121 1,41 25-002390
14 M3 x12 21 14,1 1,41 25-002391
HMO60S, Taille 14 | 29,5 5 M&x12 50 10,1 270 25-002392
HT1008 6 Méx 12 50 122 269 25-002393
6,35 M&x12 50 13,2 269 25-002394
8 M4 x 12 50 16,5 2,68 25-002395
9 Méx 12 50 18,6 2,68 25-002396
10 Mk x12 50 208 2,67 25-002397
1 Mk x 12 50 230 2,66 25-002398
12 Mk x 12 50 25,1 2,65 25-002399
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Tableau 18.18 Numéros de référence et spécifications du moyeu de serrage

Axe linéaire | Type pD1 P D2 H7 Taille x longueur | Couple de serrage de vis | Couple d'entrainement | Couple d'inertie Numéro de ref.
[mm] | [mm] du filetage [Nm] par friction [Nm] [kgmm?]
HMO60S,  |Tallel4 |295 |13 M x 12 5.0 272 243 25-002400
HT100S 14 M =12 5.0 294 2,61 25-002401
16 Méx 12 40 28,0 6,11 25-002610
HM080S,  |Taille19 395 6,35 M6 x 12 140 258 15,26 25-002403
HT150S, 8 M6 x 12 140 325 15,25 25-002404
HT2008
9 M6 x 12 140 365 15,26 25-002405
10 M6 x 12 140 404 15,23 25-002406
1 M6 x 12 140 m 1521 25-002407
12 Mg x 12 140 487 15,18 25-002408
14 M6 x 12 140 568 1511 25-002409
16 M6 x 12 14,0 649 14,99 25-002410
18 M6 x 12 14,0 731 14,82 25-002411
19 M6x 12 14,0 771 1471 25-002412
20 M =12 140 81,2 1458 25-002413
2 M5 =16 100 Ul 13,9 25-002414
% M5 x 16 10,0 75, 1352 25-002415
HM120S,  |Taille24 |545 |11 M6 x 20 15,0 460 53.30 25-002456
HT2508 14 M6 x 20 15,0 58,0 53,20 25-002416
16 M6 x 20 15,0 660 53,10 25-002417
19 M6 = 20 15,0 780 52,80 25-002418
20 M6 x 20 15,0 820 52,70 25-002419
2 M6 x 20 15,0 90,0 52,30 25-002420
% M6 x 20 150 9.0 51,90 25-002422
2 M6 x 20 150 1020 51,60 25-002423
2 M6 x 20 150 1140 50,50 25-002424
32 M6 = 20 150 130,0 48,50 25-002425
Couronne dentée

Fig. 18.34 Couronne dentée

Tableau 18.19 Numéros de référence et dimensions de la couronne dentée

Axe linéaire Type Numéro de référence
HMO040S Taille 12 25-000202
HMO060S, HT100S Taille 14 25-000203
HM080S, HT150S, HT200S | Taille 19 25-000204
HM120S, HT250S Taille 24 25-000205
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18.3 Guidage de U'énergie pour les tables linéaires HT-B et HT-S

Pour un guidage sir des cables d‘alimentation, les tables linéaires HT-B et HT-S sont
livrées avec une course maximale de 5.000 mm, en option avec des chaines porte-
cables généreusement dimensionnées. Les chaines porte-cables sont particulierement
compactes et placées de facon peu encombrante sur laxe. Lorientation de a chaine
porte-cable peut étre choisie en fonction des codes de commande a la section 7.2 et
a la section 8.2. Les tables linéaires avec chaine porte-cable sont optimisées pour

le montage horizontal. Axes avec chaine porte-cable pour le montage vertical sur
demande.

Les dimensions de la chaine porte-cable sont indiquées sur les Fig. 18.35, Fig. 18.36,
Fig. 18.37 ainsi que dans le Tableau 18.20 et le Tableau 18.21.

11 Pour HT100B, la course maximale avec chaine porte-cable est de 4.000 mm

LH

LK
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|
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|

A

Fig. 18.35 Axes linéaires HT-B : Option «E»

LH

LB

H

I

LA

Fig. 18.36 Axes linéaires HT-B : Option «C» et «F»
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Fig. 18.37 Axes linéaires HT-S : Option «C», «D», «E», «G» et «H»

Tableau 18.20 Dimensions de Uinterface d’entrainement avec chaine porte-cable pour les axes linéaires HT-B

Table linéaire - version sans bande de protection Table linéaire - version avec bande de protection

HT100B HT150B HT200B HT2508B HT100B HT150B HT200B HT2508B
LB [mm] 100 150 200 250 100 150 200 250
Section interne [ x h [mm] 57x25 75x35 75x35 75x3b 57x2b 75x35 7535 75x35
Rayon de courbure [mm] 7h 100 100 100 7h 100 100 100
LK [mm] 198 266 266 266 198 266 266 266
LA [mm] 100 129 129 129 100 129 129 129
LH [mm] 60 80 80 80 60 80 80 80
Lxel [mm]" ) ) 3 3 3 ) 3 3
Lxe2 [mm] " ) 3 3 3 3 ) 3 3
Lxm1 [mm]2 15 3 3) 3) 3 ) 3) 3)
Lxm2 [mm]2 15 ) ] 3 3 3 3 3

11Si z6ro électrique
2 i 260 mécanique
3 Chaine porte-cable sans surplomb

Tableau 18.21 Dimensions de Uinterface d’entrainement avec chaine porte-cable pour les axes linéaires HT-S

Table linéaire - version sans bande de protection Table linéaire - version avec bande de protection

HT100S HT150S HT200S HT250S HT100S HT150S HT200S HT250S
LB [mm] 100 150 200 250 100 150 200 250
Section interne [ x h [mm] 57x 25 75x 35 75x3b 75x 35 57x 15 75x 35 75x 35 75x3b
Rayon de courbure [mm] 7h 100 100 100 7b 100 100 100
LK [mm] 198 266 266 266 198 266 266 266
LA [mm] 100 129 129 129 100 129 129 129
LH [mm] 60 80 80 80 60 80 80 80
Lxe1 [mm]" 3) 3 3) 3) 3) 3) 3) 3)
Lxe2 [mm]" 40 3 3 3 10 3) 3 3
Lxm1 [mm]?2 3) 3) 3) 3) 3) 3) 3) 3)
Lxm2 [mm]? 50 15 3 3 20 I 3 3

11'Si zéro électrique
2 i z6r0 mécanique
3 Chafne porte-cable sans surplomb
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18.4 Platine de raccordement et chaine porte-cable des axes a moteurs
linéaires HT-L
Les axes linéaires a moteur linéaire HT-L sont dotés d'une platine de raccordement
des cables mateur et codeur. Les raccords sont situés sur le cdté du chariot et sont
simples et rapides a raccorder, grace aux attaches rapides a verrouillage automatique.
Selon le montage et le cablage souhaité, deux orientations différentes de la platine
sont possibles en option, voir Fig. 18.38 et Fig. 18.39.
Pour un guidage efficace des cables, les axes a moteurs linéaires HT150L d'une course
maximale de 4.000 mm et les axes a moteurs linéaires HT200L et HT250L d'une course
maximale de 5.000 mm sont livrés en option avec des chaines porte-cable généreu-
sement dimensionnées. Ces chaines, particulierement compactes, sont placées de
maniére peu encombrante sur laxe. Lalignement de la chaine porte-cable dépend de
lorientation des raccordements chaisie.
Les tables linéaires HT-L avec chaine porte-cable sont optimisées pour le montage
horizontal. Axes avec chaine porte-cable pour le montage vertical sur demande.

Les dimensions de la chaine porte-cable et de Uinterface électrique sont indiqués dans
les Fig. 18.38 et Fig. 18.39, ainsi que dans le Tableau 18.22.

266

LB

129
T
84
— 7

LSt 92 /

Fig. 18.38 Axes a moteur linéaire HT-L : Option « D » et « F» - connecteur arriére/droit,
s'applique a Uidentique aux options « C » et « E» - connecteur arriére/gauche
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Fig. 18.39 Axes a moteur linéaire HT-L : Option « R » et « B » - connecteur avant/droit,
s'applique a Uidentique aux options « L» et « A» - connecteur avant/gauche

Tableau 18.22 Dimensions de Uinterface d’entrainement et des chaines porte-cable pour les axes a moteur linéaire HT-L

Table linéaire - version sans bande de protection Table linéaire - version avec bande de protection

HT150L HT200L HT250L HT150L HT200L HT250L
LB [mm] 150 200 250 150 200 250
Section interne [ x h [mm] 77x15 75x 35 75x3b 77%125 75x 35 75x 35
Rayon de courbure [mm] 100 100 100 100 100 100
LE [mm]? 125 120 135 125 120 135
Lxe1 [mm] 13 20 30 - - - -
Lxe2 [mm] "3 = = = = = =
Lxm1 [mm]23 30 40 35 - 10 -
Lxm2 [mm]23) - - - - - -
LS1 [mm] 4 6 14 4 6 14
LS2 [mm] 15 17 25 15 17 25

11Si z6ro électrique
2 i z6r0 mécanique

3 Néant si variante sans chaine porte-cable

Vous trouverez les cables moteur et codeur adaptés dans les accessoires aux Sections 19.8 a 19.1
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19. Accessoires

19.1 Profilés de tension
Des profilés de tension permettent de fixer axe linéaire par le haut contre le chéssis
machine. Les profilés de tension peuvent, latéralement, étre pivotés en position dans

Le nombre de profilés de tension requis dépend de a longueur de laxe et de la
charge et se trouve dans la notice de montage. Des sets de 4 profilés de tension sont

la gorge profilée de laxe. disponibles.
A |
—
76 A-A
18 ‘ 40 0,1 D
| L
o | SN
= @ - @} < °| = SIS
1| N
| N
[
A B ‘
Fig. 19.2 Plan cdté profilé de tension court
Tableau 19.1 Numéros de référence et dimensions des profilés de tension courts
Adapté a laxe Type A B C D OE OF 6 Vis adaptée Numéro de réf.,
linéaire 4 pieces
HMO40/HT100 Taille b 18,0 10,5 14,1 6,0 10 55 6,85 DIN 912 M5 25-000517
HMO060 Taille 6 25,6 20,9 19,6 9.5 1 6.0 10,00 DIN 912 M6 25-000518
HT150 Taille 6 26,1 15,9 19,6 8.5 il 6.0 10,00 DIN 912 M6 25-001023
HM080 "//HM120/ | Taille 8 28,0 22,0 19.5 8.0 15 9.0 10,00 DIN 912 M8 25-000519
HT200/HT250
! Standard
Unité: mm
A
110 A-A
15 40 20,1 ‘ 40 50,1 D
1 1 o
s ym—— N A I
= N
TN
! |
A B
Fig. 19.3 Plan coté profilé de tension long
Tableau 19.2 Numéros de référence et dimensions des profilés de tension longs
Adapté a laxe Type A B C D OE oF 6 Vis adaptée Numéro de réf.,
linéaire 4 pieces
HMO80/HM120"/ | Taille 8 28,0 22,0 19.5 8.0 15,0 9.0 10,0 DIN 912 M8 25-000520
HT200"/HT250"
! Standard
Unité: mm

HX-05-6-FR-2207-K
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19.2 Coulisseau

Coulisseau pour fixer Laxe linéaire par adhérence de forces. Possibilité de fixation
flexible, via les gorges, contre le coté et contre le dessous du profilé d'axe. Le nombre
de coulisseaux requis dépend de la longueur de laxe et de la charge et se trouve dans
la notice de montage. Des sets de 10 coulisseaux sont disponibles.

B

| A

0

Fig. 19.4 Plan coté de coulisseau

Tableau 19.3 Numéros de référence et dimensions du coulisseau en T

Adapté a laxe linéaire Type A B © Numéro de référence, 10 pieces
HMO40, HT100 Taille5M4 |35 12,0 M4 20-000528
HMO40, HT100" Taille5 M5 |35 12,0 Mb 20-000529
HM060, HT150 Taille6 M5 | 45 17,0 Mb 20-000530
HM060, HT150" Taille 6 M6 |55 17,0 M6 20-000531
HMO080, HM120, HT200, HT250 Taille8M5 |75 23,0 Mb 20-000532
HMO080, HM120, HT200, HT250 Taille 8 M6 | 6,5 230 Mé 20-000533
HMO80, HM120, HT200, HT250" Taille8M8 |75 230 M8 20-000534

1 Type préférentiel pour fixer laxe
Unité: mm

19.3 Douille de centrage

Douilles de centrage a introduire dans les alésages de montage du chariot pour une
absorption précise et reproductible de la charge. Des sets de 10 coulisseaux sont

disponibles.

Fig. 19.5 Plan coté douille de centrage

Tableau 19.4 Numéros de référence et dimensions de la douille de centrage

Adapté a laxe linéaire A pD1 pD2 Numéro de référence, 10 pieces
HC025 A bb 6 ho 25-002195

HMO040, HM060, HT100, HT150, 4 6,5 8 hé 25-000511

HC040, HC060

HM080, HT200, HC080 4 9.0 12hé 25-000512

HM120, HT250 4 10 15 hé 25-000513

Unité : mm
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19.4 Protection de gorge
Protection destinée a recouvrir la gorge de fixation. Longueur: 2m. Des sets de b
protections de gorges sont disponibles.

Fig. 19.6 Protection de gorge pour axes linéaires HM/HT/HC

Tableau 19.5 Numéros de référence protections pour gorges

Adapté a laxe linéaire Type Numéro de référence, 5 pieces
HMO40, HT100, HC040, HC060 Taille b 25-000514
HM060, HT150, HC080 Taille 6 25-000515
HMO080, HM120, HT200, HT250 Taille 8 25-000516

19.5 Capteur fin de course

Capteur fin de course inductif officiant de contact de repos ou de travail (au choix).
Le capteur est livrable standard avec cable et connecteur ou avec extrémité de cable
ouverte. Matériel de fixation inclus.

Fig. 19.7 Capteur fin de course pour axes linéaires HM/HT/HC

Tableau 19.0 Options capteurs fin de course

Adapté a laxe linéaire Option Numéro de référence
HM, HT, HC040B, HC060B, HCO80B | Capteur fin de course avec cable de 100 mm, connecteur (contact de travail] | 25-002766
HM, HT, HC040B, HC060B, HCO80B | Capteur fin de course avec cable de 100 mm, connecteur (contact de repos) | 25-000786

HM, HT, HC040B, HC060B, HCO80B | Capteur fin de course avec cable de 4 m (contact de repos) 25-000787
HM, HT, HC040B, HC060B, HCO80B | Capteur fin de course avec cable de 5m (contact de travail) 25-000788
HC025B Capteur fin de course avec cable de 200 mm, connecteur (contact de repos) | 25-002204
HC025B Capteur fin de course avec cable de 2m (contact de repos) 25-002205
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19.6 Cable prolongateur pour capteur fin de course
Cable avec connecteur rond M8 tripolaire sur le cdté capteur fin de course, et a dmes
non connectées a lautre extrémité du cable.

ey,

Fig. 19.6 Cable prolongateur pour capteur fin de course

Tableau 19.7 Cable prolongateur pour capteur fin de course

Longueur Diametre de cable max. Rayon de courbure min. Rayon de courbure min. Numéro de référence
[m] [mm] statique [mm] dynamique [mm]
3 &b 13,5 18,0 8-10-0275
5 bb 13,5 18,0 8-10-0276
7 bb 13,5 18,0 8-10-0277
10 45 135 18,0 8-10-0278
15 45 135 18,0 8-10-0279

19.7 Elément d’amortissement

L'élément d'amortissement sert a commuter les capteurs une fois les deux fins de
course atteintes par le chariot (pour course 0 et course max.. IL est possible de le
monter sur la gauche et (a droite du chariot. Matériel de fixation inclus.

Fig. 19.10 Elément d"atténuation pour axes portiques a chariot fixe HC

Tableau 19.8 Numéros de référence d’élément d’amortissement

Adapté a laxe linéaire Numéro de référence
HM, type de chariot E 25-001999
HM, type de chariot S, M, L 25-000785
HT 25-001031
HC025 25-002196
HC040 25-002197
HC060, HC080 25-002198
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19.8 Cable moteur pour table linéaire HT-L
Cable moteur adaptée a la table linéaire HT-L, coté axe avec connecteur M23, dmes
non connectées a Uextrémité du cable.

/

Fig. 19.11 Cable moteur pour table linéaire HT-L

Tableau 19.9 Cable moteur pour table linéaire HT-L

Longueur [m] Numéro de référence
3 8-10-0069
5 8-10-0070
10 8-10-0072

19.9 Cable codeur pour systeme de mesure de course incrémental
Cable pour systeme de mesure de course incrémental (option A, B, D, E) pour tables
lingaires HT-L, coté axe avec connecteur M17.

Fig. 19.17 Cable codeur pour systeme de mesure de course incrémental

Tableau 19.10 Cable codeur pour systeme de mesure de course incrémental

Longueur [m] Adaptée pour option Extrémité du cable Numéro de référence
3 A B Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1856
5 A B Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1857
8 A B Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1858

10 AB Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1859

12 A B Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1860

15 A B Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1861
3 D E Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1862
5 DE Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1863
8 D E Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1864

10 D E Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1865

12 D, E Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1866

15 D, E Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1867
3 A B Quvert 8-10-0115
5 A B Ouvert 8-10-0116

10 AB Ouvert 8-10-0118
3 0E Ouvert 80028093
5 DE Ouvert 80028203

10 D E Quvert 80028218
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19.10 Cable codeur pour systéme de mesure de course absolu
Cable pour systeme de mesure de course absolu (option H, T, R, S) pour table linéaire
HT-L, coté axe avec connecteur M17.

/

Fig. 19.13 Cable codeur pour systeme de mesure de course absolu

Tableau 19.11 Cable codeur pour systéme de mesure de course absolu

Longueur [m] Adaptée pour option Extrémité du cable Numéro de référence
3 H R Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1868
5 H R Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1869
8 H R Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1870
10 H R Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1871
12 H R Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1872
15 H,R Connecteur adapté a ESC-SS pour ED1 8-10-1873
3 HTR,S Quvert 8-10-0315
5 HTRS Quvert 8-10-0316
10 HTRS Quvert 8-10-0318

19.11 Séparateurs pour chaine porte-cable

Séparateurs pour cables dans la chaine porte-cable. En standard, la chaine porte-
cable est équipée de séparateurs positionnés tous les deux maillons. Des séparateurs
supplémentaires sont disponibles dans ce jeu composé de 20 pieces.

Fig. 19.14 Séparateur pour chaine porte-cable

Tableau 19.12 Numéros de référence séparateurs

Adapté a laxe linéaire Numéro de réf. 20 pieces
HT HS (axe X) HS (axe Y) HS (axe Z)

- - - A 8-05-0393

- 20,31, 11,12, 3, L4 21,22,23,24,31,32,33,34 | 32,33, 34,12, L3, L& 8-05-0336

100, 150, 200, 250 22,23,24,32, 33, 34 = = 8-05-0337
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19.12 Bande atténuant le bruit de la chaine porte-cable

Bande en caoutchouc cellulaire auto-adhésive sur une face a coller sur la surface de
contact de a chaine porte-cables afin datténuer les émissions sonores des chaines
porte-cables. Convient a tous les axes linéaires HT-B, HT-S, HT-L et HS avec chaine
porte-cébles (sauf HT150L avec interface d'entrainement E ou F).

Rouleau de 10m

Numéro de référence : 25-002485

Fig. 19.15 Bande atténuant le bruit de la chaine porte-cable

19.13 Protection pour bloc d’entrainement

Tole de protection permettant de fermer les entrées/sorties inutiles pour les axes
lingaires avec entrainement par courroie crantée HM-B et HT-B et les axes portiques a
chariot fixe HC-B.

Matériel de fixation inclus.

Fig. 19.16 Protection pour bloc d’entrainement

Tableau 19.13 Numéros de référence protection pour bloc d’entrainement

Adapté a laxe linéaire Numéro de référence
HC025B 25-002379
HMO040B, HCO40B 25-002375
HMO060B, HC060B 25-002376
HMO080B, HC080B 25-002377
HM120B 25-002378
HT100B 25-002372
HT150B 25-002373
HT200B, HT250B 25-002374

19.14 Tourillon d’arbre pour axes linéaires HM-B et axes portiques a chariot
fixe HC

Une jonction bridée permet de fixer la fusée d'arbre contre chaque cté de la roue d'en-

trainement. I est possible de Uutiliser pour adapter Uentrainement/la prise de force,

lentrainement synchrone, a console d'encodeur ou similaires.

E A B
NN\

Fig. 19.17 Dimensions du tourillon d’arbre
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Tableau 19.14 Numéros de référence et dimensions de la fusée d’arbre

Adapté a laxe Almm] | B[mm] |E (vis) gD pD2 Couple de serrage | Couple de masse Couple transmissible Numéro de réf.
linéaire [mm] | [mm] | de vis [Nm] inertielle [kgmm2] | (calculé) [Nm]

HC025B 12 55 IS0 4762 M&=25 | 12h7 | 17h9 29 0,24 1.7 25-002514
HMO040B, HC040B | 18 50 IS0 4762 M&= 30 | 14h7 | 2509 4b 1.2 17,0 25-000174
HMO060B, HCO60B | 22 8.0 IS0 4762 Mo =45 | 2007 | 3209 | 10,0 537 36,0 25-000175
HMO080B, HC080B | 30 8.0 ISO 4762 M8x55 | 25h7 | 45h9 | 250 17,70 81.0 25-000176
HM120B 30 10,0 IS0 4762 M10x6 | 35h7 |55h9 | 550 55,70 2130 25-000177

19.15 Arbre de transmission

Avec les axes doubles, Larbre de transmission sert a transmettre le couple d'entraine-
ment de Laxe entrainé a laxe suiveur. Le set contient aussi, outre Larbre de transmis-
sion proprement dit, les éléments d'accouplement et la quincaillerie d‘adaptation.

@ dw

Tableau 19.15 Dimensions de Uarbre de transmission

Adapté a laxe double D min. D max. T 0 Arbre 0 ds
HD1/HM040B 160 1.500 3.2 40 14
HD2/HM060B 186 2.000 7.2 50 20
HD3/HM080B 200 2.400 14,2 50 25
HD4/HM120B 256 3.000 57 80 35
Unité: mm

19.15.1 Code de commande de Uarbre de transmission

Arbre de transmission HIWIN

Diametre d'arbre [mm]:
40
50
80

HM060B

1000

Entraxe D [mm]

Taille d'axe :
HM040B
HM060B
HM080B
HM1208B

182



HIWIN.

19.15.2 Rondelle d’écartement

Lorsque Larbre de transmission ne se trouve pas incorporé a Uhorizontale, la rondelle
d'écartement est nécessaire pour empécher un contact métal sur métal dans laccou-
plement inférieur.

Tableau 19.16 Numéros de référence de la rondelle d’écartement

Adapté a laxe double Adapté a larbre de transmission Numéro de référence
HD1/HM040B HZS40HMO40Bxxxx " 25-000730
HD2/HM060B HZSh0HMO60Bxxxx " 25-000731
HD3/HM080B HZSh0HMOB0Bxxxx ! 25-000731
HD4/HM120B HZSBOHM120Bxxxx ! 25-000733

1 xxxx = Entraxe D

19.16 Lubrifiants HIWIN

Tableau 19.17 Graisse HIWIN recommandée

Type de graisse Domaine d'application Unité quantitative Numéro de référence
G604 Haute vitesse Cartouche 400 g 20-000345

Tableau 19.18 Pompe a graisse HIWIN recommandée

Numéro de référence | Description Matériel livré Remarque

20-000333 Pompe a graisse, type Pompe a graisse, type GN-400C, comprenant : Adapté a une cartouche de
GN-400C y compris set O  Pompe a graisse 400 ou au remplissage
d'adaptateurs de lubrification | ©  Accouplement de préhension hydraulique A1 adapté au graisseur conique selon | direct
et buses (voir Fig. 19.18) DIN 71412, diamétre extérieur 15 mm

©  Embout creux A2 pour graisseur conique et a bille selon DIN 71412/DIN 3402,
diametre extérieur 10 mm
o Set adaptateur de Lubrification et buses

Fig. 19.16 Pompe a graisse GN-400C
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19.17 Graisseurs HIWIN

Graisseurs adapté a HM, a HT et & HC - toutes tailles, tous types d'entrainement.

Tableau 19.19 Graisseurs M4 x 0,7

Numéro de référence | Axes linéaires HM Tables linéaires HT Axes portiques a chariot fixe HC | Illustration
20-000325 Standard Standard : HT100B Standard
Option : HT1508, HT200B, HT2508
20-000538 Option Standard : HT150B, HT200B, HT2508 | Option
Option: HT100B
20-000272 Option Option Option

19.18 Raccords de lubrification et connecteurs filetés

Tableau 19.20 Raccords de lubrification et connecteurs filetés

Numéro de référence | Description I lustration
8-12-0186 Connecteur fileté droit 0 4
20-002116 Connecteur fileté coudé 0 4 18,2
- , 1
(S8
M4x 0,7
20-002108 Adaptateur pour Lubrification M4/M4 pour Lextension des connecteurs A-A
filetés afin d'éviter les collisions (par ex. élément d'amortissement). .
T maxor <A
| w0
| -
Jz 4 [ L]
i 1 s
= ’L | —
o5 !
LA
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