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0. Introduccion

Las mesas lineales son unidades de translacion susceptibles de ser comandadas manualmente en su forma mas
simple, o bien por CNC. Debido a su ligereza y facilidad de montaje entre si, se convierten en elementos de gran
ayuda en la preparacion de paletizadores y dispositivos de multiples aplicaciones. Combinados con platos divisores de
precision permiten posicionamientos radiales.

Todas las mesas lineales van equipadas con guias de recirculaciéon de bolas de alta precisidn, lo que proporciona
deslizamiento suave y silencioso. Asimismo, y dependiendo de la tolerancia de posicionamiento, se incorporan a las
mismas husillos a bolas laminados o rectificados de alta precision.

Las mesas lineales son elementos modulares que pueden ser ensamblados en disposicion de uno, dos o tres ejes. Esta
opcion universal aporta una solucion sencilla a la mayoria de las aplicaciones, permitiendo a su vez, el desplazamiento
de elevadas cargas en un éptimo funcionamiento gracias al sistema de guiado.

De acuerdo a las diferentes condiciones y restricciones, para la eleccion de una mesa lineal, se debe consultar el
siguiente proceso de seleccidn:

1. Condiciones de uso - Carrera efectiva, restricciones de espacio, (ancho, largo, alto], instalacién (vertical,
horizontal, lateral], centro de gravedad de la posicidn de la carga, condiciones de funcionamiento (par, velocidad,
aceleracion y desaceleracidn, ciclo de trabajo), entorno de uso (alta temperatura, vibracién, aceite, agua, corrosién).
2. La demanda de precision - Posicion /precision, repetibilidad, paralelismo.

3. Formas de aplicacién - Unico eje, varios ejes, combinaciones especiales.

4. Seleccion del motor - AC servomotor, motor de paso, con freno o no.

5. Calculo de carga del motor - Velocidad méaxima, resolucion del motor, célculo del par motor.

6. Analisis de la operacion - Aceleracion, modo de funcionamiento (diagrama V-T).

7. Otros accesorios - El uso de accesorios relacionados (finales de carrera, placa adaptadora, fuelles, ...]

8. Confirmacion final - Confirmar las condiciones de uso, precio/plazo, alteracion, requisitos especiales.

Las mesas lineales se pueden utilizar en una amplia gama de aplicaciones. Los siguientes, son ejemplos de sistemas
donde se pueden utilizar las mesas lineales: sistemas de soldadura, alimentadores, aplicaciones para laminacion,
automatismos en general, maquinas de corte, equipos de fabricacion de semiconductores, equipos de montaje,
magquinaria para etiquetados, transfers y mas.

En cuanto a la tecnologia de accionamiento de las mesas lineales, GAES ofrece sistemas de guiado lineal, accionados
por husillos a bolas, correas dentadas, motores lineales, sistemas pifndn-cremallera y actuadores neumaticos.
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1. Guias lineales

Las guias lineales permiten un tipo de movimiento que utiliza elementos de rodadura tales como bolas o rodillos.
Utilizando la recirculacion de estos elementos entre el rail y los patines, las guias lineales pueden alcanzar un alto
nivel de precisidn en su recorrido. Comparadas con los sistemas tradicionales, las guias de recirculacidon de bolas y
de rodillos sélo tienen un coeficiente de friccion de 1/50. Debido a la configuracion de arco circular de cuatro hileras,
las guias lineales pueden soportar cargas en direccidn radial, radial inversa y lateral. Con estas caracteristicas las
guias lineales mejoran mucho la precision del movimiento, especialmente cuando en la aplicaciéon también se utilizan
husillos de recirculacidn de bolas.

1.1. Ventajas y caracteristicas

1. Alta precision de posicionamiento

Cuando una carga es conducida por una guia lineal, la friccion que existe entre la carga y la bancada, es la friccidn que
producen las bolas o los rodillos. El coeficiente de friccion es sélo el 1/50 del coeficiente de friccion de los sistemas
de guiado tradicionales, y la diferencia entre los coeficientes de rozamiento de las cargas dindmica y estatica es muy
pequena. Por lo tanto, no habria deslizamiento de la carga mientras esta en movimiento.

2. Larga vida util con movimiento de alta precision

Con un carro lineal tradicional, los errores en precision estan causados por el flujo a contracorriente que genera la
pelicula de lubricante. Por otra parte, la lubricacidn insuficiente genera desgaste en dichas superficies. Todo esto, los
vuelve cada vez mas imprecisos. En contraste, los elementos de rodadura como las bolas y los rodillos, tienen poco
desgaste y garantizan una alta precision de desplazamiento con una larga vida Util y un movimiento suave.

3. Es posible alcanzar una alta velocidad con poca potencia
Esto es posible porque las guias lineales tienen un bajo coeficiente de friccion, y por ello necesitan poca potencia para
mover la carga. Esto da como resultado un gran ahorro energético, especialmente en las partes moviles de la aplicacion.

4. Misma capacidad de carga en todas las direcciones

Con este disefo especial, las guias lineales pueden soportar cargas en sentido vertical u horizontal. Los carros
lineales convencionales, solo soportan pequefas cargas y en la direccion paralela a la superficie de contacto. Los
sistemas tradicionales son inapropiados para soportar cargas en diferentes direcciones.

5. Facil montaje

El montaje de las guias lineales es realmente facil. Rectificando la bancada, siguiendo el procedimiento recomendado
para su instalacion y ajustando los tornillos con el par de apriete indicado, se puede alcanzar un movimiento lineal de
alta precision.

6. Facil lubricacion

En los sistemas de guiado tradicional, la lubricacion insuficiente causa desgaste en las superficies de contacto. Resulta
dificil, en éstos sistemas, abastecer de suficiente lubricacion a las superficies de contacto porque no es facil encontrar
un punto de lubricacidn apropiado. Con las guias lineales de recirculacidon de bolas o de rodillos, la grasa es muy
facilmente suministrada a través del engrasador que lleva incorporado el patin. Es posible también, utilizar un sistema
lubricacidn centralizado, conectando un adaptador especial al sistema de lubricacion.

7. Intercambiabilidad

Comparadas con las tradicionales de carros cuadrados o en forma de V, las guias lineales pueden ser cambiadas con
mucha facilidad. En caso de necesitar una clase de precision muy elevada, se recomienda pedir un sistema conjunto de
patin y rail montados y no intercambiables.
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1.2. Seleccion de guias lineales

o ldentificar las condiciones:

- Tipo de aplicacion

- Espacio disponible

- Precisién

- Rigidez

- Recorrido

- Magnitud y direccién de las cargas
- Velocidad y aceleracion

- Ciclos de trabajo

- Vida de servicio

- Entorno-ambiente

o Seleccidn de series:

Serie HG
Fresadoras, tornos, centros de mecanizado, rectificadoras.

Serie EG
Automatismos, dispositivos automaticos de dotacidn, maquinaria para trabajar madera, equipos de medicion,
dispositivos de semiconductores.

Serie QE/QH

Automatismos, dispositivos automaticos de dotacidn, equipos de medicidn, cortadora laser, dispositivos de
fabricacidon de semiconductores. Esta serie puede ser utilizada en industria de alta tecnologia que requiera
alta velocidad y bajo nivel de ruido.

Serie WE
Dispositivos automaticos de dotacion, equipos de medicion, aparatos de medicina, dispositivos de fabricacion

de semiconductores.

Serie MGN/MGW
Dispositivos miniatura, dispositivos de fabricacion de semiconductores, equipo médico y de laboratorio.

Serie RG
Centros CNC, maquinaria para corte por laser, prensa de estampacidn, maquinaria de fundicién por inyeccion.

o Seleccion de precision:
Clases: C, H, P, SP, UP depende del grado de precision que requiera la aplicacion.
o Determinar el tamano y el numero de patines:
- Condicion de la carga mecanica.
- Si la aplicacidn lleva husillos de recirculacion de bolas, el tamafo de la guia debe ser similar al didmetro del
husillo. Por ejemplo, si el didmetro del husillo es 25, el tamano de la guia lineal deberia ser 25.
o Calcular la carga maxima por patin:
- Tomar como referencia los ejemplos de calculo de cargas, y calcular la carga maxima.
- Asegurese bien de que la capacidad de carga estatica de la guia lineal seleccionada es superior al valor de la carga
aplicada.

o Seleccion de precarga:

- La precarga dependera de la rigidez requerida y de la precisidn de la superficie de montaje.

Www.gaessa.com



Higremas
Machmcon

L)
UAES HIWIN.

o Identificacion de rigidez:

- Calcular la deformacidn utilizando la tabla con valores de rigidez, seleccionando precargas mas elevadas y tamafos
de guias lineales mas para aumentar la rigidez.

o Calculo de la vida de servicio:

- El calculo de la vida de servicio requerida se realiza utilizando los datos de velocidad y ciclos.
- Tomar como referencia el ejemplo de calculo de vida de servicio.

o Seleccidn de lubricacion:

- Grasa suministrada mediante el engrasador que lleva cada patin.
- Aceite suministrado mediante E2 KIT o sistema de lubricacion centralizado.

o Para mas informacidn, por favor consulte nuestro catdlogo de guias lineales.

Siatemas
Mecinicos
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2. Accionamientos

2.1. Husillos a bolas

Un husillo de recirculacion de bolas consiste en un eje roscado, y un sistema integrado de tuerca, bolas y mecanismos
de recirculacion, que pueden ser tubos, End-Caps o deflectores. Los husillos de recirculacidn de bolas, son el tipo mas
utilizado en la fabricacion de maquinaria de precision. La funcion basica de un husillo es la de convertir el movimiento
rotativo en movimiento lineal o un esfuerzo de torsidn en uno de empuje y viceversa, con caracteristicas como alta
precisidn, alta repetitividad y eficiencia.

Los husillos laminados a bolas de HIWIN estan fabricados mediante proceso de laminacion, que consiste en la
deformacidn y roscado del eje. Un proceso que permite mantener unos costes de produccion controlados y unos plazos
de entrega rapidos. Otras ventajas de los husillos a bolas son su baja fricciéon y movimiento suave.

HIWIN utiliza la mas avanzada tecnologia, en el proceso de laminacion de husillos, al mantener un homogéneo proceso
de fabricacion mediante la seleccion del material, laminacidn, tratamiento térmico, mecanizado y montaje.

En general, los husillos laminados a bolas, utilizan el mismo método de precarga que los husillos rectificados. A
excepcion de que entre ambos existen algunas diferencias en la definicion de error del paso y tolerancias geométricas.
Si los ejes se suministran sin mecanizar, la tolerancia geométrica no se aplica.

Clasificacion de los diferentes modelos de tuercas

Las tuercas de recirculacion de bolas marca HIWIN, se clasifican en 4 tipos teniendo en cuenta el método de recirculacion
Tipo de Recirculacidon Externa, Tipo de Recirculacion Interna, Tipo de recirculacion mediante End-Cap, y la serie Super
S. Las caracteristicas de estos diferentes tipos de recirculacion, se especifican a continuacidn:

1.Tipo de recirculacion externa: Este tipo de recirculacion, consta e unos tubos externos para la recirculacidn de las
bolas una placa de fijacidn.

2.Tipo de recirculacion interna: Este segundo tipo consta de tapas de recirculacion para las bolas. Las bolas realizan
solo una vuelta por circulo. El circuito esta cerrado mediante una tapa re recirculacién, permitiendo a las bolas cruzar
a pistas adyacentes. Como la tapa de recirculacion esta alojada dentro del cuerpo de la tuerca, este disefio se denomina
de recirculacion interna.

3.Tipo de recirculacion mediante End-Cap: basicamente el disefio de este sistema, es el mismo que el de recirculacién
externa. A excepcion de este caso, los tubos de recirculacion se encuentran alojados dentro del cuerpo de la tuerca.
Con este disefo las bolas atraviesan todo el circuito de las pistas a lo largo de toda la longitud del cuerpo de la tuerca.

4.Super S: Basicamente, el sistema de recirculacion de este tipo se basa en el disefo con End-Cap. Pero en vez de
utilizar el End-Cap, como elemento de recirculacion utiliza un deflector. En este disefo, las bolas atraviesan todo el
circuito atravesando el deflector a lo largo de todo el cuerpo de la tuerca.

Precarga: La precarga es una carga que actla en el interior de la tuerca y sobre los elementos de rodadura, para
disminuiry, en algunos casos, eliminar el juego axial y aumentar la rigidez. Una precarga excesiva incrementa la friccion
y genera calor, lo cual reduce la expectativa de vida del husillo. Por el contrario, una precarga insuficiente la rigidez e
incrementa la holgura.
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2.2. Motores lineales

El motor lineal es un motor eléctrico que tiene un estator y un rotor “desenrollados”, de modo que
en lugar de producir un par de torsion (rotacién), produce una fuerza lineal a lo largo de su longitud.
La fuerza aplicada es linealmente proporcional a la corriente y al campo magnético.

Hay mesas lineales directamente impulsadas con motores lineales. Estas mesas utilizan un nimero
reducido de componentes y ademas no hay contacto entre primario (forcer) y secundario (stator],
lo cual elimina desgastes y rozamientos. Ademas de primario y secundario, se deben situar guias
lineales para acompafar el movimiento y reglas dpticas en estas guias para medir la posicion de
estos ejes. Son opcionales las cadenas portacables, cubiertas o fuelles de proteccion, sensores de
deteccion, etc.

i(GO

Debido a las perdidas electromagnéticas que existen, se genera gran cantidad de calor, por lo que es necesario contar LMX1E-C
con un sistema refrigerante.

o Ventajas:

- Buen comportamiento dinamico.

- Capacidad para alcanzar altas velocidades y aceleraciones.

- Alta precisidon de posicionamiento.

- No hay limites en cuanto a longitud de carrera.

- Como consecuencia de no presentar contacto, no se producen fendmenos de desgaste.
- Facil montaje de los componentes.

o Desventajas:

- Fuerza limitada frente a la proporcionada por un accionamiento basada en husillo. AL
- Baja eficiencia energética.
- En muchos casos resulta imprescindible el empleo de un sistema de refrigeracion para enfriar el motor lineal.

Modelos de motores lineales

LMX1E-C
- Etapa lineal completa, motor sin nucleo de acero, tipo LMC.

T - Excelente para aplicaciones donde se necesita un alto grado de sincronismo.

< GUIAS LINEALES - También para mesas en XY.

- Carrera medida por un encoder 6ptico incremental o absoluto.
- Longitud maxima de 4.000 mm.

LMX1L-S
- Etapa lineal completa, motor con nucleo de acero, tipo LMS.
- Especialmente adecuado para aplicaciones con grandes exigencias de potencia continua.
- También para mesas en XY.
- Carrera medida por encoder 6ptico o incremental, pudiendo ser incremental o absoluto.
- Longitud maxima de 4.000 mm.

LMX1L-SC
- Etapa lineal completa, motor con nucleo de acero, tipo LMSC.
- El disefio tipo sandwich hace posible una alta densidad de potencia sin la carga estatica de las guias, por la fuerza
de atraccion.
- Carrera medida por encoder 6ptico o incremental, pudiendo ser incremental o absoluto.
- Longitud maxima de 4.000 mm.

www.gaessa.com Www.gaessa.com
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2.3. Otros
2.3.1. Correas

Propiedades

Las correas dentadas estan fabricadas de poliuretano resistente a la abrasion con cuerdas de traccidon de acero de
alta resistencia. La combinacién de ambos materiales de gran calidad forma la base de la precisidn y seguridad de las
correas.

La combinacién de ambos materiales de gran calidad forma la base de las correas dentadas de poliuretano de gran
precision de medida y de capacidad de carga. En las correas dentadas de poliuretano, debido a los cables de traccidn de
acero, la longitud es constante, no teniendo elasticidad dimensional.

La elasticidad, debido a la fuerza periférica y a la tensidn previa, es extremadamente pequena, comportandose de
acuerdo con la ley de Hooke. Los procesos de fabricacion de las correas dentadas de poliuretano permiten mantener
estrechas tolerancias, asegurando un reparto homogéneo de la carga en transmisiones de potencia. Estas correas
dentadas de poliuretano son apropiadas para la transmisién de grande pares. Su aplicacidn no solo es en la transmision
de potencia, sino también en instalaciones y transporte.

o Propiedades mecanicas:

- Transmisién positiva, sincronismo.

- Longitud constante, sin alargamiento posterior.
- Bajo nivel de ruido.

- Resistentes a la abrasion.

- Altamente flexible.

- Exactitud de posicionamiento lineal y angular.
- Resistente a la fatiga en flexion-contraflexidn.
- Velocidades lineales hasta 80 m/s.

- Baja pretension.

- Baja carga sobre los ejes.

- Posibilidad de grandes distancias entre ejes.

- Posibilidad de grandes relaciones de transmisidn.

o Propiedades quimicas:

- Resistentes a la hidrolisis.

- Resistentes al envejecimiento.

- Resistentes a temperaturas de trabajo entre -30° y 80°C.
- Resistentes en condiciones de clima tropical.

- Resistentes a grasas y aceites mas usuales.

- Resistentes a petréleo.

- Resistentes en algunas condiciones a acidos y lejias.
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2.3. Otros

2.3.2. Pinén cremallera

Este sistema esta formado por un reductor, pindn y cremallera a la medida de las necesidades. Muy Util para cuando
los recorrido son largos. Los accionamientos con husillos a bolas pierden rigidez si no se incrementa el didametro. Esto
supone un gran aumento de la inercia que debe mover el motor. La transmision de pifdn-cremallera presenta una
inercia y rigidez independiente del recorrido.

Se utilizan dos configuraciones:

- Pinones precargados para evitar holguras.
- Dos pinones en maestro-esclavo: la holgura es eliminada mediante estrategias de control.

Ventajas del sistema pindn cremallera
o Dindmico
- Velocidades de desplazamiento y aceleracion maximas con reducidos momentos de inercia.
- Excelente comportamiento regulador gracias a unarigidez lineal constante en todo el recorrido de desplazamiento.

o Preciso

- Soluciones de accionamiento con una precisidon de concentricidad Unica.
- Precision de posicionamiento maxima mediante componentes adaptados exactamente.

o Eficiente
- Puesta en marcha sin esfuerzo.
- Reducido volumen de montaje con la maxima densidad de potencia.

2.3.3. Actuadores neumaticos

El cilindro neumatico consiste en un cilindro cerrado con un pistén en su interior que desliza y que transmite su
movimiento al exterior mediante un vastago. Se compone de las tapas traseray delantera, de la camisa donde se mueve
el pistdn, del propio piston, de las juntas estaticas y dindmicas del piston y del anillo rascador que limpia el vastago de
la suciedad.

Los cilindros neumaticos independientemente de su forma constructiva, representan los actuadores mas comunes
que se utilizan en los circuitos neumaticos. Existen dos tipos fundamentales de los cuales derivan construcciones
especiales.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
Explicacion
Advertencia

Puesto que las mesas lineales son equipos eléctricosy mecanicos, para la seguridad de los usuarios, por favor, asegurese
de leer toda la informacidn de éste catalogo relativa a las mesas y siga las instrucciones antes de seleccionary utilizar
los productos. Ante las disfunciones, averias u otros accidentes causados por la desobediencia de la instruccion, la
empresa no se hara responsable.

Seguridad personal

» Los productos estan disefiados para su uso con fines industriales..

» Durante el funcionamiento de los productos, las personas deben permanecer fuera del area de trabajo para evitar
lesiones u otros accidentes.

» Cuando el motor se encuentra encendido, las personas con marcapasos que tengan acceso a él, deberdan mantener
por lo menos un metro de distancia para evitar posibles interferencias.

» Para evitar alarmas de incendio, los productos no deben colocarse en lugares donde pueda ocurrir una ignicién ni que
haya gases inflamables.

Almacenamiento e Instalacion

» Evitar la caida o colisidn en el transporte.

» Muy recomendable que esté completamente plano y bien empaquetado en el almacenamiento. No exponga los
productos a temperaturas muy altas o muy bajas, ni a ambientes himedos.

» No desmonte ni modifique los productos por su cuenta para prevenir danos que causen un mal funcionamiento o
posibles accidentes de trabajo.

» Es necesario fijar firmemente los productos durante la instalacidn para evitar holguras debido a las vibraciones.

» Preste atencién a la hora de elegir los componentes adecuados para instalar el acoplamiento y el motor, y tener
especial cuidado con la alineacion del eje para apretar los tornillos. No fuerce la instalacion.

Funcionamiento

» El funcionamiento debe estar acorde con las condiciones planteadas en la informacion técnica, por ejemplo: altas
velocidades, cargas, etc. evitando averias y accidentes de seguridad industrial.

» Es necesario evitar el polvo, suciedad y objetos extranos en el sistema de recirculacion de las bolas que pueden
causar danos, reducen la vida y provocan un mal funcionamiento.

» La temperatura de trabajo debe ser inferior a 80°C. Si los productos se utilizan en el entorno de alta temperatura, por
favor pdngase en contacto con el servicio técnico de GAES.

» Para el uso en ambientes especiales, como por ejemplo: altas vibraciones, vacio, sala limpia, productos quimicos
corrosivos, disolventes organicos, temperaturas extremas, humedad y salpicaduras, gota de aceite o niebla, alta
concentracion de sal, cargas muy elevadas, verticales o instalacion en voladizo, por favor, confirme primero con la
Oficina Técnica de GAES si las condiciones son aplicables.

» Para la instalacion vertical, existe peligro de caerse por sobrepeso. Recomendamos la utilizacién de unos frenos
adecuados y asegurarse del funcionamiento antes de empezar a utilizarlo.

Mantenimiento
» Por favor engrasar antes del primer uso. Observar el tipo de grasa; no mezcle diferentes tipos de grasa juntos.

» En las condiciones de uso normales, se recomienda comprobar el funcionamiento por cada 100 km, y limpiar la
suciedad retenida y engrasar el carril y el eje.
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Introduccion

Las mesas lineales de HIWIN utilizan tecnologia de fabricacién estandar, con productos como los husillos, guias y
bandas magnéticas desarrollados y producidos por nosotros mismos. Se pueden utilizar en multiples aplicaciones
de automatizacion, debido a sus caracteristicas de facil instalacidn, tamafno pequefio, alta precision y muchas otras
especificaciones técnicas.

Serie SK

Serie AK

Serie KU
& “ P
0 e
Serie KS Serie TB/TBO
o >

S

Serie KA
Serie KK

Serie KE

Caracteristicas

» Seleccion completa de mddulos y accesorios para la mayoria de aplicaciones.

» Tipo de accionamiento: Husillo, Correa dentada.

» Potencia del motor de CA: 30W-750W servo motor o motor de paso.

» Tipo de conexion del motor (depende del espacio disponible): directo, parte inferior, interno, derecha, izquierda.
» Carrera maxima: 100mm-2000mm

» Facil instalacion y mantenimiento

» Disenos personalizados disponibles para diferentes aplicaciones.

» Facil transformacion en un robot multi-ejes

Www.gaessa.com
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KK SK KA KS KU KE
© Alta precision Tipo silencioso De bajo peso Sistema estanco  Sistema estanco Con proteccion
9 de alta rigidez "4 estandar _
o 27 /
[ y 2
& . ~F
@ ’_‘_/ /
[ fé}*' vy -
.‘ﬂ_ N
30 o
0 @ ®
50 @ o
60 @ [ J ®
65 ®
70 o
80 ®
86 @ L
90 o [ @
100 @ @ ®
120 L ®
130 @
136 ®
140 ®
150 [ [
170 ®
180 ®
200 ®
Componentes del sistema
Los componentes de las mesas lineales incluyen un controlador de motor, unidad y parte superior, como se indica mas
abajo. Nuestros clientes pueden elegir entre una seleccion de servomotores, motores de paso y las unidades lineales
de Hiwin. (Ver pagina siguiente).
Servo motor Drive
con mddulo IR

Aplicaciones -

Las mesas lineales KA con husillo se pueden utilizar en una amplia gama de aplicaciones. Los siguientes, son ejemplos Motor paso a paso
de sistemas donde se pueden utilizar las mesas lineales KA: sistemas de soldadura, alimentadores, aplicaciones para con médulo IR
laminacion, automatismos en general, maquinas de corte, equipos de fabricacién de semiconductores, equipos de
montaje, maquinaria para etiquetados, transfers y mas.

Controlador
superior

www.gaessa.com Www.gaessa.com
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Pasos en la eleccion de tipos de productos

De acuerdo a las diferentes condiciones y restricciones, al seleccionar una mesa lineal, puede consultar el siguiente
proceso de seleccion:

1. Condiciones de uso 5. Calculo de la carga del motor
- Velocidad maxima

- Resolucidén del motor

- Calculo del par del motor

- Carrera efectiva

- Restricciones de espacio (ancho, alto, largo)

- Instalacidn (vertical, horizontal, lateral)

- Posicién de la carga y centro de gravedad

- Condiciones de funcionamiento (paso, velocidad,
aceleracion y desaceleracion, ciclos de trabajo)

- Entorno de uso (temperaturas extremas, vibraciones,
suciedad, humedad, etc)

6. Analisis de la operacion

- Aceleracién

- Modo de funcionamiento actual (diagrama V-T)
2. Requerimientos de precision 7. Otros accesorios

- La utilizacién de accesorios relacionados [finales de

carrera, placa adaptadora, fuelles, anillo deslizante del
tubo de proteccién)

- Posicién/Precision

- Repetibilidad

- Paralelismo

3. Formas de aplicacidn 8. Confirmacion final

- Confirmar las condiciones de uso
- Precio, plazo

- Alteracion
- Requisitos especiales

- Unico eje
- Varios ejes
- Combinaciones especiales

4. Seleccion del motor
- AC servomotor

- Motor de paso
- Con freno o no (incluido, plug-in)

www.gaessa.com
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Consulte las siguientes caracteristicas de productos HIWIN para la seleccién preliminar:

Precision

Carga
Peso

Personalizada
(carrera,
bancada)

Rigidez

Tapa

Limpieza

Protecciones
contra el polvo

Accionamiento

Conexion
entre motory
husillo

Motor interior

Fuelles

Montaje

KK

Alta
(repeticion,
paralelismo)

Pesada

Pesado

Si

Alta
(estructura de
acero)

Aluminio

Normal

Normal

Husillo a bolas
(carga pesada,
precision alta)

Directo,
con correa
de lado

No

Si (estandar)

Superior

KA

Normal
(repeticién)

Medio

Ligero
Si

Normal
(base de
aleacion de
aluminio)

Aluminio

Normal

Normal

Husillo

a bolas,
correa
(carrera
larga, alta
velocidad)

Directo,
con correa
de lado

Si

Si (perso-
nalizado)

Superior
(o inferior)

KS

Normal
(repeticién)

Medio
Ligero

Si

Normal
(base de
aleacion de
aluminio)

Banda de
acero inox.

Alta
(clase 10-
100 con el
vacio)

Bueno
(totalmente
cubierto)

Husillo

a bolas,
correa
(carrera
larga, alta
velocidad)

Directo,
con correa
de lado

Si

No

Inferior

KU

Normal
(repeticion)

Medio

Ligero
Si

Normal
(base de
aleacion de
aluminio)

Banda de
acero inox.

Bueno

Bueno
(totalmente
cubierto)

Husillo

a bolas
(carga
pesada,
precision
alta)

Directo

No

No

Inferior
(cualquier
posicién)
Lateral

KE

Normal
(repeticion)

Bajo

Ligero

Si

Regular

Banda de
acero inox.

Bueno

Bueno
(totalmente
cubierto)

Husillo

a bolas
(precision
alta)

Directo

No

Inferior

AK

Normal
(repeticion)

Medio
Ligero

Si

Normal
(base de
aleacion de
aluminio)

No

Normal

Normal

Correa

Directo,
con correa
de lado

No

No

Lateral

AKR

Normal
(repeticién)

Medio
Ligero

Si

Normal
(base de
aleacion de
aluminio)

No

Normal

Normal

Correa

Directo,
con correa
de lado

No

No

Lateral

TB/TBO

Normal
(repeticion)

Medio

Ligero

Si

Normal
(base de la
guia)

No

Normal

Normal

Husillo a
bolas
(precision
alta)

Directo

No

No

Superior

Www.gaessa.com
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Precision
La precision incluye exactitud y precision, y se describe de la siguiente manera:

1. Precision de posicionamiento
Es la maxima diferencia (en valor absoluto) entre la distancia real de llegada final y la distancia original establecida a
alcanzar.

2. La reproducibilidad de posicionamiento en el recorrido total (precision ida y vuelta)
Es la maxima diferencia en el total del recorrido (la diferencia de posicionamiento medida en un punto determinado)
durante el movimiento ida y vuelta del carro.

Velocidad

1. Velocidad maxima lineal
La velocidad lineal maxima (V) se calcula a partir de la velocidad del husillo (S) multiplicado por el paso (L)

V(mm/s)=S (rpm) /60 x L ([mm])

2. Velocidad méaxima de rotacién

La velocidad de rotaciéon maxima admisible del husillo se determina por su velocidad de rotacion critica. Si la velocidad
del husillo excede la velocidad critica puede producir resonancia. Puesto que la velocidad critica esta relacionada con
la longitud del husillo, la velocidad critica del husillo a bolas también determina indirectamente la carrera efectiva y la
longitud total del producto. La velocidad de rotacion maxima admisible del husillo a bolas se calcula asi:

d Np : Maxima velocidad de rotacidon permitida.

Np =08x2.71x 108 X sz r M, : KA utiliza el tipo de soporte fijo. M, = 0.689

d_:Didmetro interior del husillo.
t L, : Distancia entre los rodamientos sobre los que se apoya el husillo.

3. Aceleracién / Desaceleracion

La velocidad se traduce como la velocidad de trabajo de la mesa deslizante. La mesa mdvil debe acelerar hasta la
velocidad designada para trasladarse al lugar de destino, y en el lado opuesto, desacelera antes de que se detenga.
La aceleracién / desaceleracion esta programado por el operador de acuerdo con las condiciones. La aceleracion en
un sistema KA esta fijado asi: 0.15G para una carga = 5, 0.3G se calcula para el resto de las cargas. 16=9.8m/s2, por lo
que 0.36=2940 mm/s2. La carga maxima indicada en el catalogo se basa en el tiempo de aceleracion / desaceleracion.

*Atencion: La aceleracion / desaceleracion genera una fuerza de inercia en la carga. En consecuencia, para una
aceleracion / desaceleracion mayor, la carga aumentara. Por otra parte, una mayor aceleracion / desaceleracién podria
generar un grave impacto, lo que debe tenerse en cuenta.

4. Ciclo de trabajo

Elciclo de trabajo del sistema de KA lo determina el usuario. En general, el ciclo de trabajo se calcula como se muestra
en el siguiente diagrama. Las variables incluyen, (Ta) aceleraciéon del tiempo, la velocidad constante en el tiempo (Tc),
desaceleracion (Td) y tiempo de ralenti (Tf).

[ Aceleracion : V/Ta

Desaceleracién : V/Td

Ciclo de trabajo (seg) : Ta + Tc + Td + Tf

Tiempo de trabajo : ciclo de trabajo x frecuencia

Relacidn de trabajo : tiempo de trabajo / [tiempo de trabajo + tiempo libre)

mmysec

La relacion de funcionamiento esta estrechamente relacionada con la
carga del motor.Normalmente no se recomienda el coeficiente de
explotacidn superior a 0.5 durante mucho tiempo, trabajo continuo.

Ta Te Td TE | ¥

ciclo de trakapa

HIWIN.
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Calculo de carga del motor

1. Confirme las condiciones de movimiento que requiere el mecanismo de carga, incluyendo la aceleracion,
desaceleracion, el peso del mecanismo, mecanismo de movimiento.

2. Calculo del momento de la carga:
Calculo del momento para cargas en movimiento en linea recta.

2 J_:ELmomento de la carga, calculado a la salida axial del
V AS motor (kg.cm?).
J - W X - W X - V: Velocidad de carga en linea recta (mm/min).
L 2 X TC X N X 10 20 X7 AS : Desplazamientode la carga por rotacién del motor (mm).

W : Peso de la carga (kg).
N : Velocidad de rotacién del motor (r/min).

3. Seleccione la especificacion adecuada del motor con un criterio proporcional entre los momentos y la carga.

4. Calcular el par de aceleracion y desaceleracion por el momento del motor seleccionado combinado con el momento
de carga.

(J +J)xN
Par de aceleracion Ta = 9 55 104 T J_ : ELimpulso de la carga, calculado a la salida axial del
. X X psa motor (kg.cm?).
J,, : Momento del motor (kg.com?).
N : Velocidad de rotacién del motor (r/min).
Tpsa : Tiempo de aceleracién (s) Desaceleracién.
Tpsd : Tiempo (s).
(J +J)xN
Par de desaceleracion Td = 2
9.55 x 104 x Tpsd

5. Para los pesos de las cargas, métodos de instalacion, los coeficientes de friccion y la eficiencia del motor, calcular el
par del movimiento uniforme de la carga.

F: Fuerza axial en movimiento a lo largo de la linea recta.
F:FC+px(Wxg+FO).

TL: Par de carga (N.m).

FC: La fuerza externa ejercida en la direccion axial.

FO: Presion positiva externa ejercida por la carga.

W: Peso de la carga (incluyendo la plataforma deslizante)
(kg).

u: Coeficiente de friccion.

n: Eficiencia mecanica.

V: Velocidad de la carga en linea recta ([mm/min).

N: Velocidad de rotacidn del motor (r/min).

G: Aceleracion de la gravedad (9.8 m/s2).

AS: Desplazamiento de la carga por un giro del motor.

FxV Fx AS
2x103xnxan_ 2x103xmx M

a
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Instalacion

Si el husillo se usa en la direccion vertical (eje Z), por favor considere la instalacion vertical como un uso especial. La
carga debe ser inferior a la maxima admisible (verticall, y ademas, esta prohibido el uso de mesas en posicion vertical
con accionamiento por correa.

*Atencion: Para evitar que la carga se deslice cuando un sistema KA se instala verticalmente, se recomienda el uso de
un sistema de frenos en el motor.

Vida de servicio

Para la instalacion en horizontal, lateral o inclinado (menos de 30 grados), la vida Gtil depende de las guias lineales;
para la instalacion en vertical, inclinado (mas de 30 grados), la vida Gtil depende del BW o cojinete fijo (que es mas
corto).

La carga dindamica listada a continuacion (Fy, Fz, Mx, My, Mz] va de acuerdo a la vida Gtil de 10.000 kilometros de carrera.
Si la carga es inferior a lo marcado en el listado de condiciones de carga (Fy/Fyd+Fz/Fzd+Mx/Mxd+Mi/Myd+Mz/Mzd<1),
la vida util puede ser superior. Por el contrario, si la carga estd por encima de los valores de la lista, la vida Util sera
inferior a 10.000 km. Con el fin de garantizar a largo plazo el uso de las mesas lineales, sugerimos a los clientes utilizar,
en la medida de lo posible, una carga dentro le la gama del listado.

Mantenimiento

Las partes del modulo de las mesas lineales, que requieren mantenimiento, son las guias lineales. los husillos y los
accesorios relacionados con ellos. Cada 3 meses o 100 kildmetros de recorrido, es necesario chequear la lubricacion
tanto de las guias como de los husillos, y comprobar si hay polvo o suciedad en el sistema. Si la grasa ha adquirido un
color diferente al original, reemplace la grasa. Ante cualquier duda relacionada con el mantenimiento de las mesas
lineales, por favor pdngase en contacto con GAES.

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

KA Series

Caracteristicas
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3. Mesas lineales
KA Series
Numero de modelo de la serie KA
Ejemplo : KA100B5PE - 500AEFOEUS1
KA 100 B 5 P E - 500 A E FO E U S1 M
Tipo de mesa Motor (con driver)
KA, KS, KU, KE M : Suministrar con
motor
Anchura nominal —— Vacio: Sin motor
Tipo de accionamiento ——— Final de carrera
B : Correa de distribucion S1: 0mron SX671
D : Doble patin S2 : Omron SX674
Vacio: Husillo a bolas S3: SUNX GX-F12A
S4 : SUNX GX-F12A-P
Paso de husillo Vacio: Sin sensor
Grado de precision - Tapa
P : Precision U : Sin tapa
C : Normal
E : Pedido especial de husillo — E : Pedido especial de patin
Vacio: Tipo normal Vacio: Tipo normal
Carrera efectiva ([mm) - Tipo de brida del motor
FO : Estandar
Tipo de deslizamiento F1-6 : Ver referencias
A : Estandar FD : Abajo
Fl : Interno
E : Pedido especial de patin FL : Izquierda
Vacio: Tipo normal FR : Derecha

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales 3. Mesas lineales
KA Series KA Series
Especificaciones Especificaciones

La designacion de las series KA se representan como a continuacion:

(1) Modelo (7) Tapa de aluminio
» KA es la designacion para todos los modelos KAy el nimero representa el ancho de la base del mddulo de aluminio. » Todos los modelos estandar de KA estan equipados con una cubierta protectora de aluminio.
U: sin tapa de aluminio.
(2) Paso
» El paso del husillo, en milimetros, indica el avance del patin deslizante por una rotaciéon completa del husillo. La (8) Final de carrera
siguiente tabla muestra los actuales husillos disponibles para la serie KA. » GAES ofrece algunas opciones para los finales de carrera en este catalogo.
KA136 (9) Motor
Modelo KA » Vacio: Motor no incluido. Por favor, informe a GAES con antelacion a la hora de instalar un motor proporcionado por
KA100 KA170 KA200 . . . . .
el cliente. M: Motor incluido. Variedad de motores servo y de paso a paso. Para otros motores pdngase en contacto con
Diametro del husillo 15 16 20 25 32 25 GAES.
Paso (P) 10 20 40 5 10 32 9 10 20 40 25 50 32 40 10 25
:;;T,ﬁ;g:l]ble rosca * L L * L L * * * * * * * Anchura Carga maxima (kg) g
. Tipo de de base del Seleccion Paso (mm) 'po de
Serie . . ; conexion del Modelo
accionamiento  maddulo de de motor 5 0 20 25 5 10 20 motor
aluminio . .
L, Horizontal Vertical
(3) Grado de precision .
» El grado de precisidn de la mesa deslizante a la hora de repetir la posicién durante el avance-retroceso. I I 20 ) 2 s 2zt ald
*Atencion: Los productos KA no indican la precision de posicionamiento absoluta. 61 42 21 20 12 4 Bajo KA100-FD
100 100w 61 42 21 20 12 4 Interno KA100-FI
(4) Carrera efectiva (150 )
. . - 61 42 21 20 12 4 Izquierdo KA100-FL
» El rango de desplazamiento de la mesa deslizante en milimetros. oz | o 2 | 2 | 4 - - T
*Atencion: Pueden aparecer vibraciones cuando la carrera efectiva es mas larga que la que indica en el catalogo. Las erecho )
RPM deben reducirse para mejorar la situacion. 120 84 42 40 23 8 Directo KA136
120 84 42 40 23 8 Bajo KA136-FD
[5]AT'tP°lde dets“fa”te A st disefad . e oo, Por , . 136 [31%%%[“] 120 84 42 0 23 8 Interno KA136-FI
ctualmente, la serie esta disefada para soportar la carga indicada en catalogo. Por favor, pdngase en contacto
” ' P portar g 9 » pong 120 84 42 L0 23 8 lzquierdo  KA136-FL
con GAES para consultas sobre una mayor carga dinamica u otros modelos de carga pesada.
Husillo a 120 84 42 40 23 8 Derecho KA136-FR
(6) Brida del motor bolas 221 110 88 61 22 16  Directo KA170
» En las series KA_ la conexi{)n directa es la estandar (acoplamiento conducido). Existen diferentes opciones de bridas 221 110 88 61 22 16 Bajo KA170-FD
para adaptar los diferentes tipos de motores: 170 400W 291 110 88 61 22 16 Interno KA170-F|
(2400 rpm)
221 110 88 61 22 16 Izquierd KA170-FL
KA00 KA1 KATTO KA200 221 110 88 61 22 16 ;qme; 0 KA170-FR
Pep Peo Pep Pep * 315 126 90 23 Derec i KAZOO_
irect
FO M3 40 Ma €0 M 70 Me 70 318 126 90 23 Blr'ec i KA200-FD
M 4 Mo 70 200 ey 315 126 90 23 I - KAZOO_FI
t o
F1 M3 45 Mé 70 M6 90 M5 70 (3150 rpm) e e " 23 I” er_”°d o0 L
F2 M 4 Mo 70 Mo 70 315 126 90 23 I;qme; 0 KAZOO-FR
S M w0 Me 0 0 I eréc : KA100-B FL
F& M5 90 Mé 69.58 100 100W 0 ;qme; ° KA1OOB-FR
P Mé %0 9 I ere?c : KA136B-FL
zquierao -
Fé6 M4 47.14 Correa* 136 200W a
9 Derecho KA136B-FR
FD : Motor conectado en la parte inferior (polea de accionamiento). 170 4LOOW 39 lzquierdo KAT70B-FL
Fl : Motor conectado en la parte interna (unidad de acoplamiento interno). 39 Derecho KA170B-FR

FL : Motor conectado en la parte izquierda (polea de accionamiento).

FR : Motor conectado en la parte derecha (polea de accionamiento). " : : . . . . . s
P p ] * Para aplicaciones horizontales se recomienda utilizar la mesa KA accionada por correa. Velocidad lineal maxima de

1800 mm / seg.

www.gaessa.com Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales 3. Mesas lineales

KA Series KA Series

La base de aluminio en forma de U es muy ligera de peso y de alta precision de montaje Tabla de velocidades de funcionamiento y carrera del KA

. . KA136
Serie Momento df inercia Ixx lyy Modelo KA
(mm?) KA100 KA170 KA200

Husillo D (mm) 15 16 20 25
Husillo dr (mm) 12.364 12.399 12.899 12.684 16.624 17.084 21.824 22.094

KA100 2.17 x 10° 1.81 x 10°
Paso
(mm]

RPM:S Velocidad maxima lineal V L.
Carrera maxima

HLIJ
KA136 3.37 x 10° 5.36 x 10¢ . h—“ﬁ (rpm] [mm/seg)
100 8 17 33 42 4142 4148 4234 4197 4723 4792 5449 5484

¥
X
] 5 10 20 25 10 20 5 10 10 20 10 25
b
—
i)
Y
2%
Y
Y
: g .
T

KA 200 17 33 67 83 2883 2887 2948 2922 3264 3312 3776 3801
300 25 50 100 125 2325 2329 2378 2357 2617 2657 3035 3056

KA170 8.84 x 10° 1.24 x 107 " 400 33 67 133 167 1993 1996 2039 2020 2232 2266 2594 2611
500 42 83 167 208 1766 1769 1807 1791 1969 1999 2292 2308
600 50 100 200 250 1598 1601 1636 1621 1774 1802 2070 2084

KA200 9,52 x 10° 1.90 x 107 ) ! ! 700 58 17 233 292 1468 1471 1503 1489 1623 1649 1897 1910
800 67 133 267 333 1363 1366 1396 1383 1502 1526 1758 1770

900 75 150 300 375 1277 1279 1307 1295 1401 1424 1642 1654

¥ 1000 83 167 889 417 1203 1205 1232 1220 1316 1337 1545 1556

KS10 8.67 x 10% 1.45x 10¢ xu-k 1100 92 183 367 458 1140 1142 1167 1156 1242 1263 1461 1471
X 1150 96 192 383 479 1111 1113 1138 1128 1209 1230 1423 1433

1200 100 200 400 500 1085 1086 1M1 1101 179 1198 1387 1397

. - 0 Al T . @ 1 E . 1300 108 217 433 542 1036 1038 1061 1051 1122 1141 1323 1332
Y 1400 17 233 467 583 993 994 1017 1007 1072 1090 1265 1274

1500 125 250 500 625 954 955 977 968 1027 1044 1213 1222

¥ 1600 133 267 533 667 918 920 941 932 986 1003 1166 1175

KS18 3.70 x 10° 1.20 x 107 X M - 1700 142 283 567 708 886 888 909 900 949 965 1124 1132
¥ 1800 150 300 600 750 857 858 879 870 915 931 1085 1093

. 1900 158 317 633 792 830 831 851 843 883 899 1049 1057

2000 167 333 667 833 805 806 826 817 854 870 1016 1024

KU60 5.24 x 10° 5.48 x 10° wll Ax

Q 2100 175 350 700 875 782 783 802 794 827 842 985 993

KU ! 2200 183 367 733 917 760 762 780 772 802 817 956 964
¥ 2300 192 383 767 958 740 741 759 752 779 793 930 937

KU80 1.56 x 10° 1.67 x 10¢ ¥ mx 2400 200 400 800 1000 721 722 740 733 757 771 904 912
z 2500 208 417 833 1042 704 705 722 715 737 750 881 888

2600 217 433 867 1083 687 688 705 698 717 731 859 866

2700 225 450 900 1125 671 672 689 682 699 712 838 845

2800 233 467 933 1167 656 657 674 667 682 695 818 825

2900 242 483 967 1208 642 643 659 652 665 678 799 806

3000 250 500 1000 1250 629 630 645 639 650 662 781 788

www.gaessa.com Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

KA Series
Carga dinamica

Hay varios factores que influyen en el calculo de las cargas que actuan sobre un sistema KA como se muestra en el
siguiente grafico. La carga dindmica indicada en el catalogo (Fy, Fz, Mx, My, Mz) se calcula en base a 10.000 kilémetros
de distancia de recorrido. Para obtener el valor correcto de la carga y mantener la vida util de la KA, cada condicion de
carga se debe de considerar cuidadosamente.

La siguiente figura muestra una carga aplicada en el centro de la mesa deslizante KA. Si la carga no estuviese
necesariamente posicionada en el centro, podria generar momentos, vibraciones, y requerir un par motor mas elevado.

Para evitar estas circunstancias, por favor, mantener la carga (W) cerca del centro de la mesa de deslizamiento (0]
dentro de la distancia (H).

My

re

Fx

pic.1
Distancia entre ejes X y z

KA100 550 550 550
KA136 550 550 550
KA170 780 780 780
KA200 900 900 900

1.7. Método de instalacion

Hay varios métodos de instalacidn para la serie KA como se muestra en las siguientes figuras:

A B.

| BRI | et Ry s
|

C 0.

Soporte
de montaje

Tuerca _

Modelo KA S1 S2 Screw
KA100 80 116 M5
KA136 112 150 Mé
KA170 136 186 M88
KA200 162 218

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
KA Series
Numero de modelo para KA100

KA100 20 P 1050 A FO U S1 M

Modelo  Paso Grad_o_t;ie Carrgra T!po Brida del Tapa Final de Motor

precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1:0MRON SX671 M :

U: S2 : OMRON SX674 Suministrado
5mm  C:Normal . . ] , Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
10mm P : Precision A:Bstandar FQ:Estandar (" S4 : SUNX GX-F12A-P Vacio :

Estandar Vacio : Sin final de Suministrado

carrera sin motor
18 B
o LB P I "1 as
e TRl
] - = |
EF—‘. - g
= [ achver Snrokn 158 g
= N-H.I.: TFl OF o Sy G
o N IV:l Fa3-EIel SFol DF _/\ 1
- I
R H- RS BP0 DF
E‘ +  + - <
= } - * -
2
Al | s s Bl
Carrera Peso
efectiva L A M N (kq)
(mm]) g
100 354 50 1 6 4.86 Salida del motor AC w 100
150 404 100 1 b 5.34 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 454 150 1 6 5.81 Paso mm 5 10 20
250 504 200 1 6 6.29 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 554 50 2 8 6.77 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 604 100 2 8 7.25 Empuje nominal N 280 140 70
400 654 150 2 8 7.73 Repetibilidad mm +0.02
450 704 200 2 8 8.2 Carrera efectiva mm 100~1050
500 754 50 3 10 8.7  Cargamaxima (H) kg 47 32 16
550 804 100 3 10 9.15 Fz Fyd N 50 50 50
Mz
600 854 150 3 10 9.63 Carga Fzd N 470 320 160
650 904 200 3 10 10.11 dindmica Mxd N-m 16 15 15
nominal** My F
700 954 50 4 12 10.59 My =7 Myd Nm 21 20 20
750 1004 100 4 12 11.06 P Lzl I I AR A
. Fy Fz Mx My Mz .
800 1054 150 4 12 11.54 CondICIone.s'de » o e Myd ¢ T o 1
850 1104 200 4 12 12.02 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
900 115450 5 14 12.49 * Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1204 100 5 14 12.97 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1254 150 5 14 13.45  ***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1304 200 5 14 1393 A%
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3. Mesas lineales
KA Series
Numero de modelo para KA100-FD
KA100 20 P 1050 A FD U S1 M
Modelo  Paso Grad_o_clie Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precision efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :
5 mm U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C : Normal A - Estandar ED : Abaio Sin tapa S3 : SUNX GX-F12A con motor
20 mm P : Precision ’ ' ) Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
&-MED BPa120F .
—
T = - - h i} ﬂ:_i_.. | "15“\
| i = ! -'F‘. ?
_| Mot Srrcke i x;f‘-";‘f.‘ 1x\'$l
5 (1 i i ek 15 ﬁ?f . \ééﬂm:f
Carrera Peso
efectiva L A M N (k)
(mm) g
100 336 200 O 4 4.91 Salida del motor AC w 100
150 386 50 1 6 5.41 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 436 100 1 6 5.88 Paso mm 5 10 20
250 486 150 1 6 6.36 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 536 200 1 6 6.85 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 586 50 2 8 7.33 Empuje nominal N 280 140 70
400 636 100 2 8 7.82 Repetibilidad mm +0.02
450 686 150 2 8 8.29 Carrera efectiva mm 100~1050
500 736 200 2 8 8.76 Carga maxima (H) kg 47 32 16
550 786 50 3 10 9.25 Fyd N 50 50 50
600 836 100 3 10 9.73 Carga Fzd N 470 320 160
650 886 150 3 10 1022 dinamica Mxd N-m 16 15 15
femiialss Myd  N- 21 20 20
700 936 200 3 10 10.71 Yy i
750 986 50 4 12 11.19 L2 LT A A
. Fy Fz Mx My Mz
800 1036 100 4 12 11.67 CondICIone.s'de i _Fyd S _Myd el
850 1086 150 4 12 12.15 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
700 1136 200 4 12 12.63 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1186 50 5 14 13.12 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1236 100 5 14 13.6 ***S6l0 para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1286 150 5 14 1408 O°F%
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3. Mesas lineales

KA Series

Nimero de modelo para KA100-FI

KA100

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

100
150
200
250
300
350
400
450
500
550
600
650
700
750
800
850
900
950
1000
1050

20

Paso

5 mm
10 mm
20 mm

L

480
530
580
630
680
730
780
830
880
930
980
1030
1080
1130
1180
1230
1280
1330
1380
1430

P 1050 A FI u S1 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
. : . Tapa Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: 0MRON SX671 M :
U: S2 : OMRON SX674 Suministrado
C : Normal A Estandar  Fl: Interno Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
P : Precision ’ ’ Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
53
i
: ] |_- Efiscive Srroks oLl
o0 [ v TR e
— A I
o
L
— ¥ + +
: = S . -+ + . ]
IS
rd ] & I 0] X ] M
Peso
A M N
(kg)
200 1 6 5.2 Salida del motor AC W 100
50 2 8 5.71 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
100 2 8 6.22 Paso mm 5 10 20
150 2 8 6.73 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
200 2 8 7.24 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
50 3 10 7.76 Empuje nominal N 280 140 70
100 3 10 8.27 Repetibilidad mm +0.02
150 3 10 8.77 Carrera efectiva mm 100~1050
200 3 10 9.28  Carga maxima (H) kg 47 32 16
50 4 12 9.79 Fyd N 50 50 50
100 4 12 10.31 Carga Fzd N 470 320 160
150 4 12 10.82 dindmica Mxd N-m 16 15 15
1 %%k
200 4 12 11.33 nominal Myd N-m 21 20 20
50 5 14 11.83 Lzl I I AR A
. Fy Fz Mx My Mz .
100 5 14 1235 CondICIone?s'de " = M= Myd S e O 1
150 5 14 12.86 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
200 5 141337 * Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
50 I3 16 13.88 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
100 6 16 1439  #***56lo paraaplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
150 6 16 1491 A
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3. Mesas lineales
KA Series
Numero de modelo para KA100-FL
KA100 20 P 1050 A FL U S1 M
Modelo Paso Grad_o_clie Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
5 mm U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C : Normal A - Estandar FL : lzquierda Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
20 mm P : Precision ’ 129 Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
Al P i."P\
b &bl TP THEW
i’-_-::j::—' Woa —
P 1
E T Prectas fpoohs
Py = m——— _ﬂ
b L .
F—Ij - -
2 = - - =
- i S _ *.'_.u.t o
Carrera Peso
efectiva L A M N (k)
(mm) g
100 336 200 O 4 4.91 Salida del motor AC w 100
150 386 50 1 6 5.41 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 436 100 1 6 5.88 Paso mm 5 10 20
250 486 150 1 6 6.36 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 536 200 1 6 6.85 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 586 50 2 8 7.33 Empuje nominal N 280 140 70
400 636 100 2 8 7.82 Repetibilidad mm +0.02
450 686 150 2 8 8.29 Carrera efectiva mm 100~1050
500 736 200 2 8 8.76 Carga maxima (H) kg 47 32 16
550 786 50 3 10 9.25 Fyd N 50 50 50
600 836 100 3 10 9.73 Carga Fzd N 470 320 160
650 886 150 3 10 1022 dinamica Mxd N-m 16 15 15
femiialss Myd  N- 21 20 20
700 936 200 3 10 10.71 Yy i
750 986 50 4 12 11.19 L2 LT A A
. Fy Fz Mx My Mz
800 1036 100 4 12 11.67 CondICIone.s'de i _Fyd S _Myd el
850 1086 150 4 12 12.15 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
700 1136 200 4 12 12.63 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1186 50 5 14 13.12 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1236 100 5 14 13.6 ***S6l0 para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1286 150 5 14 1408 O°F%
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA100-FR
KA100 20 P 1050 A FR U S1 M
Modelo Paso Grad_o_t;ie Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1: 0OMRON SXé671 M -
5 FAi U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C : Normal A - Estandar FR : Derecha Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
20 mm P : Precision ’ ’ Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
_==-I-_
" - | :
| i
. 4 ForA TSR
. ;:l r.l,.I_J] .
A = = %tg
bl §PCIEDE
pem——— 0 g c Iz" 3
8 - - - - - - .
. _1 L ‘ Magg s |3
Carrera Peso
efectiva L A M N (kq)
(mm]) g
100 336 200 O 4 4.91 Salida del motor AC w 100
150 386 50 1 6 5.41 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 436 100 1 6 5.88 Paso mm 5 10 20
250 486 150 1 6 6.36 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 536 200 1 6 6.85 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 586 50 2 8 7.33 Empuje nominal N 280 140 70
400 636 100 2 8 7.82 Repetibilidad mm +0.02
450 686 150 2 8 8.29 Carrera efectiva mm 100~1050
500 736 200 2 8 876  Carga maxima (H) kg 47 32 16
550 786 50 3 10 9.25 Fyd N 50 50 50
600 836 100 3 10 9.73 Carga Fzd N 470 320 160
650 886 150 3 10 10.22 dinamica Mxd N-m 16 15 15
feiminales Myd  N- 21 20 20
700 936 200 3 10 10.71 Y oy
750 986 50 4 12 11.19 denl] Wem | 7 ] 7 ) ©
.. Fy Fz Mx My Mz .
800 1036 100 4 12 11.67 CondICIone.s'de » Frd e Myd ¢ T o 1
850 1086 150 4 12 12.15 G B IS10E Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
900 1136 200 4 12 12.63 * Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1186 50 5 14 13.12 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1236 100 5 14 13.6 ***S6|0 para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1286 150 5 14 1408 A%
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA100B-FL
KA100 B 84 C 3000 A FL u S1 M
Correa Perimetro Gradode Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo o : . Tapa Motor
dentada de la polea precision efectiva deslizante motor carrera
S1:0OMRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SX674 Suministrado
) ] , ) . Sin tapa S3: SUNX GX-F12A  con motor
C : Normal A : Estandar FL :lzquierda Vacio - S4 - SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estdndar  Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
- T 2 " o
] Hr — Dhecres Tarchy H 4:1 ! ;‘
L '—IJ o
LI
gl r"
j
i )
Vi L "
- 3 i
I.:_d_ H-.'-i;li ___I.':
Carrera Salida del motor AC w 100
fectiva L A M N €0 o
e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
200 570 50 2 8 541 ;::;";etr della polea ;P”; 12;6
400 770 50 3 10 7.07 ¢ apotea
400 970 50 4 12 883 \éeloci.dad mé?x. tineal mmN/seg 1220
800 1170 50 5 14 10.49 Rmp”’zrzm;"a v
tibili +0.
1000 1370 50 6 16 12.15 Cepe' "fa mm Y3000
ti N
1200 1570 50 7 18 1391 Ca"era‘f‘?c 'V?H] rEm e
1400 1770 50 8 20 1557 o oomaxima . h? .
E
1600 1970 50 9 22 17.33 o Fyd N .
1800 2170 50 10 24 1899 Carga 1 g
dinamica Mxd N-m 14
2000 2370 50 11 26 20.65  ominal* -
M ™af Myd  N-m 20
2200 2570 50 12 28 22.41 X
Fx Mzd N-m 6
2400 2770 50 13 30 24.07
.. Fy Fz Mx My Mz
2600 2970 50 14 32 25.83 Condlcmne's.de . Fd T Fd M Myd © Mzd
2800 3170 50 15 34 27.49 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
3000 3370 50 16 36 29.15

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

contactar con GAES.
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3. Mesas lineales

KA Series
Numero de modelo para KA100B-FR

www.gaessa.com

KA100 B 84 C 3000 A FR U S1 M
Correa Perimetro Gradode Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo L . . Tapa Motor
dentada de la polea precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
] . , ] Sin tapa S3:SUNXGX-F12A  con motor
C : Normal A : Estdndar FR: Derecha Vacio - S4 - SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estdndar  Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
. Jrmdg
—— —I— -I g, '
- 'li i ) i é
L '@[.' IEE R
nr Dffetee: Tirske ! _1_ el
: i
s L
e f f "'E‘ 7 Deisll £
1 1
- - Mkl 1AL
E 2L
'
Carrera Salida del motor AC W 100
fectiva L A M N Feso o
e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
200 570 50 2 8 541 E:;";etr della polea :PTA 1226
400 770 50 3 10 7.07 ERaIEeL
400 970 50 4 12 883 \éeloci.dad mé.x. llineal mm,\/lseg 1220
800 1170 50 5 14 10.49 Rmp”JE T‘;mo:"a o
tibili +0.
1000 1370 50 6 16 1215 Cepe' "fa mm Y3000
ti ~
1200 1570 50 7 18 13.91 Ca"era‘f'fc 'V?H] ";m e
1400 1770 50 8 20 1557 o oo maxima 2 '
Fyd N 50
1600 1970 50 9 22 17.33 = N =
1800 2170 50 10 24 1899 Carga z
dinamica Mxd N-m 14
2000 2370 50 11 26 20.65 nominal* Myd - p
2200 2570 50 12 28 22.41
Mzd N-m 6
2400 2770 50 13 30 24.07
.. Fy Fz Mx My Mz
2600 2970 50 14 32 25.83 Condiciones de Fyd * Fzd * Mxd * Myd * Mzd
2800 3170 50 15 34 27.49 carga admisible** Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
3000 3370 50 16 36 29.15

* La condicidon de carga se basa en 10.000km de recorrido.

**S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA120
KA120 20 P 1050 A FO U S1 M
Modelo  Paso Grad_o_crle Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :
5 mm U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C : Normal A - Estandar FO : Estandar Sin tapa S3: SUNXGX-F12A con motor
20 mm P : Precision ’ ’ Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
' 3
& 2 L _ﬁ_‘:;#
. E_d_—_ gty Strcky pITY
1 'hkn T B ¢u1| DN ]
1 ,f
I
\_/’ 12
- el 1" J
= . P
g EE—— Betsd
g . . .
i lal | Mzt _Lr«'. £8
Carrera Peso
efectiva L A M N (k)
(mm) g
100 401 100 1 6 7.5 Salida del motor AC W 200
150 451 150 1 6 8.13 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 501 200 1 6 8.76 Paso mm 5 10 20
250 551 50 2 8 9.39 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 601 100 2 8 10.02  Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 651 150 2 8 10.65 Empuje nominal N 560 280 140
400 701 200 2 8 11.28 Repetibilidad mm +0.02
450 751 50 3 10 11.91 Carrera efectiva mm 100~1050
500 801 100 3 10 12.54 Carga maxima (H) kg 47 32 16
550 851 150 3 10 13.17 Fyd N 50 50 50
600 901 200 3 10 13.8 Carga Fzd N 470 320 160
650 951 50 4 12 14.43  dinamica Mxd N-m 31 31 31
naminal** Myd  N- 23 23 23
700 1001 100 4 12 15.06 y o
750 1051 150 4 12 15.69 LI S I I Il
. Fy Fz Mx My Mz
800 1101 200 4 12 16.32 Condlcmne's'de » =R el W ¢ T o
850 1151 50 5 14 16.95 el el 5 el Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
700 1201 100 E 14 17.58 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1251 150 5 14 18.21 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1301 200 5 14 18.84  ***S¢lo paraaplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1351 50 6 16 19.47 O°%>
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3. Mesas lineales

KA Series

Numero de modelo para KA136

KA136

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

100
150
200
250
300
350
400
450
500
550
600
650
700
750
800
850
900
950
1000
1050

20

Paso

5 mm
10 mm
20 mm

L

357
407
457
507
557
607
657
707
757
807
857
907
957
1007
1057
1107
1157
1207
1257
1307

P 1050 A FO U S1 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
ey - . Tapa Motor
precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
C : Normal ] . ] , Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
P : Precision ABEEEIEI (VR ERENEI v S4 : SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
§nddat By i B | = - = .
e — i
" i | famrg ¥
' : i LT
! 1 j i
i’ | * I_
T 1 | Pl e tern W i = = .I“ I
i"\i.l'll-il I,)- ,;C‘E‘j"“?’
¥t f si-bied s o .
= = JE 1 a
. L .
h-Aadr ] By 13 S
* - JI
I [Fre ——— T |
Peso
ALMON )
50 1 6 619 Salida del motor AC W 200
100 1 6 6.74 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
150 1 6 729 Paso mm 5 10 20
200 1 b 784 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
50 2 8 8.39 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
100 2 8 894 Empuje nominal N 560 280 140
150 2 8 9.49 Repetibilidad mm +0.02
200 2 8 10.05 Carrera efectiva mm 100~1050
50 3 10 104  Cargamaxima (H) kg 95 b4 32
100 3 10 11.15 Fyd N 50 50 50
150 3 10 11.7 cCarga Fzd N 950 640 320
200 3 10 12.25 dinamica Mxd N-m 20 24 28
=TT =0 Myd N-m 26 30 35
Mzd N-m 8 10 13
100 4 12 13.35
.. FY+FZ+MX+My+MZ »
150 4 12 13.9 Condlcmne.s'de " Fyd = Mxd © Myd M S
200 4 12 14.45 carosld e Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
50 3 14 15 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
100 5 14 15.55 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
’ ** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
150 5 14 16.1 ***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.
200 5 14  16.65
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA136-FD
KA136 20 1050 A FD u S1 M
Modelo  Paso Grad_o_clie Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
5 mm U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C : Normal A Estandar  FD : Abaio Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
20 mm P : Precision ’ ' J Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
B Py 3 BP
1 e s |
[T T T T ]
em———— »
|_ | [ & v -._:_::'\::um:m
o 1-] I ) 1 .i: o it b B |_, 4
I =L J-‘.E_“
e </ ol
T + + + L
’7 _ ' :;ﬂi.l
4 Egi i}
4 g L 1
- 3 ¥ t ‘_E_—"ﬂ.'l
& } -:...:
Carrera Peso
efectiva L A M N (k)
(mm] :
100 350 50 1 6 6.31 Salida del motor AC W 200
150 400 100 1 13 6.88 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 450 150 1 6 7.44 Paso mm 5 10 20
250 500 200 1 6 8.01 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 550 50 2 8 8.56 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 600 100 2 8 9.12 Empuje nominal N 560 280 140
400 650 150 2 8 9.68 Repetibilidad mm +0.02
450 700 200 2 8 10.25 Carrera efectiva mm 100~1050
500 750 50 3 10 10.81 Carga maxima (H) kg 95 b4 32
550 800 100 3 10 11.37 Fz Fyd N 50 50 50
Mz
600 850 150 3 10 11.94 Carga Fzd N 950 640 320
650 900 200 3 10 1251 dindmica Mxd N-m 20 24 28
nominal** o Fy
700 950 50 4 12 13.06 - Myclll BNz (5268 IR30T 1S5
750 1000 100 4 12 13.62 ECCN I I IR
. Fy Fz Mx My Mz
800 1050 150 4 12 1418 Condlcmne's'de » =70 St +_Myd ¢ T o
850 1100 200 4 12 14.74 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
900 1150 50 5 14 15.3 * Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1200 100 5 14 15.86 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1250 150 5 14 16.42  ***S¢lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1300 200 5 14 1698 oo
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3. Mesas lineales

KA Series

Nimero de modelo para KA136-Fl

KA136

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

100
150
200
250
300
350
400
450
500
550
600
650
700
750
800
850
900
950
1000
1050

20

Paso

5 mm
10 mm
20 mm

L

559
609
659
709
759
809
859
909
959
1009
1059
1109
1159
1209
1259
1309
1359
1409
1459
1509

P 1050 A Fl U S1 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
. : . Tapa Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: 0OMRON SX671 M :
U: S2 : OMRON SX674 Suministrado
C : Normal A Estandar Fl: Interno Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
P : Precision ’ ’ Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : SIn final de Suministrado
carrera sin motor
"1 - k-] arw
TG - . _II.JL «h&:&:ﬁlg_'ﬁfﬁﬁh‘[‘
{5 — — 7 =7 T A gt
A I I s | =P e
- ! | 1 L 1 4 .{ i
1 I."!- ' [YP—— : T Q:‘f-jﬁ_
,‘,1 ] FTF T Tk L, ] -
'2 = E ! . -
. _— :
|
S | S8 (i
= * * - T 1 :ln'
a1 i 4
= B * - . + 0 .
Peso
ALM N kg
50 2 8  6.62 Salida del motor AC w 200
100 2 8 721 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
150 2 8 7.8 Paso mm 5 10 20
200 2 8 8.39 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
50 3 10 898 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
100 3 10 9.57 Empuje nominal N 560 280 140
150 3 10 10.15 Repetibilidad mm +0.02
200 3 10 1075 Carrera efectiva mm 100~1050
50 4 12 1134 Cargamaxima (H) kg 95 b4 32
100 4 12 1193 Fyd N 50 50 50
150 4 12 1252  Carga Fzd N 950 640 320
200 4 12 1311 dinamica Mxd N-m 20 24 28
. nominal** .
Mzd N-m 8 10 13
100 5 14 14.29
.. Fy Fz Mx My Mz
150 5 14 14.87 Condlcmne.s'de " Bl R v Myd MVl 1
200 5 14 15.46 el el Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
50 6 16 16.05 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
100 6 16 16.64 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
’ ** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
150 6 16 17.23 ***Solo para aplicacién horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.
200 6 16 17.82
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3. Mesas lineales
1. KA Series
Nimero de modelo para KA136-FL
KA136 20 P 1050 A FL u S1 M
Modelo  Paso Grad_o_crle Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
5 mm U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C : Normal A - Estandar FL : lzquierda Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
20 mm P : Precision ’ H14q Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
| I ."'.-. b L 3 I-1| ‘E'I“EE‘&&L
¥  ——
o ACpci Gerphy
[ i
Carrera Peso
efectiva L A M N (k)
(mm] :
100 350 50 1 6 6.31 Salida del motor AC W 200
150 400 100 1 13 6.88 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 450 150 1 6 7.44 Paso mm 5 10 20
250 500 200 1 ) 8.01 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 550 50 2 8 8.56 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 600 100 2 8 9.12 Empuje nominal N 560 280 140
400 650 150 2 8 9.68 Repetibilidad mm +0.02
450 700 200 2 8 10.25 Carrera efectiva mm 100~1050
500 750 50 3 10 10.81 Carga maxima (H) kg 95 b4 32
550 800 100 3 10 11.37 By Fyd N 50 50 50
600 850 150 3 10 11.94 Carga Fzd N 950 640 320
650 900 200 3 10 1251 dinamica ) Mxd  N-m 20 24 28
nominal** P -
700 950 50 4 12 13.06 v W Myd  N-m 26 30 35
750 1000 100 4 12 13.62 F" ECCN I I IR
. Fy Fz Mx My Mz
800 1050 150 4 12 1418 Condlcmne's'de » =70 el Vyd ¢ T o
850 1100 200 4 12 14.74 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
900 1150 50 5 14 15.3 * Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1200 100 5 14 15.86 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1250 150 5 14 16.42  ***S¢lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1300 200 5 14 1698 oo
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3. Mesas lineales

KA Series
Numero de modelo para KA136-FR

KA136 20 P 1050 A FR U S1 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
Heekle | PRew precision efectiva deslizante motor Lk carrera dee
S1: 0MRON SX671 M -
5 Fr U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C : Normal A - Estandar ER : Derecha Sin tapa S3: SUNX GX-F12A  con motor
20 mm P : Precision ’ ’ Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
Carrera Peso
efectiva L A M N (kq)
(mm]) 9
100 350 50 1 b 6.31 Salida del motor AC W 200
150 400 100 1 6 688  Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 450 150 1 6 7.44  Paso mm 5 10 20
250 500 200 1 b 8.01 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 550 50 2 8 8.56 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 600 100 2 8 9.12 Empuje nominal N 560 280 140
400 650 150 2 8 9.8  Repetibilidad mm +0.02
450 700 200 2 8 10.25 Carrera efectiva mm 100~1050
500 750 50 3 10 10.81 Cargamaxima (H) kg 95 64 32
550 800 100 3 10 11.37 Fyd N 50 50 50
600 850 150 3 10 11.94 Carga Fzd N 950 640 320
650 900 200 3 10 1251 dinamica Mxd N-m 20 24 28
nominal** _
700 950 50 4 12 13.06 Myd N-m 26 30 35
Mzd N-m 8 10 13
750 1000 100 4 12 13.62
.. Fy Fz Mx My Mz
800 1050 150 4 12 14.18 Condlcmne:s'de s Bl Mr=ra v Myd MVl 1
caigaadinleible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
850 1100 200 4 12 14.74 9 J
900 1150 50 S 14 15.3 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
Sl 1200 | U0 ) & 16 | 5 ** La condicién de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1250 150 5 14 16.42 ***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.
1050 1300 200 5 14 16.98
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA136B-FL
KA136 B 120 (o 3000 A FL u S1 M
Correa Perimetro Gradode Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo S : . Tapa Motor
dentada de la polea precision efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
C : Normal A : Estdndar FL :lzquierda \S/;rllltan)a gz 33“§ gé:agﬁ—P \c/gzll;n.otor
Estandar  Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
& ERPTIEE [ ':I:I = oy
o] Ebbrtive Seiwar T | | &
.i_l Vewm b
- .o P . Baud L
17 & Bba 703 13
el L .
Carrera Salida del motor AC w 200
fectiva L A M N €0 o
e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
200 618 50 2 8 697 ;::;";etr della polea ;P”; ;ég
wo 8B 5 3 10 893 ,de da pe ear 1 / 1500
400 1018 50 4 12 11.01 Ee OCI. a m&?x. l|nea mmNseg =
800 1218 50 5 14 12.97 Rmp”"; :':m;"a o
tibili +0.
1000 1418 50 6 16 1493 Cepe' "fa mm Y3000
ti ~
1200 1618 50 7 18 1699 Ca"era‘f‘?c 'V?H] rEm -
1400 1818 50 8 20 1895 o oomaxima ]
Fz Fyd N 50
1600 2018 50 9 22 21.01 Mz
C Fzd N 150
1800 2218 50 10 24 22.97 arga
dinamica Mxd N-m 42
2000 2418 50 11 26 24.93 | olinalk " WRLH My N
X y m 31
2200 2618 50 12 28 26.99
Fx Mzd N-m 13
2400 2818 50 13 30 28.95
.. Fy Fz Mx My Mz
2600 3018 50 14 32 31.01 Condiciones de Fyd * Fzd * Mxd * Myd * Mzd
2800 3218 50 15 34 32.97 caldasdinlsibless Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
3000 3418 50 16 36 34.93

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

contactar con GAES.
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3. Mesas lineales

KA Series
Numero de modelo para KA136B-FR
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KA136

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

200

400

600

800

1000
1200
1400
1600
1800
2000
2200
2400
2600
2800

3000

B

L

618
818
1018
1218
1418
1618
1818
2018
2218
2418
2618
2818
3018
3218

3418

50
50
50
50
50
50
50
50
50
50
50
50
50
50

50

Correa Perimetro
dentada de la polea

45

3000 A FR u S1 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
L . . Tapa Motor
precisiéon efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
] . . ] Sin tapa S3: SUNX GX-F12A  con motor
C : Normal A : Estandar FR: Derecha Vacio - S4 - SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estdndar  Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
y _r “r‘.?__ & F“In_f.'.ih'x=
[ ﬁ o
Teery
. L ,-_1 I_E_I_i_f:-\z-u:l-t'.hp:i '1 oy
Sl 1P 3R — ]
y / e
{— - B "F[: ! =i:: _Ef'_'.
] ot
L. -] -] -
] 2 [F ) [
msl mel
Salida del motor AC W 200
M N Peso - .
(kg) Accionamiento Correa dentada
1 an e S
S R Vel 'de da iy ear L / 1800
L 12 1101 Ee OCI. a ma?x. llnea mmNseg :
5 14 1297 Rmp”J: sz;"a (; 1
tibili 40,
6 16 1493 BSRSIDEES mm *
718 16.99 Carrera efectiva mm 200~3000
8 20 18.95 Carga maxima (H) , — k'j; ;Z
9 22 2101 = Fyd \ 50
10 26 2297 g?rga' L Mzd N "
indmica X -m
11 26 2493 :
nominal* 3 My FY  Mvd N- 1
12 28 2699 g i m 3
Fx Mzd N-m 13
13 30 28.95
. Fy . Fz . Mx . My . Mz
14 32 31.01 Condlcmne.s'de » Fyd T Fzd T Mxd  Myd - Mzd
15 34 32.97 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
16 36 34.93

* La condicidon de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

contactar con GAES.
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA150

KA150 10 P 1250 A FO U S1 M

Modelo Paso Grad_o_crle Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor

precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :

U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10mm C: Normal Bend Bena Sin tapa S3: SUNXGX-F12A con motor
20mm P : Precisién A9 R AUS REIRE o S4 : SUNX GX-F12A-P Vacio :

Estandar Vacio : Sin final de Suministrado

carrera sin motor
‘.I‘:-:.‘-.m.\\ - :2 -
m—nﬂ‘\{l_ n__
|| L F; L1 T T ]
2l —- l
I il j— T T =
EFwcea Sy
E 2 a2 MO APDE R
I L
[ - '} (] r] ’_::‘l
Carrera — . - s . -
efectiva L A M N TES;) | !
(mm) 9 8 s
150 477 2000 1 6 1271 == I . ' * -
oAbl - | —
200 527 50 2 8 13.59
250 577 100 2 8  14.47
300 627 150 2 8 15.35 Salida del motor AC W 200
350 677 200 2 8 16.23  Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 727 50 3 10 17.11 Paso mm 10 20
450 777 100 3 10 17.99 RPM Nominal RPM 3000 3000
500 827 150 3 10 18.87 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
550 877 200 3 10 19.75 Empuje nominal N 280 140
600 927 50 4 12 20.63 Repetibilidad mm +0.02
650 977 100 4 12 21.51 Carrera efectiva mm 100~1050
700 1027 150 4 12 22.39 Carga maxima (H) kg b4 32
750 1077 200 4 12 23.27 Fyd N 50 50
800 1127 50 5 14 2415 Carga Fzd N 640 320
dinamica Mxd N-m 62 66
850 1177 100 5 14 25.03 .
900 1227 150 5 14 25.91 nominal” Myd N-m o 8
' Mzd N-m 30 33
950 1277 200 5 14 26.79
Condiciones de F Fz M My Mz
1000 1327 50 6 16 27.67 carga admisible*** Frd Shrrah v Myd e
1050 1377 100 6 16  28.55 Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
1100 1427 150 6 16 29.43 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
1150 1477 200 6 16  30.31 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1527 50 7 18 31.19  ***S4lo para aplicacién horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1577 100 7 18 3207 O°F

HIWIN.

Hisbemak
Machrcon

Ga

www.gaessa.com

3. Mesas lineales

KA Series

Numero de modelo para KA170

KA170 20 P
Modelo  Paso g::cdizigi
10 mm C:Normal
20 mm P : Precision

Carrera

efectiva L A M N
(mm)
150 504 200 1 6
200 554 50 2 8
250 604 100 2 8
300 654 150 2 8
350 704 200 2 8
400 754 50 3 10
450 804 100 3 10
500 854 150 3 10
550 904 200 3 10
600 954 50 4 12
650 1004 100 4 12
700 1054 150 4 12
750 1104 200 4 12
800 1154 50 5 14
850 1206 100 5 14
900 1254 150 5 14
950 1304 200 5 14
1000 1354 50 6 16
1050 1404 100 6 16
1100 1454 150 6 16
1150 1504 200 6 16
1200 1554 50 7 18
1250 1604 100 7 18

1250

Carrera
efectiva

Peso
(kg)

14.57
15.45
16.33
17.21
18.09
18.97
19.85
20.73
21.61
22.49
23.37
24.25
25.13
26.01
26.89
27.77
28.65
29.53
30.41
31.29
32.17
33.05
33892

A FO U S1 M
T!po Brida del Tapa Final de Motor
deslizante motor carrera
S1: 0OMRON SX671 M :
u: S2 : OMRON SX674 Suministrado
] . ] , Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
R lsEmekr (IR0 s BEmeer o P | o SUNK @R 2eR | Ve
dar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
_ - -:u ‘_:’__uu -_..;.-‘:_:--
-
=" b i
i R Ry
= iy e m
- Ty
{—r + - + - K]
‘P i ! - nhd =
ELTl |
Salida del motor AC W 400
Accionamiento Husillo C7 (Normal)
Paso mm 10 20
RPM Nominal RPM 3000 3000
Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
Empuje nominal N 560 280
Repetibilidad mm +0.02
Carrera efectiva mm 150~1250
Carga maxima (H) kg 127 b4
N 50 50
Carga N 1270 640
dinamica N-m 108 118
nominal** N-m 155 167
N-m 30 85

. Fy . Fz . Mx . My . Mz <
Condiciones de Fyd ~ Fzd = Mxd  Myd ~ Mzd
carga admisible***

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.
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3. Mesas lineales

KA Series
Nimero de modelo para KA170-FD

KA170 20 P 1250 A FD u S1 M
Modelo  Paso Grad_o_clie Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :

U: S2 : OMRON SX674 Suministrado
10mm C: Normal  Bend ar.. Sintapa S3: SUNX GX-F12A con motor
20mm P :Precisién A:Estandar  FD:Abajo v, o S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :

Estandar Vacio : Sin final de Suministrado

carrera sin motor
ik | o LML IS
I )
Oe——— -
[T L=ty ey 131

T P N

Carrera Peso p—
efectiva L A M N (kq) = ¥ C e 11 |
(mm) . | —— /=
150 498 150 1 6 15.01 L : ——
200 548 200 1 6 1592 Jo U e w—
250 598 50 2 8 16.82
300 648 100 2 8 17.73  Salida del motor AC W 400
350 698 150 2 8 18.63  Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 748 200 2 8 19.54 Paso mm 10 20
450 798 50 3 10 20.45 RPM Nominal RPM 3000 3000
500 848 100 3 10 21.35 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
550 898 150 3 10 22.26 Empuje nominal N 560 280
600 948 200 3 10 23.17 Repetibilidad mm +0.02
650 998 50 4 12 24.07 Carrera efectiva mm 150~1250
700 1048 100 4 12 2498  Carga maxima (H) kg 127 A
750 1098 150 4 12 25.89 Fyd N 50 50
800 1148 200 4 12 2679 Carga Fzd . J2i 640
dinamica Mxd N-m 108 118
850 1198 50 5 14 27.71 :
900 1248 100 5 14  28.61 nominal” Myd N-m 199 167
' Mzd N-m 30 35
950 1298 150 5 14 29.51
Condiciones de Ffy F M My Mz
1000 1348 200 5 14  30.42 carga admisible*** Fyd M vy Myd pirver
1050 1398 50 6 16 31.33 Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
1100 1448 100 6 16 32.23 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
1150 1498 150 6 16 33.14 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1548 200 6 16 34.04  ***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1598 50 7 18 3494 Nt
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3. Mesas lineales

KA Series
Numero de modelo para KA170-FI

KA170 20 P 1250 A FI U S1 M
Modelo Paso Grad_o_t?e Carrgra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: 0MRON SX671 M :

U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10mm C: Normal A - Estand Fl - Int Sin tapa S3: SUNXGX-F12A con motor
20mm P : Precisién sestandar FLINterno  yacio - S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :

Estandar Vacio : Sin final de Suministrado

carrera sin motor
ill'.ﬂh:ﬁ”\. - & -/ I '1::_.I“l .
) LB
Carrera Peso r
efectiva L A M N (kq)

(mm) g
150 747 50 3 10 15.59 o b
200 797 100 3 10 16.53 o
250 847 150 3 10 17.47
300 897 200 3 10 1842 giida del motor AC w 400
350 947 50 4 12 19.36 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 997 100 4 12 20.31 Paso mm 10 20
450 1047 150 4 12 2324 ppM Nominal RPM 3000 3000
500 1097 200 4 12 2218 vy i5cidad max. lineal* mm/seg 500 1000
550 114750 9 14 23.12 Empuje nominal N 560 280
600 1197 100 5 14 2406 pepetibilidad mm +0.02
it V28 | el 8 L4 | 2] Carrera efectiva mm 150~1250
700 1297 200 5 14 2595 Garga maxima (H) kg 127 64
750 1347 50 6 16 26.89 Fyd N 50 50
800 1397 100 6 16 27.83 Carga Fzd N 1270 640
850 1447 150 6 16 28.77  dinamica Mxd N-m 108 118

nominal** Myd  N- 155 167
900 1497 200 6 16 29.71 y ot
950 1547 50 7 18 30.66 Llzdl VST £l 2

.. Fy Fz Mx My Mz .

1000 1597 100 7 18  31.61 Condlcmne's.de i R T Myd * g 1
1050 1647 150 7 18 3254 cargaadmisible B B 5, 0 2 S s e o
1100 1697 200 7 18 33.48 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
1150 1747 50 8 20 34.42 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1797 100 8 20 35.36  ***Sglo paraaplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1847 150 8 20 3631 N>
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA170-FL
KA170 20 P 1250 A FL U S1 M
Modelo  Paso Grad_o_crle Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10mm C: Normal A - Estandar FL : lzquierda Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
20 mm P : Precision ’ +12q Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
— : _ul_ ::: - L a4 3T P )
T T ) LK — M_‘.}- -E.'
" J - ) %hlj;“
. il oy
Carrera Peso = : 0
efectiva L A M N (ka) 1 | e [ = |
(mm) g 7
150 498 150 1 6 15.01 T : t I
Al i ey =
200 548 200 1 6 15.92
250 598 50 2 8 16.82
300 648 100 2 8 17.73 Salida del motor AC W 400
350 698 150 2 8 18.63  Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 748 200 2 8 19.54 Paso mm 10 20
450 798 50 3 10 20.45 RPM Nominal RPM 3000 3000
500 848 100 3 10 21.35 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
550 898 150 3 10 22.26 Empuje nominal N 560 280
600 948 200 3 10 23.17 Repetibilidad mm +0.02
650 998 50 4 12 24.07 Carrera efectiva mm 150~1250
700 1048 100 4 12 2498  Carga maxima (H) kg 127 A
750 1098 150 4 12 25.89 Fyd N 50 50
800 1148 200 4 12 2679 Carga Fzd N 1270 640
dinamica Mxd N-m 108 118
850 1198 50 5 14 27.71 -
900 1248 100 5 14  28.61 nominal” Myd N-m 199 1e7
' Mzd N-m 30 35
950 1298 150 5 14 29.51
Condiciones de F Fz M My Mz
1000 1348 200 5 14  30.42 carga admisible*** Frd Shrrah v Myd e
1050 1398 50 6 16 31.33 Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
1100 1448 100 6 16 32.23 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
1150 1498 150 6 16  33.14 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1548 200 6 16 34.04  ***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1598 50 7 18 3494 Nt
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3. Mesas lineales

KA Series

Nimero de modelo para KA170-FR

KA170 20

P

Grado de
precision

Modelo Paso

10 mm
20 mm

Carrera
efectiva L A
(mm)

150 498 150
200 548 200
250 598 50
300 648 100
350 698 150
400 748 200
450 798 50
500 848 100
550 898 150
600 948 200
650 998 50
700 1048 100
750 1098 150
800 1148 200
850 1198 50
900 1248 100
950 1298 150
1000 1348 200
1050 1398 50
1100 1448 100
1150 1498 150
1200 1548 200
1250 1598 50

<

~N o~ o~ o0 O U1 o1 o1 OB~ B~ B BB OO OO W O0ONNDNDNDNDNDNDN =S -

C : Normal
P : Precision

1250 A FR U
Carrera Tipo Brida del T
efectiva deslizante motor apa

U:
. Sin tapa
A : Estandar FR : Derecha ,
Vacio :
Estandar

S1

Final de
carrera

S1: OMRON SX671
S2 : OMRON SX674
S3: SUNX GX-F12A
S4 : SUNX GX-F12A
Vacio : Sin final de

carrera

P o] TP 18 OF

M

Motor

M :
Suministrado
con motor

-P Vacio :

Suministrado
sin motor

400
C7 (Normall
10 20
3000 3000
500 1000
560 280
+0.02
150~1250
127 b4
50 50
1270 640
108 118
155 167
30 35

Peso
(kg)
15.01
15.92
16.82
1773 salida del motor AC w
Jee Accionamiento Husillo
19.54 P
aso mm
20.45 " RPM Nominal RPM
21 Velocidad max. lineal* mm/seg
22.26 . .
Empuje nominal N
2317 Repetibilidad mm
24.07 .
Carrera efectiva mm
24.98 Carga maxima (H) kg
25.89 Fyd N
26.79 Carga Fzd N
27.71 dindmica Mxd N-m
Eyr nominal** Myd N-m
29 51 Mzd N-m
.. Fy Fz Mx My Mz .
30.42 Condiciones de s Fyd " Fad " xd " Myd * Mzd
Bip33 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
32.23 * Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
33.14 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
34.04 ***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
34.94 GAES.
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3. Mesas lineales
KA Series
Numero de modelo para KA170B-FL
KA170 B 120 C 3000 A FL u S1 M
Correa Perimetro Gradode Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo S : . Tapa Motor
dentada de la polea precision efectiva deslizante motor carrera
S1:0OMRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
. ] , ) . Sin tapa S3: SUNX GX-F12A  con motor
C : Normal A: Estandar FL :lzquierda Vacio - S4 - SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estdndar  Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
i j'-._u:'[*-l':-i_‘- i'; !j‘:\ k- e
[T = - -J;"E&
ATk EFiin brakn
— ..._'.l;-—-"._
L Ll
I T T = '%
I | A
b == H -3 2 E
sl R J. e Dl [
Fri
Carrera Salida del motor AC w 400
fectiva L A M N €0 o
e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
Perimet la pol 12
200 673 100 2 8 1474 R::d";e [° delap° & F;”P”; 902
wo 873 100 3 10 1788 ,de da pe ear 1 / 1500
600 1073 100 4 12 21.13 Ee ocifadmax. l'"ea mmNseg 23
800 1273 100 5 14 2437 Rmp”’z :':m;"a Y
tibili 40,
1000 1473 100 6 16 2752 Cepe' "fa mm 20; 000
ti N
1200 1673 100 7 18 3077 Carrera‘f‘?c 'V?H] rEm “
1400 1873 100 8 20 3401 o oo maxima h? -
1600 2073 100 9 22 37.07 \ 200
1800 2273 100 10 24 403  Carga
2000 2473 100 11 26 4354 Gnamica N-m 123
: nominal* N-m 174
2200 2673 100 12 28 46.68
N-m 38

2400 2873 100 13 30 49.92
2600 3073 100 14 32 53.07
2800 3273 100 15 34 56.2
3000 3473 100 16 36 59.44

. Fy . Fz . Mx . My . Mz
Condlcwne's_de Fyd Fzd  Mxd  Myd Mz
carga admisible**

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

contactar con GAES.

www.gaessa.com

3. Mesas lineales

KA Series
Numero de modelo para KA170B-FR

KA170 B 120 C 3000 A FR u S1 M
Correa Perimetro Gradode Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo L . . Tapa Motor
dentada de la polea precision efectiva deslizante motor carrera
S1:0OMRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
) ] . ] Sin tapa S3: SUNX GX-F12A  con motor
C : Normal A : Estandar FR: Derecha Vacio - S4 - SUNX GX-F12A-P Vacio :
Estdndar  Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
:T oy S S—
- Itk s oy lh i L b
| |
. v - .
A ]
£l r I
Carrera Salida del motor AC W 400
fectiva L A M N FeS° o
e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
Perimet la pol 12
200 673 100 2 8 1474 R:'A";e [° del apotea :PTA 908
400 873 100 3 10 1788 .de da pe eal_ 1 / 500
600 1073 100 4 12 2113 Ee ocifad max. l'"ea mmNseg 23
800 1273 100 5 14 2437 Rmp”JE :'Z":"a iy
tibili 40,
1000 1473 100 6 16 27.52 Cepe ! 'fa mm 20; 000
ti ~
1200 1673 100 7 18 30.77 Ca"era etee 'V?H] ";m “
1400 1873 100 8 20 3401 oroamaxima 2
Fyd N 50
1600 2073 100 9 22 37.07 Frd N 300
1800 2273 100 10 24 403 g?rga' Mzd \ 123
2000 2473 100 11 26 4354 oonnd X -
omina Myd  N-m 174
2200 2673 100 12 28 46.68
Mzd N-m 38
2400 2873 100 13 30 49.92
.. Fy Fz Mx My Mz
2600 3073 100 14 32 53.07 Condiciones de Tyd R Mxd  Myd T Mzd

2800 3273 100 15 34 56.2
3000 3473 100 16 36 59.44

carga admisible**

* La condicidon de carga se basa en 10.000km de recorrido.

**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

contactar con GAES.
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3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA200
KA200 25 P 1250 A FO U S1 M
Modelo  Paso Grad_o_crle Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -

U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10mm C: Normal Bend Bena Sin tapa S3: SUNXGX-F12A con motor
25mm P : Precision A:Estandar FO: Estandar ., ;o S4 : SUNX GX-F12A-P Vacio :

Estandar Vacio : Sin final de Suministrado

carrera sin motor
Carrera Peso ki —
efectiva L A M N (kq) & = = T_i = A
(mm) 9 3 A e
150 53 50 2 8 17.66 . . H ﬁ_ | *-ﬁ 1o '=] ij
200 58 100 2 8 1899 & -[ . [ T = Is T e eas
250 636 150 2 8 20.32
300 686 200 2 8 21.65 Salida del motor AC w 750
350 736 50 3 10 2298  Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 786 100 3 10 24.31 Paso mm 10 25
450 836 150 3 10  25.64 RPM Nominal RPM 3000 3000
500 886 200 3 10 26.97 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1250
550 936 50 4 12 283 Empuje nominal N 1050 420
600 986 100 4 12 29.63 Repetibilidad mm +0.02
650 1036 150 4 12 30.96 Carrera efectiva mm 150~1250
700 1086 200 4 12 32.29 Carga maxima (H) kg 239 95
750 1136 50 5 14 33.62 Fyd N 50 50
800 1186 100 5 14 3495 Carga 24 | W 2390 950
dinami Mxd N- 154 178
850 1236 150 5 14 3628 oS X m
900 1286 200 5 14 37.61 e Myd N-m 266 302
' Mzd N-m 41 52
950 1336 50 6 16 38.94
Condiciones de F Fz M My Mz
1000 1386 100 6 16  40.27 carga admisible*** Frd S e © Myd @y ©
1050 1436 150 6 16 41.61 Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
1100 1486 200 6 16 42.93 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
1150 1536 50 7 18  44.26 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1586 100 7 18 45.59  ***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1636 150 7 18 4692 ONF%
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3. Mesas lineales

KA Series
Nimero de modelo para KA200-FD

KA200 25 P 1250 A FD u S1 M
Modelo  Paso Grad_o_t?e Carrgra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :
U: S2 : OMRON SX674 Suministrado
10 mm C:Normal B ] ] Sin tapa S3 : SUNX GX-F12A con motor
25mm P : Precisién A:Bstandar FD:Abajo o S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
- - i —¢
e = e B .:
— L
g - _“_I:._,.i.-‘.\"p(.ﬂuc"
- ————— [ — .
. I 1 I —- IE? [ &
[ l L @ : -
Carrera . _ _‘-"""'-‘."" : ; — .
efectiva L A M N (kg) [ F = T ﬁ}—‘ .
3 == ig5E  F
lmn;l 25 200 8 : = e W,
15 525 1 6 18.46 R L * 4 L4 o Saction BB
15| b i ] |—i#—|, [
200 575 50 2 8 19.79
250 625 100 2 8 21.12
300 675 15028 2245 ghiida del motor AC w 750
el i |20 2 g | 2 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 775 50 3 10 25.11 Paso mm 10 25
450 825 100 3 10 2644 NG RPM 3000 3000
500 875 150 3 10 2797 yeocidad max. lineal* mm/seg 500 1250
Bl s |Z0] & | 0| 20 Empuje nominal N 1050 420
OO R T R N R P mm +0.02
it gy || A 12 | el Carrera efectiva mm 150~1250
750 1125 200 4 12 34.42 Fyd N 50 50
800 1175 50 5 14  35.75 Carga Fzd N 2390 950
850 1225 100 5 14 37.08 dinamica Mxd N-m 154 178
nominal** Myd  N- 266 302
900 1275 150 5 14 38.41 y n
950 1325 200 5 14 39.74 AEC I 4 22
.. Fy Fz Mx My Mz .
1000 1375 50 6 16  41.07 Condlcmne's.de i o e Myd * g 1
1050 1425 100 6 16 4241  cargaadmisible B B 5, 0 2 S s e o
1100 1475 150 6 16 43.73 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
1150 1525 200 b 16  45.06 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1575 50 7 18 46.39  ***Sglo paraaplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1625 100 7 18 47.72 O°F

Www.gaessa.com

95



56

Hisnemas
Machrcon

L )
HIWIN. GAES

3. Mesas lineales

KA Series
Numero de modelo para KA200-FL

e Lok
GAES HIWIN.
3. Mesas lineales
KA Series
Nimero de modelo para KA200-FI
KA200 25 P 1250 A Fi u S1 M
Modelo  Paso Grad_o_clie Carre_ra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :

U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10mm C: Normal A Estandar  Fl: Int Sin tapa S3: SUNXGX-F12A con motor
25mm P : Precision sestandar L INENO . yvacio - S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :

Estandar Vacio : Sin final de Suministrado

carrera

sin motor

e 0 k]
o Tk —
1 - L] - ; -
Carrera Peso 7 7 )
efectiva L A M N (kq) E — — - — S —
[mm] 9 5 - F 3 - » - _'-'_:;".'" ‘Iﬁn
150 757 150 2 8 19.83 edlwe | o | - ] e | T
200 807 200 2 8 21.32
250 857 50 3 10 22.82
300 907 100 3 10 24.31 Salida del motor AC W 750
350 957 150 3 10 25.81  Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 1007 200 3 10 27.3 Paso mm 10 25
450 1057 50 4 12 28.79 RPM Nominal RPM 3000 3000
500 1107 100 4 12 30.29 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1250
550 1157 150 4 12 31.78 Empuje nominal N 1050 420
600 1207 200 4 12 33.27 Repetibilidad mm +0.02
650 1257 50 5 14 34.77  Carrera efectiva mm 150~1250
700 1307 100 5 14 36.26 Carga maxima (H) kg 239 95
750 1357 150 5 14 37.76 Fyd N 50 50
800 1407 200 5 14 39.25 Carga 24 | W 2390 950
dinami Mxd N- 154 178
850 1457 50 6 16 4074 oS X m
900 1507 100 6 16 42.24 Myd N-m 266 302
' Mzd N-m 41 52
950 1557 150 6 16 43.73
Condiciones de Ffy F M My Mz
1000 1607 200 6 16  45.22 carga admisible*** Fyd M vy Myd pirver
1050 1657 50 7 18  46.73 Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
1100 1707 100 7 18 48.21 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
1150 1757 150 7 18 49.7 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1807 200 7 18 51.2 ***S6l0 para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1857 50 8 19 5249 o

www.gaessa.com

KA200 25 P 1250 A FL U S1 M
Modelo  Paso Grad_o_(?e Carrgra T!po Brida del Tapa Final de Motor
precision efectiva  deslizante motor carrera
S1:0MRON SX671 M -
U: S2 : OMRON SXé674 Suministrado
10 mm C: Normal A Estandar FL : lzquierda Sin tapa S3: SUNX GX-F12A con motor
25 mm P : Precision ’ H1eq Vacio : S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
Estandar Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
Carrera S e : . FE=eE i (l—
efectiva L A M N (ka) i = :}‘jl “-ﬁ‘i N g
[mm] : | :-..'.i i ‘:_m-lr-1 n¢1r
150 525 200 1 6 1846 N * * .
200 575 50 2 8 19.79 T ' -
250 625 100 2 8 21.12
300 675 15028 2245 giiga del motor AC w 750
el i |20 2 g | 2 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
400 775 50 3 10 25.11 Paso mm 10 25
450 825 100 3 10 2644 NG RPM 3000 3000
500 875 150 3 10 2797 yeocidad max. lineal* mm/seg 500 1250
Bl s |Z0] & | 0| 20 Empuje nominal N 1050 420
OO R T R N R P mm +0.02
it gy || A 12 | el Carrera efectiva mm 150~1250
750 1125 200 4 12 34.42 Fyd N 50 50
800 1175 50 5 14  35.75 Carga Fzd N 2390 950
850 1225 100 5 14 37.08 dinamica Mxd N-m 154 178
nominal** Myd  N- 266 302
900 1275 150 5 14 38.41 y ot
950 1325 200 5 14 39.74 AEC I 4 22
.. Fy Fz Mx My Mz .
1000 1375 50 6 16  41.07 Condlcmne's.de i o e Myd * g 1
1050 1425 100 6 16 4241  cargaadmisible B B 5, 0 2 S s e o
1100 1475 150 6 16 43.73 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
1150 1525 200 b 16  45.06 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1200 1575 50 7 18 46.39  ***Sglo paraaplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1250 1625 100 7 18 47.72 O°F
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3. Mesas lineales

KA Series

Nimero de modelo para KA200-FR

KA200 25
Modelo  Paso
10 mm
25 mm
Carrera
efectiva L
(mm)
150 525
200 575
250 625
300 675
350 725
400 775
450 825
500 875
550 925
600 975
650 1025
700 1075
750 1125
800 1175
850 1225
900 1275
950 1325
1000 1375
1050 1425
1100 1475
1150 1525
1200 1575
1250 1625

P

Grado c,ie
precision

C : Normal
P : Precision
A M N
200 1 6
50 2 8
100 2 8
150 2 8
200 2 8
50 3 10
100 3 10
150 3 10
200 3 10
50 4 12
100 4 12
150 4 12
200 4 12
50 5 14
100 5 14
150 5 14
200 5 14
50 6 16
100 6 16
150 6 16
200 6 16
50 7 18
100 7 18

1250

Carrera
efectiva

Peso
(kg)

18.46
19.79
21.12
22.45
23.78
25.11
26.44
27.77
29.1
30.43
31.76
33.09
34.42
35.75
37.08
38.41
39.74
41.07
42.41
43.73
45.06
46.39
47.72

A FR U
Tipo Brida del Tapa
deslizante motor P
U:
. Sin tapa
A : Estandar FR : Derecha ,
Vacio :
Estandar
8 . } .-‘
' 81 '
_ = il ._.:.:/u;r.;;;.'.n-_:.
r e’ —3
= & * Ll — I'_'
oL

Salida del motor AC

Accionamiento
Paso
RPM Nominal

Velocidad max. lineal*

Empuje nominal
Repetibilidad
Carrera efectiva

Carga maxima (H)

Carga
dindmica
nominal**

Condiciones de
carga admisible***

Fy Fz Mx
—_— t— +

+
Fyd Fzd
Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

i
Mxd

S1

Final de
carrera

S1: OMRON SX671
S2 : OMRON SX674

S3: SUNX GX-F12A
S4 : SUNX GX-F12A-P

Vacio : Sin final de
carrera

W
Husillo
mm
RPM
mm/seg
N
mm
mm
kg
Fyd N
Fzd N
Mxd N-m
Myd N-m
Mzd N-m
My | Mz
Myd Mzd

M

Motor

M :
Suministrado
con motor
Vacio :
Suministrado
sin motor

750
C7 (Normal)
10 25
3000 3000
500 1250
1050 420
+0.02
150~1250
239 95
50 50
2390 950
154 178
266 302
41 52

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 800mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con

GAES.
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3. Mesas lineales

AK Series
Caracteristicas

» Compacto, de alta calidad, versatil y de facil instalacion y mantenimiento.

» Dimensiones totales reducidas.

» Dos cabezales de accionamiento y una guia en perfecta simetria, con puntos de sujecion en los cuatro lados para el
engranaje de reduccién.

» Con sistemas de bloque y tensionado patentados que hacen posible ajustar y mantener la correa, trabaja en las dos
direcciones del carro.

» Ranuras laterales para los soportes y para dispositivos de proximidad o de otro tipo.

» Posibilidad de utilizar carros estdndar o més largos.

Dos versiones disponibles

AK208R - Esta version cuenta con una guia de roldanas y pistas endurecidas, cromadas y no lubricadas, ideales
para entornos sucios en los que la lubricacidn de la pista puede contaminar el producto (maquinaria de papeles y
telas, envasados, etc). Adecuados también cuando se requiere facil deslizamiento.

AKR20 - Esta versidn cuenta con guias de recirculacion a bolas para aplicaciones que requieren una mayor rigidez
y un carro muy estrecho.

Construccion

» La estructura basica de la gama AK consta de una seccidn de aluminio anodinado extruido, que mide 30x60mm y con
una longitud maxima de é6m.

» Las dos ranuras en “T” formadas en los lados pueden ser utilizadas para anclar toda la guia lineal utilizando soportes
especiales de fijacion. Las ranuras también se pueden utilizar para placas con agujeros M5, M6 y M8.

Guias a bolas - Una de las grandes ventajas de la gama AKR20 de guias lineales es la posibilidad de adaptar a
diferentes modelos de carros. De hecho todos los de tamano 20 son compatibles para poner el carro encima.
Ademas de su funcidn de soporte base, la placa también tiene un mecanismo para tensar la correa.

Guias de roldanas - La gama AK208R esté equipada con una pista de deslizamiento tipo D10. La guia estd compuesta
por un perfil de aluminioy dos barras de acero templado asegurados a ambos lados. El carro, que mide 130x130x20,
tiene dos ruedas C208R concéntricas y dos ruedas excéntricas E208R que se pueden ajustar para hacer que el carro
se deslice eliminando cualquier juego en la guia.

Tension en la correa - Con el fin de proporcionar una fuerza de conduccion en los dos extremos, se ha ideado un
sistema para tensar la correa del carro, un sistema de doble cuna que agarra la correa y no permite que se deslice
por medio de los dientes en el elemento inferior. La unidad se compone de dos elementos de aluminio y un extremo
de la correa se inserta en una ranura del carro, donde esta fijado por medio de dos tornillos que se utilizan para el
tensado correcto.

Www.gaessa.com

59



UAES HIWIN.

3. Mesas lineales

KK Series
Caracteristicas

Las mesas lineales KK utilizan un husillo de bolas y guias para lograr un mejor rendimiento en la precision, rigidez,
rapida instalacion, y espacio.

» Sistema integrado.

» Facil instalacion y mantenimiento.

» Compacto y ligero.

» Alta precisién.

» Alta rigidez.

» Completa seleccidn de accesorios para la mayoria de aplicaciones.

Patin
Sellado en el

Carcasa del eje

Husillo trasero

Carcasa del motor

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
KK Series
Accesorios

Junto al pedido también se pueden incluir accesorios como pueden ser tapa, fuelle, bridas de acople al motor o finales
de carrera:

» Tapa de aluminio o fuelle: proteccion contra la contaminacion.
» Brida de acople al motor: conexion con diferentes tipos de motores.
» Finales de carrera: punto inicial, posicionamiento y otros elementos de seguridad.

Pletina de fijacion

Final de carrera

%f/;’w]r/l

e
T Brida de acople al motor

Tapa Fuelles

Www.gaessa.com



LT LT
Machmcon Machrcon

L) L )
UAES HIWIN. HIWIN. GAES

62
3. Mesas lineales 3. Mesas lineales
KK Series KK Series
Numero de modelo de la serie KK Especificaciones

Ejemplo : KK6010P - 400A1 - F1CSO

KK 60 10 P E - 400 E A 2 E - FO C sO M
Mesa KK M : Suministrar con
motor
Anchura nominal Vacio : Sin motor
40, 50, 60, 86,
100, 130 Final de carrera
S0 : Sélo el rail N° de Husillo Guia
Paso de husillo ——— S1:0mron SX671 modelo
KK 40:1 S2 : Omron SX674 . i
Momento nominal estatico
KK 50 12 53 : SUNX GX-F12A Capacidad Capacidad
d d
KK 60 : 5-1 0 SA : SUNX GX_F12A_P Diametro Paso Carga Carga dii;:amrigcaa eestcéatz'cgaa Momento estatico admisible  Momento estatico admisible Momento estatico admisible
KK 86 :10, 20 Vacio : Sin final de carrera A N I W (N) (N) M (0ol M, (N-m] My (N-m)
KK 100 : 20
Patin  Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin
KK 130 :25
: A s A S A A2 ST s2 Al A2 ST S2 Al A2 ST S2
— C: Tapa de aluminio Precision 735 1538
Grado de precision ——— B : Fuelle KK4001 8 1 » 3920 - 6468 - 33 182 - = 33 182 - = 81 162
: Normal 676 1284
P (Precisidon), C (Normal) Vacio : Tipo normal orecisisn 13 2489
KK5002 8 2 8007 - 12916 - 116 545 - - 16 545 - = | = | o
. . . Normal 1813 2910
Pedido especial de husillo - orecisién s w213
Bri le al motor KK6005 12 5 13230 7173 21462 11574 152 760 72 367 152 760 72 367 419 838 241 482
Longitud del rail fa de acople almoto Morma! a7 o620
. . , Precisié 2410 3743
KK 40 : 100, 150, 200 E : Pedido especial de patin Koot 12 10 13230 7173 21462 11574 152 760 72 367 152 760 72 367 419 838 241 482
KK 50 : 150, 200, 250, 300 Normal S
Precisié 7144 12642
KK 60 : 150, 200, 300, 400, 500, 600 Kkesto 15 10 31458 21051 50764 29475 622 3050 166 1309 622 3050 166 1309 1507 3014 847 1694
KK 86 : 340, 440, 540, 640, 740, 940 NUmero de patines (1 0 2) Normal 6429 1387
. Precisi6 4645 7655
KK 100 : 980, 1080, 1180, 1280, 1380 ] . Kkgezo " 15 20 31458 21051 50764 29475 622 3050 166 1309 622 3050 166 1309 1507 3014 847 169
KK 130 : 980, 1180, 1380, 1680 Tipo de patin NtorREl 41 ety
. Precisis 7046 12544
. . B A : Normal Kkiozo o 20 20 39200 - 63406 - 960 4763 - - 960 4763 - - 2205 4410
Pedido especial de rail S: Corto Normal 4782 9163
Precisién 7897 15931
KK13025 25 25 48101 - 84829 - 1536 7350 - - 153 7350 - - 3885 7770
Normal 7092 14352
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3. Mesas lineales

KK Series

Grado de precision

Modelo

KK40

KK50

KKé0

KK86

KK100

KK130

Longitud
de rail

100
150
200
150
200
250
300
150
200
300
400
500
600
340
440
540
640
740
940
980
1080
1180
1280
1380
980
1180
1380
1680

Repetibilidad

Precision

+0.003

+0.003

+0.003

+0.003

+0.003

+0.003
+0.003

+0.005

+0.005

+0.005

+0.005

+0.007

Normal

+0.01

+0.01

+0.01

+0.01

+0.01

+0.01
+0.01

+0.01

+0.01

+0.01

+0.01

+0.012

Precision

Precision Normal

0.020 =

0.020 =

0.020 =

0.025 =

0.025 =

0.030 =
0.040 =

0.035 =

0.040 =
0.045
0.050
0.035

0.04

0.05 =

Paralelismo

Precision

0.010

0.010

0.010

0.015

0.015

0.020
0.030

0.025

0.030
0.035
0.040
0.025

0.03

0.04

Par de arranque

(N-cm)

Normal Precision Normal

= 1.2

20
23
25
25

25

0.8

10

10
10

12

12

15

15

15

18

www.gaessa.com

3. Mesas lineales

KK Series

Limite de velocidad maxima

Modelo Paso de husillo

(mm)

KK40 01
KK50 02

05
KK60

10

10
KK86

20
KK100 20
KK130 25

Longitud de rail
(mm)
100
150
200
150
200
250
300
150
200
300
400
500
600
150
200
300
400
500
600
340
440
540
640
740
940
340
440
540
640
740
940
980
1080
1180
1280
1380
980
1180
1380
1680

Velocidad (mm/sec)

Precision
190
190
190
270
270
270
270
550
550
550
550
550
340
1100
1100
1100
1100
1100
670
740
740
740
740
740
610
1480
1480
1480
1480
1480
1220
1120
980
750
510
440
1120
1120
830
550

Normal
190
190
190
270
270
270
270
390
390
390
390
390
340
790
790
790
790
790
670
520
520
520
520
520
430
1050
1050
1050
1050
1050
870
800
800
750
630
530
800
800
800
550

Www.gaessa.com

65



Hismmas
Wachrcon

L )
o QGAES

HIWIN.

HIWIN.

Hisnemas
Wackricon

.GAE 5

3. Mesas lineales

KK Series

Dimensiones sin tapa

&=-M1x0.5PxL.5 DP -] 2en-D3LTHRU 06 543 DP
KK40 FEZ=M3I. & MD} z K 5
2x2-M3x0.5P x5 DP x2- _ [ s
| S g e\ [ ;
I
= ° w o mEEIE AL AN -+ -
¢ = [ I ey pup— - == ;.
s & Sl N Sn
il
"2-Mz.e0.450u.500/ |__|10x1200 _|
SECTION A-A i L2
L1
49
12
4-M3x0.5Px6 DP 145
oy 19 ]
A i
7 ﬁ&ﬂ:ﬂJf CITE vewe
= 11 o ==
1’1 | 3 — S8 ! th SR N g
ﬂ ‘ T 6 g
| In-1]x&0
i de Longitud Carrera maxima (mm) Masa (kg)
, total L1 , i G (mm) n , ,
railL2 (mm) = Patin AT Patin A2 Patin AT Patin A2
100 159 36 - 20 0.48 -
150 209 86 34 15 0.6 0.67
200 259 136 84 40 0.72 0.79
KK50
I i N T
2x2-M3x0.5Fx 8 OF ia /
\ A —
- . ¥
, & KIESEN) @/ d|+ --l
- = {_m o S N - _I:':
T B F2=1H & + —
25 N28 - i ' z '
30 o L | 2-M2x0. 5Pwd DP, 15x1.3 0P T 5.7
SECTION A-A A —“—-E
| ¥ S— |
$0
i 34
4-M3x0.5Px5 DP A“W‘I
PED 33 1 10 10
_ !
" s e - T]— -- s
Bl 0@11; # =, I = L ettt 5 VIEWE
gl 1+ . | L bl 1 — | LT 4-+
! t | ' | =a 6 2
VIEWE In-1)x80
e e I;g?aglltl_uf Carrera maxima (mm) G K Masa (kg)
raitL2(mm) = o Patin A1 PatinA2  (mm]  (mm) Patin A1 Patin A2
150 220 70 - 35 80 2 1 -
200 270 120 55 20 160 3 1.2 1.4
250 320 170 105 45 160 3 1.4 1.6
300 370 220 155 30 240 4 1.6 1.8

www.gaessa.com

KK60 (Estandar)

Longitud de
rail L2 (mm)

150
200
300
400
500
600

Longitud de
rail L2 (mm)

150
200
300
400
500
600

Longitud
total L1
(mm])

220
270
370
470
570
670

Longitud
total L1
(mm)

220
270
370
470
570
670

7
h :I LK —é + -
ERipn A Tl
] ?E: T?T ar:s I-- .
2-M2.60,45Px2 0P A
|_lsx150p
[rm=1) K
7 %] 7
L
1 &
[] N T
] [ z
3 T [ {3 views
. I -
| il 1 T 1T
g T " T — 8 S
| |n4|x1ﬁ"‘w
Carrera maxima (mm) G K Masa (kg)
n
Patin A1 Patin A2 (mm)  (mm) Patin A1 Patin A2
60 - 2% 100 2 2 1.5 -
110 - 50 100 2 2 1.8 -
210 135 50 200 3 2 2.4 2.7
310 235 50 100 4 4 3 3.3
410 335 50 200 5 3 3.6 3.9
510 435 50 100 6 6 4.2 4.6
_Eglj "I'IE!
Carrera maxima (mm) G K Masa (kg)
n
Patin S1 Patin S2 (mm]  (mm] Patin S1 Patin S2
85 34 25 100 2 2 1.4 1.6
135 84 50 100 2 2 1.7 1.9
235 184 50 200 3 2 2.3 2.5
335 284 50 100 4 4 2.9 3.1
435 384 50 200 5 3 3.5 3.7
535 484 50 100 6 6 4.1 4.3
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KK86 (Estandar)
11é
] L A5Pak ?n L-MEXTPHIZ DP
Zx2-Mixd), 7Px10 OF EMIA0ARRL 0P Licdsd Ao THEU. P11 0P
v [ —— -7
%+ L
z: *E["""T"J‘
£ T E
* * i
65 |l
SECTION A-A Jrm= 1200
4-M5x0.8Px10 DP
P
1]
: L e
- [ T
07528 ’ ‘
20,768 | -
VIEW B L2
L1
e ce Longitud Carrera maxima (mm) H Masa (kg)
, total L1 i i n m B i
rail L2 (mm) (mm) Patin A1 Patin A2 (mm) Patin A1 Patin A2
340 440 210 100 70 3 2 5.7 6.5
440 540 310 200 20 4 3 6.9 7.7
540 640 410 300 70 5 3 8.0 8.8
640 740 510 400 20 6 4 9.2 10.0
740 840 610 500 70 7 4 10.4 11.2
940 1040 810 700 70 9 5 11.6 12.4
KK86 (Light Duty) ”
= 15x2 DE - =
w3-MLxd TR0 DP 2-M2 ball 45Pxd OP ;1__.'_:/ Tan-@6.4 THEUG 16 DP
BLHDATRIEE . ;<
s
¥ 1
¥
. . i
65 ||
1200 _45
B
2 50 _
26 as
3| 18
U A N = -
(U B I —, — E_%Zﬁq JEWE
'51 S — i —
! e " 8
In-11eT00
¥,
L1
e e I;g?aglltl_uf Carrera maxima (mm) H _ Masa (kg)
rail L2 (mm) (mm) Patin S1 Patin S2 (mm) Patin S1 Patin S2
340 440 246 170 70 3 2 5.4 5.9
440 540 346 270 20 4 3 6.6 7.1
540 640 446 370 70 5 3 7.7 8.2
640 740 546 470 20 [ 4 8.9 9.4
740 840 646 570 70 7 4 10.1 10.6
940 1040 846 770 70 9 5 1.3 11.8

HIWIN. UAES
KK100 N
[ &-Mw TSRS DP
o Hlmjl' ; 2un-2% THRVLO14x8.5 OP
- |-Hi» s 4!'; *
— e
Ful 75
Im-1lchil
3145
33
]
4 H i
i i viEwE
: SLA — " B
[— 4
15 8 s 'E
!n-'l !'Iih
L2
L1
Lereid d hz;wg;ﬁd Carrera maxima (mm) G H ] - Masa (kg)
rail L2 (mm) (mm) Patin A1 Patin A2 (mm)  (mm) Patin A1 Patin A2
980 1089 828 700 40 90 7 5 18.6 20.3
1080 1189 928 800 15 40 8 6 20.3 22.0
1180 1289 1028 900 65 90 8 6 22.0 23.7
1280 1389 1128 1000 40 40 9 7 23.6 25.3
1380 1489 1228 1100 15 90 10 7 25.3 27.0
KK130
157
T TR
Zam M b 453 0P, &=kl 5P 0P| m:;?:w £-M10E 5020 DP
Mix® TPl \ \\ /’I Tan-@11 THELLGN T Sx 105 DP
W= II. Ili—I—
~ — T T yiiry |
-@ I||| L3 ‘___ £ @ d g_i
E“H & | Ry & [ -
. f .
i - 12
il ] ]
fm-= 1200
h |
i-HIIﬂ'IEI'Ian R I 1]
11 " 18,
—A T T
a 1 i .!-r i) = 1 '_ | il 1 :1 YIEW B
- | T : =
1 i | i il - s 1L 8
E.IHIE_-‘ 1“ e =
L
L1
e dl I;z?aglltl_u1d Carrera maxima (mm) G H ] - Masa (kg)
raitL2 (mm) = o Patin A1 PatinA2  (mm]  (mm] Patin A1 Patin A2
980 1098 811 659 40 90 7 5 29.4 32.3
1180 1298 1011 859 65 90 8 6 34.3 37.2
1380 1498 1211 1059 90 90 9 7 39.2 421
1680 1798 1511 1359 90 40 11 9 46.5 49 .4
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KK Series

Dimensiones con tapa

fi=Maxl.TPx14 DP

KK40 . Zun-33.4 THRU, B6.5x3
= 2.5
| S | B R ey —
[ - '-'_'_| [l ¥
-_.=.___._:‘,r£._;'4 = B bl E_ E
e S S T30 T e -
s 0] |
“monin |
SECTION A-A L2
L1
i
L=MIx0.5Pxs DP
1 fras i '
e I
; a1 = N = A *Irh=l=;—%€[ viEw
U8 e i i
VIEW B ZJ ‘ ‘ L o a
. fo 1160
i de Longitud Carrera maxima (mm) Masa (kg)
, total L1 , i G (mm) n , ,
railL2 (mm) = Patin AT Patin A2 Patin AT Patin A2
100 159 36 - 20 0.55 -
150 209 86 34 15 0.68 0.76
200 259 136 84 40 0.82 0.89
KK50 4-MLu TPx10 0P
I 3
3 & ¥ =
A B el
P uﬂ,._
SECTION A-A
; 1
L
VIEWB o
n=1]xH0
e e I;g?aglltl_uf Carrera maxima (mm) G K ) Masa (kg)
raitL2(mm) = o Patin A1 PatinA2  (mm]  (mm) Patin A1 Patin A2
150 220 70 - 35 80 2 1.1 -
200 270 120 55 20 160 3 1.3 1.5
250 320 170 105 45 160 3 1.6 1.8
300 370 220 155 30 240 4 1.8 2.0
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HIWIN. UAES
KKé0 (Estandar) .
T Pud OF ab LM & 0P
A Zum-M2.6x0.45Fx4 DF 1 23n-05.5 THRU, D9 5xi.7 OF
.[i% e
il Ay shln i Sttt = e
- ® R ESOERE: 0 I
% — =+t B e B S i
=iy () SR | IR | S |
- 15 ; R fi——— = --::--"' g E——
SECTIOM A-A |"IEEH K G
L LT
£=M3x0.5F 8 DF
11 " !H.,
M ' —| i '
il . i T T
g ~ s il [ \F ul rx ] VIEWE
: = - |J|I - i - B = T E
| L — |_ §%) "'r“g
£-MbxD.TPE OF| = c
L T T = il m—m G|
Lereid d Longitud Carrera maxima (mm) G K Masa (kg)
, total L1 i B n m i i
rail L2 (mm) il Patin A1 Patin A2 (mm)  (mm) Patin A1 Patin A2
150 220 60 - 25 100 2 2 1.7 -
200 270 110 - 50 100 2 2 2.1 -
300 370 210 135 50 200 3 2 2.7 3.0
400 470 310 235 50 100 4 4 3.3 3.6
500 570 410 335 50 200 5 3 3.9 4.2
600 670 510 435 50 100 6 6 4.6 5.0
KK60 (Light Duty) 5 2-M5x0.89 8 DP
|~
ﬁ som-M 2, e, A5 P4 ﬁ/ 2un-05.5 THRULOY.5x4.7 DP
g
@ T ik ok phuls aphyluiete
J 0 E_---_---- FHF A
i eyt i g e = T
= oA R 4. I@-.—Q&.--.@ -
30 _[33) 5 " ==
SECTION j.ﬁ_. Z=MZ.5xi0. Fﬁﬂ?fl_z
e B G
L1
59
A 'IE
: il
4} [ ”.Egﬁfj ews
0 e | * __
8" S — - th 3
A
100 G___|
[n=Tix100
e il I;z?aglltl_uf Carrera maxima (mm) G K ] Masa (kg)
rail L2 (mm) (mm) Patin S1 Patin S2 (mm]  (mm] Patin S1 Patin S2
150 220 85 34 25 100 2 2 1.6 1.8
200 270 135 84 50 100 2 2 1.9 2.1
300 370 235 184 50 200 3 2 2.5 2.7
400 470 335 284 50 100 4 4 3.1 3.3
500 570 435 384 50 200 5 3 3.7 3.9
600 670 535 484 50 100 6 6 A 4.6

Www.gaessa.com

71



HIWIN.

Hisnemas
Wackricon

.GAE 5

L) e
, GAES HIWIN.
KK86 (Estandar)
11&
4-M2.440.45Pck DP, i | 4-Méx1Px12 DP
Zxm-M2 ) 45Pxd DF ™ LT 2un-@6.6 THRU.S1 14 DP
(> sionl el gl =t ittt el el
:_ -}Ig | *Ij_* | o a H
I e e W it I U L L L [ =}-‘-a1
T s S P~ i": !
2L R R S Y5 Y1
N | i | Zin
Lm=11x200
ar
T
13 '__‘ -_E_
i ! } r E
54 “—T1 IOl slss _wewe
El 4 & | 4 E T
L LA o L-——}4
f [ g
n=1]x1 1E 2
L2
L1
e ce Longitud Carrera maxima (mm) H Masa (kg)
, total L1 i i n m B i
rail L2 (mm) (mm) Patin A1 Patin A2 (mm) Patin A1 Patin A2
340 440 210 100 70 3 2 6.5 7.3
440 540 310 200 20 4 3 7.8 8.6
540 640 410 300 70 5 3 9.0 9.8
640 740 510 400 20 6 4 10.3 11.3
740 840 610 500 70 7 4 11.6 12.4
940 1040 810 700 70 9 5 13.0 13.8
KK86 (Light Duty) )
L-ME b0 L50wh DP 1 2-Mbx1Pxi2 D
em-M3 Sxl $5Pxs DP [ Fxn-@6 & THREU A1 1x6 DP
;l"——j' T gt T %
P SRR O T ‘ o
femmmmmemm e DT By 4k
me —ts _:rn;____ 1 B
I L N I H
s s 128 e e
- i o ]
=T 75
SECTION A-A Im-11x200 200 :
&7
£-MEx0.8Px10 0P . L
) A iIRT] |
I :I,] : - i | ,_] m
F e e L e
%1' L) -“ L : bl b Ih
Ml 7P P !' 0 70 &
|'|-1E [i11]
VIEWE K]
L1
e e I;g?agllﬁd Carrera maxima (mm) H _ Masa (kg)
rail L2 (mm) Patin S1 Patin S2 (mm] Patin S1 Patin S2
(mm)
340 440 246 170 70 3 2 6.3 7.1
440 540 346 270 20 4 3 7.6 8.4
540 640 446 370 70 5| 3 8.8 9.6
640 740 546 470 20 6 4 10.1 1.1
740 840 646 570 70 7 4 11.4 12.2
940 1040 846 770 70 9 5 12.8 13.6

KK100

1624
134 L-MTa0 5Pk OF | : | 4-MEx1.25F415 DP
’_m_l Tum- M2 Ex045FL OF Zan-07 THRU,B1408.5 OF
R SR T
: e ey il e =t
51’_ 5 iy A :;i?.l | J}_ @ i -
_i e R Iy ks
— * 200 e
SECTIONA-A im-11x200
Fh
' 37 a5 _
4-M520.8Px10 OP 5 R
A ]
) TU ¥ T 1T
i = - Ay ——1 _vews
. || T — H 1 — ot ' [ ==t
! La £l
e the180 150 [t] & g
Lz
L1
Lereid d hz;wg;ﬁd Carrera maxima (mm) G H ] Masa (kg)
rail L2 (mm) (mm) Patin A1 Patin A2 (mm)  (mm) Patin A1 Patin A2
980 1089 828 700 40 90 7 5 20.4 221
1080 1189 928 800 15 40 8 6 22.2 23.9
1180 1289 1028 900 65 90 8 6 24.0 25.7
1280 1389 1128 1000 40 40 9 7 25.7 27.4
1380 1489 1228 1100 15 90 10 7 27.5 29.2
KK130
157
12 £-MD 5P —'“__5;_ | bt 25Puis 0P
2um-M2. bl 5Pt DP 1 If?m-ia'l'l THRULS1T Sx10 8 DF
; Y S | E—— o N
I A ¥ :
- - [ —— e
ARNahd:cs el o ooEI oI — %—@:"
7 g g 0 IO | & 1 & 4 -
7|3 ) + — === — =
130
SECTION A-%
— Irm-1 12
!Iﬂi:ll 'IEE‘ Eﬁ? _'__._u
5]
| =
1 fg ViEw B
1
& £
ai
e dl I;z?aglltl_u1d Carrera maxima (mm) G H ] Masa (kg)
raitL2 (mm) = o Patin A1 PatinA2  (mm]  (mm] Patin A1 Patin A2
980 1098 811 659 40 90 7 5 31.9 35.9
1180 1298 1011 859 65 90 8 6 37.1 411
1380 1498 1211 1059 90 90 9 7 42.2 46.2
1680 1798 1511 1359 90 40 11 9 49.9 53.9
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3. Mesas lineales 3. Mesas lineales
KK Series KK Series
Carcasa del motor y brida de adaptacion al motor Carcasa del motor y brida de adaptacion al motor

Seleccion del motor

KK40
» HIWIN Mikrosystem Servo Motor Motor housing FO
Salida de Peso Seleccion de brida Peso de _ Peso _ [T p——
Motor freno Driver Observaciones J/
motor (kg)  KK40 KK50 KK6O KK86 KK100 KK130 (4q) (kg) : 4-5\{’,\3
100W  FRAC101022 0.6 F2 F2 F2 F3 - - - 220V # K ) o
200W  FRAC102022 1 = = = FO FO F1 = 220V = mq‘-ﬂ—
MD-36-S 1.25
400W  FRAC104022 1.45 = = = FO FO F1 = 220V Motor adaptor Flange F3
750W  FRAC107522 2.66 - - - - F1 F2 - 220V " . . e
i ! 1 bam%
i I i
» Mitsubishi Servo Motor m RO 4-4A200.5P Theru
— e i A =D+
Salida de Peso Seleccion de brida Peso de _ Peso _ SLLLLL CEL o %
Motor freno Driver Observaciones ;
motor (kg)  KK40 KK50 KK6O KK86 KK100 KK130 (4q) (kg)
50W  HF-KPO53 035 F1 F1 F1 P2 - - 0.75 MR-J3S-10A 0.8 220V Mount Housing HO
100W  HF-KP13 056  F1 F1 F1 F2 - - 0.89 MR-J3S-10A 0.8 220V “ - o .-
200W HF-KP23 0.94 = = = FO FO F1 1.6 MR-J3S-20A 0.8 220V H [ !' _I I L
LOW  HF-KP43 15 - - - F0 FO  F1 21 MRJIS-40A 1 220V £ 104 = S i g’%g —1
— L= 4= - o
750W HF-KP73 2.9 - - - - F1 F2 4 MR-J3S-70A 1.4 220V : F.. 5 17 *
N— 3 =
» Panasonic Servo Motor @y GI
Salida de Peso Seleccion de brida Peso de _ Peso .
motor Motor (ka) KK4O KKS0 KK6O KKB6 KKI00 KK130 (o DTVT  (kg) OPservaciones
(kg) KK50
50W MSMD5AZP1  0.32 F2 F2 F2 F3 - - 0.53 MADDT1105 0.8 110V .
Matar housing FO
50W MSMD5AZP1  0.32 F2 F2 F2 F3 - - 0.53 MADDT1205 0.8 220V
100W  MSMDO11P1  0.47 F2 F2 F2 F3 - - 0.68 MADDT1107 0.8 110V
100W  MSMDO012P1  0.47 F2 F2 F2 F3 - - 0.68 MADDT1205 0.8 220V
200W  MSMDO021P1  0.82 - - - F1 - - 1.3 MADDT2110 1.1 110V
200W  MSMDO022P1  0.82 - - - F1 - - 1.3 MADDT1207 0.8 220V
400W  MSMDO041P1 1.2 - - - F1 - - 1.7 MADDT3120 1.5 110V
400W  MSMDO042P1 1.2 - - - F1 - - 1.7 MADDT2210 1.1 220V Motor adaptor Flange F3
750W  MSMDO08251 2.3 - - - F4 F2 F4 3.1 MADDT3520 1.5 220V . 4 @AETh,
|. MEY] r E1] SEx150R
» Yasukawa Servo Motor | l —"'T 5|3 E . {- -69- A-MIa05F They
Salida de Peso Seleccion de brida Peso _ Peso . — E-...-..- i I* 2
Motor de Driver Observaciones
motor (kg)  KK40 KK50 KK60 KK86 KK100 KK130 freno (kg)
50W  SGMAV-A5ADA61 0.3 F1 F1 F1 F2 - - kgl sepv-R70m01A 0.9 With key Motor adapter Flange F2 Mount Housing HO
50W  SGMAV-A5ADA2C 0.3 F1 F1 F1 F2 = = = SGDV-R70A01A 0.9 No key 18
50W  SGMAV-A5ADA21 0.3 F1 F1 F1 F2 = = 0.75  SGDV-R70A01A 0.9 Mid inertia |ﬂ—’,u
100W SGMAV-01ADA44L 0.4 F1 F1 F1 F2 = = 0.89 SGDV-R90A0TA 0.9 ]
el H
200W SGMAV-02ADA65 0.9 = = = FO FO F1 1.6 SGDV-1R6A01A 0.9 Ln.J_—'
400W SGMAV-04ADA6S 1.2 = = = FO FO F1 2.1 SGDV-2R8A01A 1 :
750W  SGMAV-08ADA67 2.6 = = = = F1 F2 4 SGDV-5R5A01A 1.5
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KK60
Motor heusLng FO Motor adaptor Flange F3

—r

KK80

Mount Housing HO

B

= ':::'i
—

Motor housing FO

F2]

A

Motor adaptor Flange F1
&7

- -]

2N %
Melid )
PTG

L

Motor adaptor Flange F2
-1 L]

P2 =

Motor adaptor Flange F&
13
_[Be b
e | ? il
Motor adaptor Flange F5
5 L]
—{l J?E- 2
1 .
Mount Housing H1
(=Ri
s
I
=g [H1] 5
J_I._
8
Motor adaptor Flange F4
= I;g_ 1
|
N\ R
=3 [E 4q :

¥

=S

S

P .

e
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KK100
Motor housing FO Motor adaptor Flange F3
k]
7 &5
T _
""i'i" huhl:ﬁ_ﬂ%ﬂ' :: . 25 4-MixIPx12 DP ::;
— E T LI -
am S NP
= "‘11 gl . TP '%'{'32 S o =
= L 2 - , p===k ]
Motor adaptor Flange F1 Motor adaptor Flange F4
2 u]
B TR+ T T =
| b
11 ] : e s 121 L %] *
E.JI.EI*"‘ = @ h:L_.l.:-.[ 2] g 3
il - (= 2 &
AR s | 3 ma M E R
Motor adaptor Flange F2 Mount Housing HO
LIS 2 1]
1.5 &-patich ’;_Ir_]_l‘b_':r = 58 . a7 37 a:.hs
Ej_ | :_-i- gg o B -E Nni %__
-|_ Las
= Eiiy QA

KK130
Motor housing FO Motor adaptor Flange F3
.38 B-Mbx1Px120P ! : _w -.-nmmmp\l -
== g uj % —h

Motor adaptor Flange F2

L SuA50R 14

m-—hﬁ
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3. Mesas lineales

KK Series

Accesorios opcionales

t‘r =T

_______1__________
T
1

Ancho Longitud de
nominal rail

100
KK40 150
200
150
200
250
300
150
200
300
400
500
600
340
440
540
640
740
940
980
1080
KK100 1180
1280
1380
980
1180
1380
1680

KK50

KKé0

KK86

KK130

Recorrido

85
63
93
60
95
130
160
56
106
166
234
306
366
188
260
336
408
480
640
769
855
945
1029
1115
748
916
1084
1346

Min.

16
27
37
21.5
29
36.5
46.5
16
20
40
56
70
90
36
50
62
76
90
110
58
65
70
78
85
62
78
94
113

Max.

51
90
130
81.5
124
166.5
206.5
80
126
206
290
376
456
224
310
398
484
570
750
827
920
1015
1107
1200
810
994
1178
1459

60

84

110

150

180

e

o e ey e

il

295

37

45.5

61

73

89

19

19

24

32

41

53

Unit : mm

88

47

54

75

95

108

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

KE Series
Caracteristicas

Las caracteristicas de la serie KE son las siguientes:

» Compacto vy ligero.

» Sistema de facil instalacion y mantenimiento.

» Diseno cerrado.

» Alta precision, eficacia y exactitud.

» De acero inoxidable con propdsito anticorrosivo.
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3. Mesas lineales
KE Series
Numero de modelo para KE30
KE30 1.25 C 3000 A FO S1 M
Modelo Paso Grad_o_c’ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor
precisidn efectiva deslizante motor carrera
S1:0MRON SXé671 M :
S2 : OMRON SXé674 Suministrado con
C : Normal . . S3: SUNX GX-F12A motor
1.25 mm P : Precisién A:Estandar  FO:Estandar o, sny 6X-F124-P  Vacio

i a (k1
nsmer, [' el
I —— PR i v B
E s 'id
T Oy T ]
r— " | g
T ] .Etﬂj . '
TE = - %
J—
Pl
Hi - =] ,_‘I )
Carrgra Peso Salida del motor AC
efectiva L A M N (kg) RPM Nominal
(mm])
50 160 435 2 3 02 20
100 210 335 4 5 05 Velocidad max. lineal
150 260 235 6 7 og mpuienominal
200 310 435 7 g 14  Repetibilidad
250 360 335 9 0 14  Carreracfectiva
300 410 535 10 11 19  Cargamaxima(H]

Carga

dindamica

nominal*

Condiciones de F  Fz
carga admisible** Fyd ~ Fzd

+ + + <
Mxd Myd Mzd

Vacio: Sin final de
carrera

Dezd i

Fyd N
Fzd N
Mxd N-m
gy, Myd N-m
Mzd N-m

Mx My Mz

<

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

Suministrado sin
motor

28 motor paso a paso
1.25
62.5
175

+0.02
50~300

4

4
40
0.1
0.1
0.1

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
KE Series
Numero de modelo para KE40
KE40 10 (> 300 A FO S1 M
Modelo Paso Grad_o_c,Ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :
S2 : OMRON SX674 Suministrado con
2 mm C : Normal , , S3: SUNX GX-F12A motor
5 mm P . Precisién A:Estandar  FO:Estandar o, giny 6x-F124-P  Vacio :
Vacio: Sin final de Suministrado sin
carrera motor
-] L5
] - .
ML TEEE ’-M'_uu
=k T I‘Ihlrl- _‘a_:}'
] q a_u
=g =N — - 1 |
b a§|
Ebritees sk WL
' J-'-H;D"I‘:-’I.l'
A = - — "
-M—M—M—F’— -
53 s
/ g‘
il - ET
Carrera Salida del motor AC W 50
fectiva L A M N Feso .
e(mm] (kg)  RPM Nominal RPM 3000 3000
P 2
50 227 60 2 6 1 aso mm °
100 277 70 3 8 13 \éeloci.dad ma'.x. llineal mm,\/lseg ;ZE ?ig
150 327 40 5 12 16 Rmp”JE 'l’zmc:"a 00
tibili 40,
200 377 50 6 14 19 cpeibnia mm *
250 427 40 7 16 292 Earrera ?fe'ctiv?H] rrlzm - 50~300 :
300 477 70 8 18 25 - oroamaxima :
Fyd N 6 6
Carga Fzd N 80 60
dinamica Mxd N-m 1 1.1
nominat* g Myd  N-m 05 0.6
Mzd N-m 0.5 0.5
Condiciones de Fy ,Fz  Mx My =Mz
carga admisible** Fyd Fzd Mxd Myd Mzd

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.
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3. Mesas lineales

KE Series

Numero de modelo para KE50 (Single Slider)

KEO050

Modelo

Carrera
efectiva
(mm])

100
200
300
400

04
Paso

4 mm
L N
285 1
385 2
485 3
585 4

c

Grado de
precision

C : Normal
P : Precision

Peso
(kg)

1.4
1.7

2.3

400 A FO S2
Carrera Tipo Brida del Final de
efectiva deslizante motor carrera

S1: 0OMRON SXé671
52 : OMRON SX674
S3: SUNX GX-F12A

A : Estandar FO : Estandar S4 - SUNX GX-F12A-P
Vacio : Sin final de
carrera

- I 3 -
oL
HalTte | 2 i

r--nﬂ'hi—l."l.'h " :

Condiciones de
carga admisible**

Fy
—_—+
Fyd

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

Fz
—+
Fzd

e e e 5 o =Y N
[] — .-I_ |.‘T‘\i:-
Salida del motor AC w
RPM Nominal RPM
Paso mm
Velocidad max. lineal mm/seg
Empuje nominal N
Repetibilidad mm
Carrera efectiva mm
Carga maxima (H) kg
Fyd N
Carga Fzd N
dinamica Mxd N-m
nominal* £, Myd N-m
Mzd N-m

Mx My Mz
+ — + <
Mxd Myd Mzd

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

M

Motor

M :

Suministrado con
motor

Vacio :
Suministrado sin
motor

100
3000
4
200
175
+0.02
100~400
10
6
100
1.7
0.8
0.8

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

KE Series

Ndmero de modelo para KE50 (Doble Slider)

KEO050 D 04 © 250 A FO S2 M
Doble Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo . S . . Motor
Slider precisién efectiva  deslizante motor carrera
S1:0MRON SXé671 M :
S2 : OMRON SX674 Suministrado
C : Normal . . S3: SUNX GX-F12A con motor
Amm b precision AsEstandar FO:Estandar o, gNx 6X-F12A-P  Vacio -
Vacio : Sin final de Suministrado
carrera sin motor
a _ [T [ :'T 3
8 I s e el = M) e Ml 2 |
=5 ™~ [N — - — L Gl [ ™ ]
B
E mi [ ™ - [T ]
e y— [ Dgﬂ
|
et et Hy B8 1 fat il
[ Ty
,{%-.- o T (S— S——. S————". S—— i,
Carrera Salida del motor AC W 100
fectiva L N e .
€ (kg) RPM Nominal RPM 3000
(mm]) p 4
el R Valso idad méx. lineal m/m 200
150 611 4 25 Ee ou. a me?x. l|nea mmNseg —
200 71 5 28 mpuje nomina
250 811 6 30 Repetibilidad mm +0.02
Carrera efectiva mm 100~400
Carga maxima (H) kg 10
Fyd N 6
Carga Fzd N 100
dindmica Mxd N-m 1.7
nominal* Myd  N-m 0.8
Mzd N-m 0.8

Condiciones de Fy ,Fz  Mx My Mz
carga admisible** Fyd Fzd Mxd  Myd Mzd
Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

Www.gaessa.com



Hignaman
Machmcon

L )
UAES HIWIN.
84
3. Mesas lineales
KE Series
Numero de modelo para KE65
KEQ65 10 C 600 A FO S1 M
Modelo Paso Grad_o_c,ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor
precisidn efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M -
S2 : OMRON SX674 Suministrado con
5mm C : Normal , , S3: SUNX GX-F12A motor
10 mm P : Precisién A3 ESEICEr | RS SSENEET | e ey mRiaA R | Vad -
Vacio : Sin final de Suministrado sin
carrera motor
ilﬂrn.i.ﬂ‘.1:l‘$
==
'rl ji-m] i =
| Elfeciren Strgke
L
— ":.;_1 - ;J__TEI?-;"-'__‘. - E% : f;\_h;f?r-.;v
N L a}\[’ 1/ .
E 1 ] ol
o i Y 5 i “FI
a Myl MR | | E—
[T |
E': L —
‘II'NI'EE.I ﬁ
Carrera Salida del motor AC W 100
fectiva L A M N Feso :
e[mm] (kg)  RPM Nominal RPM 3000 3000
P 1
0 N NN valS . idad max. lineal m/m 220 5000
100 2 | o ] P 58 Ee OCI. a ma?x. lmea mmNseg = =
150 342 42 2 6 3.1 Rmpl”z T:md'"a -
tibili +0.
200 392 92 2 6 34 cretbiica mm
250 442 2 3 8 3.7 garrera ?f?Ctiv?H] rrllm _ 50~600 _
300 492 92 3 8 4 EIEENEEEIE - h? ) )
350 542 42 4 10 43 Fyd N 50 120
400 592 92 4 10 46 g_ar,ga_ Mzd ' I it
450 6k2 42 5 12 49 oo X -m ' :
omina gy Myd  N-m 2.3 2.4
500 692 92 5 12 5.2 :
Mzd N-m 2.3 2.4
550 742 42 6 14 B3
600 792 92 6 14 5.8

Condiciones de
carga admisible**

Fy
—_—+
Fyd

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

Fz . Mx My Mz

<

+ + <
Fzd Mxd Myd Mzd

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

Hisbemak
Machrcon
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3. Mesas lineales
KE Series
Numero de modelo para KE70

KEOQ70 10 c 600 A FO S1 M

Modelo Paso Grad_o_c,Ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor

precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: 0OMRON SX671 M :

S2 : OMRON SX674 Su.ministrado con

5 mm C : Normal , , S3 : SUNX GX-F12A motor
10 mm P : Precisién svslEsnear A0 SRR [ o oo e man e | Ve e
Vacio : Sin final de Suministrado sin
carrera motor
-1
‘-'U.M.:.WEID‘-“"\ il
-EJ e — ir3 P — | ;
- L ten Sieoke _I__ LF:.| .
L
- - I}l!li: et R’E‘a?""”‘xﬁ' !,/Ei-’-'"”"’""
‘_N-M.'ﬂ:lu.hvlm"’
|
.ﬁ- = — - CYow =
[ _n e I o = - 4
Dwlaml £
Carrera Salida del motor AC W 100
fectiva L A M N Feso .
e[mm] (kg) RPM Nominal RPM 3000 3000
P 5 10
50 257 50 2 3 28  2°° mm
100 307 40 3 Y \éeloci.dad ma’lx. llineal mm,\/lseg i:g ?ZE
150 357 90 3 4 34 Rmp”’zrzm;"a -
ibill 0
200 407 80 4 5 37 SRS mm *
250 457 70 5 6 4 Earrera ?fe'ctiv?H] T(m — 50~600 _
300 507 60 6 7 43 arga maxima . r\? ) )
350 557 50 7 8 4é Fyd N 0 50
400 607 40 8 9 49 g?rga_ Mzd N i P
450 657 90 8 9 52 . ooms X -m : :
omina Myd  N-m 1.8 1.8
500 707 8 9 10 55
Mzd  N-m 1.6 1.6
550 757 70 10 11 58
600 807 60 11 12 6.
Condiciones de Fy . Fz . Mx . My . Mz
carga admisible** Fyd Fzd Mxd Myd Mzd

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.
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3. Mesas lineales

KE Series

Numero de modelo para KE90

KE090 10 C
Modelo Paso Grad_o_c,ie
precision
5mm C : Normal
10 mm P : Precision

600 A FO
Carrera Tipo Brida del
efectiva deslizante motor

A : Estandar  FO: Estandar

L |
e = — L |
L 1
15
F = _an__
et t1e i 1%
wanE =l LA .

B m w0 e
.;=i

Carre:ra Peso
efectiva L A M N (kg)
(mm)

50 286 90 1 2 6.7
100 336 80 2 3 7
150 386 70 3 4 7.3
200 436 60 4 B 7.6
250 486 50 5 6 7.9
300 536 40 6 7 8.2
350 586 90 6 7 8.5
400 636 80 7 8 8.8
450 686 70 8 9 9.1
500 736 60 9 10 9.4
550 786 50 10 11 9.7
600 83 40 11 12 10

Salida del motor AC
RPM Nominal
Paso

Velocidad max. lineal
Empuje nominal
Repetibilidad
Carrera efectiva

Carga maxima (H)

Carga

dindamica

nominal*

Condiciones de F  Fz
carga admisible** Fyd ~ Fzd

S1

Final de
carrera

S1: OMRON SX671
S2 : OMRON SX674
S3: SUNX GX-F12A
S4 : SUNX GX-F12A-P
Vacio : Sin final de
carrera

- _itu

W
RPM

mm

mm/seg

N

mm

mm

kg

Fyd N

Fzd N
Mxd  N-m
F¢  Myd N-m
Mzd N-m

Mx My Mz

+ + + <1
Mxd Myd Mzd

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

M

Motor

M :

Suministrado con
motor

Vacio :
Suministrado sin
motor

100
3000 3000
5 10
250 500
280 140
+0.02
50~600
25 23
6 6
250 230
13 12
7.1 7
7.1 6.9

HIWIN.

G

AES

www.gaessa.com

3. Mesas lineales

KU Series
Caracteristicas

» Reduccion de peso y costes.

» Excelente performance en ambientes con polvo.

» Alta precision, alta eficiencia, alto nivel de exactitud.

» Facil sistema de instalacion y mantenimiento (Uso tuerca cuadrada).
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3. Mesas lineales
KU Series
Fijacion de KU (Tuerca cuadrada)
D
<
i
7N g
|7
RJ Modelo C D D1 H
KU60 7 9.9 M4X0.7 6.8 3.2
H KU80 8 11.3 M5X0.8 7.8 4
B
Modelo S1 Tuerca
KU60 93 M5
KU80 71 M4
51
Placa fija
KU060 KU080
- 75 5020.1 2 fAExB0P 045 25 50:40.1 2-99.5x120F,85.5 THRU
al__ I . o S -
...... R S e N
]
-
R 18
t t 2 T
e i ! -‘IT' (e i1 it ] =
- | U2 il b [ i
100 13 - llLa
100 a3

14.75 40,1
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3. Mesas lineales
KU Series

Numero de modelo para KU60

KU060 10 P 600 A FO S1 M
Modelo Paso Grad_o_c,Ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor
precision efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M.
S2 : OMRON SX674 Suministrado con
5mm C : Normal , S3: SUNX GX-F12A motor
10 mm P : Precisién A:Estandar  FO:100W o/ guNX GX-F12A-P  Vacio :
Vacio : Sin final de Suministrado sin
carrera motor
5= M) TR 0P
10 Ll Efeciive Stroke 134 7 §
: 1)
s i
]
]
- Sell SRS 0P
= b 72
— ——— | ]
L1
L2
[ &5
3 [ I 28
== E@L =
Dt & Dt
Carrera Salida del motor AC W 100
fectiva L1 L2 Py : : .
e[mm] (kg) Accionamiento Husillo C7 (Normal)
P 5 10
0 297 31 1 R:;’ Nominal :PT/I 3000 3000
100 347 381 15 omina
150 397 | 431 5 \éeloci.dad me'?x. tineal* mmN/seg zzg ?[jg
200 447 481 25 RmpUJ.z.r;:m(;na -
t +0.
250 497 531 3 EREMBIES mm
300 547 581 35 garrera ?f?ctiv?H] rrllm — 50~60(;2
350 597 631 4 RIENRAIE - . Ng - -
400 647 681 45 . Fyd — T T
450 697 731 5 ‘
500 747 781 55 Carga dinamica nominal** N mx: :-m 277 373
550 797 831 6 " v R -
Fx Mzd N-m 2 2
600 847 881 6.5
- fy Fz M My Mz
Condiciones de Fyd " Fzd T Mxd T Myd T Mad

icihla***
carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 500mm. La velocidad maxima
deberia ser reducida un 15% por cada 50mm de carrera incrementada.

** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.
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3. Mesas lineales

KU Series

Numero de modelo para KU80

KU080 10 P 1100 A FO S1 M
Modelo Paso Grad_o_c,ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor
precision efectiva deslizante motor carrera
S1: 0MRON SX671 M :
S S2 : OMRON SX674 Suministrado con
10 mm C : Normal A - Estandar FO : 200W S3: SUNX GX-F12A motor
20 P : Precision ' F:Sinbrida S4:SUNXGX-F12A-P  Vacio :
mm Vacio : Sin final de Suministrado sin
carrera motor
12 14 ‘M#k%l 131 ]‘1” ]

———-3

IED
ges

(120

.
1 ¥
< 7 ey (]
Carrera Y P {

sieare | 1 | e [P R =

(mm) (kg) Dt Beint
100 384 420 7.04 s e
150 434 470 7.48
200 484 520 799 Salida del motor AC W 200
250 534 570 8.36 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
300 584 620 8.8 FEED mm 5 10 20
350 634 670 924 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
400 684 720  9.68 Velocidad max. lineal* r;‘g/ 250 500 1000
450 734 770  10.12 Y N o | 140
500 784 820 10.56 Repetibilidad - 10,02
>30 834 870 1.0 Carrera efectiva mm 100~1100
600 884 920 11.44 Carga maxima (H) @ o y 2
650 934 970  11.88 ™ Fyd N = 50 50

700 984 1020 12.32
750 1034 1070 12.76 Carga dindmica nominal**

Fzd N 950 640 320
Mxd N-m 6 7 8

800 1084 1120 13.2 !-:xg_, Fy Myd N-m 20 30 41

850 1134 1170 13.64 Ex Mzd N-m 0.5 1 1
Fy Fz Mx My Mz

900 1184 1220 1408 oo R R

950 1234 1270 14.52 carga admisible*** Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

1000 1284 1320 14.96

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 550mm. La velocidad maxima
1050 1334 1370 15.4 deberia ser reducida un 15% por cada 50mm de carrera incrementada.

** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1100 1384 1420 15.84 ***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.
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3. Mesas lineales

KS Series

Caracteristicas

Las mesas lineales KS utilizan un husillo de bolas y guias para lograr un mejor rendimiento en la precision, rigidez,

rapida instalacion, y espacio.

» Precio razonable.

» Uso en ambientes limpios.

» Tapa de acero inoxidable.

» Con motor Servo AC instalado.
» Alta repetitibilidad + 0.02mm.

» Excelente performance en ambientes con polvo.

» Soporta diferentes carreras.
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3. Mesas lineales

KS Series

Numero de modelo para KS90

KS090

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

50
100
150
200
250
300
350
400
450
500
550
600

10
Paso
5mm
10 mm
L A
346 150
396 50
446 100
496 150
546 50
596 100
646 150
696 50
746 100
796 150
846 50
896 100

<

A A WO WO WO NN DN —= = = O

P

Grado de
precision

C : Normal
P : Precision

0600 A FO
Carrera Tipo Brida del
efectiva deslizante motor

A :Estandar  FO: Estandar

S1

Final de
carrera

S1: OMRON SX671
S2 : OMRON SX674
S3: SUNX GX-F12A
S4 : SUNX GX-F12A-P
Vacio : Sin final de
carrera

A

M

Motor

M :

Suministrado con
motor

Vacio :
Suministrado sin
motor

k] EE|
8 e Couplar ‘_ {
'I _“ﬁ_‘.ah -_'....r.._
ETEL
PR
3
= w]T = = =T+ =1
J - - - - L] L
= - = ® ® b Fi |
 — . : i &y
————— 1_,_,_,__ ~——— E
E [T A Ly 18 ] 1 Detsd E
Salida del motor AC w 100
N Peso .
(kg) Accionamiento Husillo C7 (Normal)
4 338 Paso mm 9 10
41378 RPM Nominal RPM 3000 3000
, 4'18 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500
; 4:58 Empuj: [lc;m;nal N 280 _ 140
tibili 40,
8 | 498 epetibilida mm *
8 5.38 Carrera efectiva mm 50~600
s (e Carga méaxima (H) . - k,\? 2: ;g
10 6.18 Mz :
10 658 o Fzd N 240 160
; Carg.a dinamica Mxd N-m 5 48
10 7.19 nominal** My ¥ Fy
M N-
12 7.38 M vd m 3 3
Fx Mzd N-m 2.2 2.2
12 7.78
. Fy . Fz . Mx . My . Mz
Condiciones de Fyd  Fzd  Mxd | Myd | Mzd

carga admisible***

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.
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KS Series

KS100

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

200
300
400
500
600
700
800

10 mm
20 mm

L

600
700
800
900
1000
1100
1200

20

Paso

3. Mesas lineales

Numero de modelo para KS100-FI

1100 A Fi S2 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
L : . Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
M :
C . Norrmal 52 : OMRON SX674 fn“OTc:;"s”a“ con
) o A : Estandar FI : Interno  Vacio : Sin final de .
P : Precision Vacio :
carrera L .
Suministrado sin
motor
——
—
T = o] * - - ! =
' - el |
s | [ 12, s |
i i v _w] > - ] __l
eaarrane’ [ BIESE
LAaHTECr o] ™ 1
eI LT DhE z 24
PA ot Erapiae
S e ey e [
Sefunfbartaf AR000 283 _
W | feendcael |
- = — | = |
- . . 1 #=—=—4
TRl | i _-J . N‘:""
Salida del motor AC W 100
Peso
(kg) Accionamiento Husillo C7 (Normal)
9.1 Paso mm 5 10 20
9.8 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
16 5 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
11-2 Empuje nominal N 280 140 70
11'9 Repetibilidad mm +0.02
12-6 Carrera efectiva mm 100~1050
13'3 Carga maxima (H) kg 9.6 6.2 3.1
' Fyd N 20 20 20
o Fzd N 96 62 31
Carga dinamica Mxd  N-m 1 1.1 1.2
nominal
Myd N-m 1 1 1.1
Mzd N-m 0.9 0.9 1

Condiciones de

carga admisible***

Fy Fz Mx My Mz
—_—t— — + —— —

Fyd Fzd Mxd

Myd
Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

Mzd

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad maxima
deberia ser reducida un 15% por cada100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

KS Series
Numero de modelo para KS100-FL

3. Mesas lineales

KS Series
Numero de modelo para KS100-FR

95

KS100 20 P A FL S2 M KS100 20 P 800 A FR S2 M
Modelo Paso Grad_o_c’ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor Modelo Paso Grad_o_c,ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera precisién efectiva deslizante motor carrera
M: M:
S2 - OMRON SX674 Suministrado con S2 - OMRON SX674 Suministrado con
10 mm C : Normal . . , L motor 10 mm C : Normal . , L motor
. A: Estandar  FL:lzquierda Vacio : Sin final de : Y A:Estandar FR:Derecha Vacio: Sin final de 2
20 mm P : Precision Vacio : 20 mm P : Precision Vacio :
carrera L . carrera L .
Suministrado sin Suministrado sin
motor motor
™ :::?; Ta.arp_\ _ 4 MR A-bad TROR0R
[_‘_]- Loyt Byt Y, 2 o BEBGD \ SRR
s 1 n & e 2 - il ‘-| - L] - - p-c:l - -:‘l‘ .-.-"\.ﬁ- #’XE\: [
f T ) e — S
Il Wi a g =E
& o 1] T 0 v
SRR R ‘“,_.,_.W?'....—: T IH_'I ' B i S & -
Loz R | wews & E— =
o Ereimp bregap iF: |
L P s 1 1 J L ] _— T
I — C———— L i [CeTRTE [s—=Te—s ) lE’r .
FETE Do OO w . T 4 & ]
) ) R e |- - s - '} & |
R al LA .. . =
PG T l.-':lnl'\ g —-—' I - - " T __] E
g1, . . y f—=—= 1 | gl P!
e VT . - ! -
s 3 int e
= L |EEE
P " " L Balk T
Carrera Salida del motor AC W 100 Carrera Salida del motor AC W 100
fecti L N Peso fecti L N Peso
e[‘::n']\]'a (kg) Accionamiento Husillo C7 (Normal) e[(r::n:\]/a (kg) Accionamiento Husillo C7 (Normal)
P 5 10 20 P 5 10 20
200 004 2 &0 R;Sh:l) Nominal FrQnPT/I 3000 3000 3000 200 004 2 60 RIa:NtIJ Nominal :PT/I 3000 3000 3000
300 604 3 69 omina 300 604 3 69 omina
400 704 3 78 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000 400 704 3 78 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
500 804 4 8.7 Empuje nominal N 280 140 70 500 804 4 8.7 Empuje nominal N 280 140 70
400 904 5 94 Repetibilidad mm +0.02 400 904 5 94 Repetibilidad mm +0.02
700 1004 5 105 garrera ?f?ctiv?H] rrllm — 100;12050 — 700 1004 5 105 garrera elf?ctiv?H] rrllm — 100;12050 —
800 1104 6 114 arga maxima : ' ' ' 800 1104 6 114 arga maxima ] ' ' '
& N 20 20 20 ke Fyd N 20 20 20
o N 96 62 31 o Mz Fzd N 96 62 31
Carga dinamica N-m 1 1.1 1.2 Carga dinamica Mxd  N-m 1 1.1 1.2
nominal nominal
My S E N-m 1 1 1.1 Mx My S Myd N-m 1 1 1.1
Fx N-m 0.9 0.9 1 Fx Mzd N-m 0.9 0.9 1
- o/ s S R |- B - s/ S S A -
Condiciones de Fyd '~ Fzd = Mxd ~ Myd = Mzd Condiciones de Fyd = Fzd  Mxd  Myd  Mzd

carga admisible***

* Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad maxima deberia

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

www.gaessa.com

carga admisible***

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad maxima
deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
KS Series
Numero de modelo para KS100B-FL
KS100 84 C 3000 A FL S2 M
Correa  Perimetro Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo - - . Motor
dentada de lapolea precision efectiva deslizante motor carrera
M :
S2:OMRON X674 —ormimietrado
C : Normal A: Estandar FL :lzquierda Vacio : Sin final de Vacio:
carrera .
Suministrado
sin motor
A e | w, —pEE
T "= T B ] & .
chc e I ol bt o)
i MR
B [s | == 3 - oo Vem A
R ia i !;= !‘
g b Lbraks daitnin L T4l __“_E
[T ST "] P _
o il
IEE— * * * £ +gﬁ
L.q.._._._._._.:._._._._._._‘-._._._.T. .;-“rr
L (1] H|
M150 L 55 M

Carrera P Salida del motor AC W 100
fectiva L N €so . .

e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
mose o2 e Cemess
400 758 4 7.6 EEe
400 958 5 9.1 \éeloci.dad mé?x. tineal mmN/seg 1220
800 1158 6 10.6 Rmp”’: r:m;"a v

tibili 0.
1000 1358 8  12.1 SRS AR mm *
1200 1558 9 13.6 garrera ?féctiv?H] rrllm 200;?;000
1400 1758 10  15.1 RECRAI J '
Fr Fyd N 20
1600 1958 12 16.6
Fzd N 75
1800 2158 13 18.1 Carga dinamica
A Mxd N-m 1
2000 2358 14 19.6 nominal v N i
2200 2558 16 21.1 e B - '
Fa Mzd N-m 0.5
2400 2758 17  22.6
. Fy . Fz . Mx . My . Mz
2600 2958 18  24.1 Condlcwne's.de . Fyd Fzd  Mxd  Myd Mz
2800 3158 20 25.6 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
3000 3358 21 271

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

contactar con GAES.

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
KS Series
Numero de modelo para KS100B-FR
KS100 84 3000 A FR S2 M
Correa  Perimetro  Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo .. i . Motor
dentada de la polea  precision efectiva deslizante motor carrera
M :
S2:OMRON SX674  oorminietrado
C : Normal A: Estdndar FR:Derecha Vacio : Sin final de Vacio -
carrera L.
Suministrado
sin motor
illl-'::uw !!-%- '!! g% E.:‘":.‘I'tn
E{ =L - 'EWEZLA?‘
o i e e
:. [ g | e T
"':_" f' ' [ -I o =41
[ - ﬂ:, It 1=
Haltg | : ! i atad

Carrera P Salida del motor AC W 100
fectiva L N €so . L.

e[mm] (kg) Accionamienti Correa dentada
mo oo e e
400 758 4 7.6 ERaIEeL
400 958 5 9.1 \éeloci.dad mé.x. llineal mm,\/lseg 1220
800 1158 6 106 Rmp”‘: ['Zm;"a y

tibili +0.
1000 1358 8 121 e mm
1200 1558 9 13.6 Earrera ?fe'ctiv?H] nl':m 200;1;000
1400 1758 10  15.1 RlECEENE - '
Fyd N 20
1600 1958 12 16.6
Fzd N 75
1800 2158 13 18.1 Carga dinamica
- Mxd N-m 1
2000 2358 14 19.6 nominal
Myd N-m 0.9
2200 2558 16  21.1
Mzd N-m 0.5
2400 2758 17  22.6
.. Fy Fz Mx My Mz
2600 2958 18  24.1 Condlcmne.s'de » TR vl
2800 3158 20 25.6 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
3000 3358 21 27.1

* La condicidon de carga se basa en 10.000km de recorrido.

**S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con GAES.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
KS Series
Numero de modelo para KS120
KS120 20 1050 A Fl S1 M
Modelo Paso Grad_o_c’ie Carrgra T!po Brida del Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: OMRON SX671 M :
R S2 : OMRON SX674 Suministrado con
10 mm C : Normal A Estandar  Fl: Interno S3: SUNX GX-F12A motor
20 P : Precision ’ ' S4 : SUNX GX-F12A-P  Vacio :
mm Vacio : Sin final de Suministrado sin
carrera motor
158 L) nry 3
=l b o P
h- B i) = —
H‘-—-.IL'._.__-.Ir | =+ %
& u'nw-r.'w_.;; \\‘-,; BaH Tesm ﬁgé
Bt gy Bx
I i | - _
| \ . \ \ . ,
chl-'nlhlﬂ'-' éﬁ
_— y . v . 7
B o= = - - - - = Detsd F
] 4 - " * ¥
54 | & [ [Tl Fen s . = '["-a
Carrera Peso
efectiva L A M N (k)
(mm]) g
100 589 100 2 8 6.32 Salida del motor AC W 100
150 639 150 2 8 6.94 Accionamiento Husillo C7 (Normal)
200 689 200 2 8 7.57 Paso mm 5 10 20
250 739 50 3 10 8.2 RPM Nominal RPM 3000 3000 3000
300 789 100 3 10 8.3 Velocidad max. lineal* mm/seg 250 500 1000
350 839 150 3 10  9.46 Empuje nominal N 280 140 70
400 889 200 3 10 10.09 Repetibilidad mm +0.02
450 939 50 4 12 10.72  Carrera efectiva mm 100~1050
500 989 100 4 12 11.35 Carga maxima (H) kg 47 32 16
550 1039 150 4 12 11.98 Fyd N 50 50 50
600 1089 200 4 12 12.61 Fzd N 470 320 160
Carga dindmica
650 1139 50 5 14 13.24 e Mxd N-m 31 & 35
700 1189 100 5 14 13.87 Myd  N-m 23 25 27
750 1239 150 5 14 145 2 IS WU C I
. Fy Fz Mx My Mz
800 1289 200 5 14 15.13 Condlcmne.s.de » =70 el W ¢ T o
850 1339 50 6 16 15.76 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
700 1389 100 6 16 16.39 * Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
950 1439 150 b 16  17.02 maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.
** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
1000 1489 200 6 16 17.65  ***S4lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
1050 1539 50 7 18 1828 ONF%
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3. Mesas lineales

KS Series
Nimero de modelo para KS140-FI

KS140 20 P 1100 A FI
Modelo Paso Sreeode | Cavviss Tipo Brida del
precision efectiva deslizante motor
10 mm C : Normal ]
20 mm P : Pradisién A: Estandar  Fl:Interno
18 . -
|

1il

T Ty Ap— - L. .
P

S2

Final de
carrera

S2 : OMRON SX674
Vacio : Sin final de
carrera

13
Frida 1 e s 1P 1 SO0 13K
Y l_w“l'ml 18
— < : o . . - -
-
M e :#
1RE A "
- - + t. a \'1. 1]
[ [ s
H2 , - - =

M
Motor

M :

Suministrado con
motor

Vacio :
Suministrado sin
motor

B €
w 200
Husillo C7 (Normal)
mm 10 20
RPM 3000 3000
mm/seg 500 1000
N 280 140
mm +0.02
mm 100~1050
kg 82 40
Fyd N 50 50
Fzd N 820 400
Mxd N-m 60 66
Myd N-m 80 86
Mzd N-m 20 26

Carrera Salida del motor AC
. Peso
efectiva L N (kg) Accionamiento
(mm)
Paso
200 700 3 13.5 RPM Nominal
300 800 3 147 Velocidad méx. lineal*
400 900 4 15.9 . .
Empuje nominal
500 1000 4 171 Repetibilidad
600 1100 5 18.3 .
Carrera efectiva
700 1200 5 19.5 , .
Carga maxima (H)
800 1300 b 20.7
900 1400 b 21.9
1000 1500 7 23.2 Carga dindmica
1100 1600 7 244 ORER
Fy Fz
Condiciones de E

carga admisible***

Mxd Myd Mzd

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con

GAES.
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3. Mesas lineales

KS Series
Numero de modelo para KS140-FL

KS140 20 P 1100 A FL S2 M
Modelo Paso Grad_o_c’ie Carre_ra T!po Brida del Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
M :
S2 - OMRON SX674 Suministrado con
10 mm C : Normal , . , L motor
.y A: Estandar  FL :lzquierda Vacio : Sin final de :
20 mm P : Precisién Vacio :
carrera L .
Suministrado sin
motor
Carrera P Salida del motor AC W 200
fectiva L N €so " " .
e[mm] (kg) Accionamiento Husillo C7 (Normal)
P 1 2
200 S N R:Sr:N inal FTPTA 3020 3030
L s e T Vel .dor:m? lineal* i 500 1000
400 714 5 145 Ee OCI. a m&?x. l|nea mmNseg = =
500 814 3 160 Rmp”’: [";m;"a -
tibili 0.
600 914 3 175 cepe ! 'fa mm 10; 050
ti ~
700 1014 4 19.0 ca"era elec 'V?H] ";m 0 w0
800 1114 4 205 SR . ,j’ - -
900 1214 5  22.0 Fyd N 20 w00
7
1000 1314 5) 23.5 Carga dinamica Vet N m m
1100 1414 6 25.0 nominal**
Fy Myd N-m 80 86
Mzd N-m 20 26
Fy Fz Mx My Mz
Condiciones de Fyd T Fzd T Mxd  Myd | Mzd

icihla***
caigs admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.
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3. Mesas lineales

KS Series
Numero de modelo para KS140-FR

www.gaessa.com

KS140 20 P 1100 A FR S2 M
Modelo Paso Grad_o_crle Carre_ra T!po Brida del Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
M :
S2 - OMRON SX674 Suministrado con
10 mm C : Normal , , L motor
L, A : Estandar FR : Derecha Vacio: Sin final de ,

20 mm P : Precisién carrera Vacio :
Suministrado sin
motor

r 'G':T:.ﬂ"‘. ;
t.. et T E——
S |
Carrera Peso Salida del motor AC W 200
e:ecti\]/a L N (kg) Accionamiento Husillo C7 (Normal]
mm Paso mm 10 20
gl L ! S RPM Nominal RPM 3000 3000
300 614 2 130 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
400 714 2 145 Empuje nominal N 280 140
500 814 3 160 Repetibilidad mm +0.02
el AL J 2 Carrera efectiva mm 100~1050
700 MU I T Carga maxima (H) kg 82 40
800 1114 4 20.5 Fyd N 50 50
900 1214 5 22.0 o Fd N 820 400
1000 1314 5 23.5 gﬁ:gia:‘:ll:\fmlca Mxd N-m 60 66
1100 1414 6 25.0 Myd N-m 80 86
Mzd N-m 20 26
.. Fy . Fz . Mx . My . Mz :
Condiciones de Fyd  Fzd | Mxd | Myd | Mzd

icihla***
caiya admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales
KS Series
Numero de modelo para KS140B-FL
KS140 120 (o 3000 A FL S2 M
Correa  Perimetro Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo L - . Motor
dentada de lapolea precision efectiva deslizante motor carrera
M :
S2:OMRON X674 oormimietrado
C : Normal A: Estandar FL :lzquierda Vacio : Sin final de Vacio -
carrera L
Suministrado
sin motor
. TalH l:bliaFa 13 0F
x T T T
i
# |
" : : i)
Ml I
Carrera P Salida del motor AC W 200
fectiva L N €so . .
e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
Perimet L L 12
400 839 3 126 el
400 1039 4 14.8 \éeloci.dad mé?x. tineal mmN/seg 1230
800 1239 5 17.0 Rmp”’: :’:m;"a o
tibili 0.
1000 1439 6 19.2 Cepe' "fa mm 20; 000
ti bl
1200 1639 7 214 Carrera‘f‘?c 'V?H] rEm -
1400 1839 8 234 arga maxima . h? .
1600 2039 9 258 Y
Fzd N 150
1800 2239 10 28.0 Carga dinamica
A Mxd N-m 70
2000 2439 11 30.2 nominal
Myd N-m 86
2200 2639 12  32.4
Mzd N-m 26
2400 2839 13  34.6
. Fy+Fz+Mx+My+Mz
2600 3039 14 36.8 Condlcmne's.de . Fyd Fzd  Mxd  Myd Mz
2800 3239 15 39.0 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
3000 3439 16 41.2

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

contactar con GAES.
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3. Mesas lineales

KS Series

Numero de modelo para KS140B-FR

KS140 B 120

Modelo Correa

Perimetro
dentada de la polea

B2 A eonasilar

Carrgra Peso

efectiva L N (kg)
(mm)
200 639 2 10.4
400 839 3 12.6
600 1039 4 14.8
800 1239 5 17.0
1000 1439 6 19.2
1200 1639 7 21.4
1400 1839 8 23.6
1600 2039 9 25.8
1800 2239 10 28.0
2000 2439 11 30.2
2200 2639 12 324
2400 2839 13  34.6
2600 3039 14 368
2800 3239 15 39.0
3000 3439 16 412

e~
carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicidon de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

3000 A FR S2 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
L . . Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
M:
S2:OMRON SX674  oorminietrado
C : Normal A: Estdndar FR:Derecha Vacio : Sin final de Vacio -
carrera L
Suministrado
sin motor
f t ¢ § e fl E
2] - - 1 :ul |
}
Salida del motor AC W 200
Accionamiento Correa dentada
Perimetro de la polea mm 120
RPM de la polea RPM 900
Velocidad max. lineal mm/seg 1800
Empuje nominal N 67
Repetibilidad mm +0.1
Carrera efectiva mm 200~3000
Carga maxima (H) kg 15
F Fyd N 50
o Fzd N 150
Carg_a dTamlca Mxd N-m 70
nominal
Myd N-m 86
Mzd N-m 26
Fy Fz Mx My Mz
Condiciones de Fyd  Fzd  Mxd © Myd & Mzd

contactar con GAES.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

KS Series
Numero de modelo para KS180-FI
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3. Mesas lineales
KS Series
Numero de modelo para KS150
KS150 10 P 1250 A FI S1 M
Modelo Paso Grad_o_c’ie Carre_ra T!po Brida del Final de Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
S1: 0MRON SXé671 M :
S2 : OMRON SX674 Suministrado con
10 mm C : Normal A - Estanda FL : Int S3: SUNX GX-F12A motor
20mm P Precision sEstandar FMEMNO 54 . SUNX GX-F12A-P Vacio :

Carrera
efectiva
(mm)

150
200
250
300
350
400
450
500
550
600
650
700
750
800
850
900
950
1000
1050
1100
1150
1200
1250

L

669
719
769
819
869
919
969
1019
1069
1119
1169
1219
1269
1319
1369
1419
1469
1519
1569
1619
1669
1719
1769

200
50
100
150
200
50
100
150
200
50
100
150
200
50
100
150
200
50
100
150
200
50
100

<

o 00 N N N 39 oo o0 o000 0o oo~ M B BN OO LW wooN

10
10
10
10
12
12
12
12
14
14
14
14
16
16
16
16
18
18
18
18
20
20

Peso
(kg)

13.96
14.84
15.72
16.6
17.48
18.36
19.24
20.12
21
21.88
22.76
23.64
24.52
25.4
26.28
27.16
28.04
28.92
29.8
30.68
31.56
32.44
33.32

Vacio : Sin final de
carrera

) 174 5

(- = 0 * O

g n]
- * * L] L ]

ched o] i [ —

Salida del motor AC
Accionamiento

Paso

RPM Nominal
Velocidad max. lineal*
Empuje nominal
Repetibilidad

Carrera efectiva

Carga maxima (H)

Carga dindmica
nominal**

Condiciones de
carga admisible***

Suministrado sin
motor

L MBI P O0R B d.MAd TPEDP
=) =

[ T

J‘I-Hh'_;‘}l‘lﬁ:l" =
v l% !
A

Detud F

W 200
Husillo C7 (Normal)
mm 10 20
RPM 3000 3000
mm/seg 500 1000
N 280 140
mm +0.02
mm 100~1250
kg 87 45
N 50 50
N 870 450
N-m 60 66
N-m 80 86
N-m 20 26

Fy Fz Mx My Mz
—_—t—+ —— + —+ —— €
Fyd Fzd Mxd Myd Mzd

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracion cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** | a condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con

GAES.

www.gaessa.com

KS180 20 P 1200 A Fl S2
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo Paso o : .
precisién efectiva deslizante motor carrera
S2 : OMRON SX674
10 mm C : Normal . , L
ey A : Estandar  Fl:Interno Vacio : Sin final de
20 mm P : Precision

Carrera
efectiva
(mm)

200
300
400
500
600
700
800
900
1000
1100
1200

L N

710

810

910

1010
1110
1210
1310
1410
1510
1610
1710

W N 39 o0 o0 o o &~ BN W W

Peso
(kg)

16.5
18.1

19.7
21.3
22.9
24.4

26

27.6
29.2
30.8
32.3

carrera

+. - an 4
]| |2
C s = =T ] . s Tl lP.'b.'r!:
T | _ == sEN '
o -r = [
- L] PRI J )
LDSHTACE: '.| TR T Tt
Elgsi~e Sirgng
BT et i
—_—T e

M

Motor

M :

Suministrado con
motor

Vacio :
Suministrado sin
motor

+ + + * f . ﬂ.ﬂ
I
g
r: r: 5 3 _.]]
B FFadli] _"-;_ 3"- - — -
Daad [
Salida del motor AC W 400
Accionamiento Husillo C7 (Normal)
Paso mm 10 20
RPM Nominal RPM 3000 3000
Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
Empuje nominal N 560 280
Repetibilidad mm +0.02
Carrera efectiva mm 150~1250
Carga maxima (H) kg 95 46
N 50 50
o N 950 460
Carg_a dlsfmlca N-m 70 80
nominal
N-m 80 90
N-m 22 23
. Fy . Fz . Mx . My . Mz <1
Condiciones de Fyd  Fzd | Mxd | Myd | Mzd

carga admisible***

Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con

GAES.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

KS Series

Numero de modelo para KS180-FL

KS180

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

200
300
400
500
600
700
800
900
1000
1100
1200

20

Paso

10 mm

20 mm

L N
532 1
632 2
732 2
832 3
932 3
1032 4
1132 4
1232 5
1332 5
1432 6
1532 6

P 1200 A FL S2 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
o . . Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
M:
c  Normal S2:OMRONSX674  >urministrado con
P . Precision A:Estandar  FL:lzquierda Vacio : Sin final de Vacio -
carrera Suministrar sin
motor
[I. i s |
1]
I
e
== ¥ *
4|'- *
Salida del motor AC W 400
Peso
(kg) Accionador Husillo C7 (Normal)
Paso mm 10 20
13 RPM Nominal RPM 3000 3000
123 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
133 Empuje nominal N 560 280
143 Repetibilidad mm +0.02
193 Carrera efectiva mm 150~1250
163 Carga maxima (H) kg 95 46
173 Fyd N 50 50
183 Fzd N 950 460
19.3 Carga z
- dindmica Mxd N-m 70 80
203 nominal** Myd  N-m 80 90
213 Mzd N-m 22 23
. Fy . Fz . Mx . My . Mz <1
Condiciones de Fyd = Fzd  Mxd  Myd  Mzd |

icible***
carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.

HIWIN.

Hisbemak
Machrcon

aAE

www.gaessa.com

3. Mesas lineales

KS Series

Numero de modelo para KS180-FR

KS180

Modelo

Carrera
efectiva
(mm)

200
300
400
500
600
700
800
900
1000
1100
1200

20

Paso

10 mm

20 mm

L N
532 1
632 2
732 2
832 3
932 3
1032 4
1132 4
1282 | B
1332 5
1432 6
1532 6

P 1200 A FR S2 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
o ; . Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
M:
C : Norrmal S2:OMRONSX¢74  >urmimistrado con
P . Precision A:Estdndar  Fl:Derecha Vacio:Sin final de Vacio -
carrera Suministrado sin
motor
& ‘lﬁlﬁl:n.m: §:$
= &‘fl : E I .
. | i M
1= b i 'J.’-!: i
= ?&_ L
> . . . . 1 & 5,:;}
Sl 1) ] :!hu:l:_‘
» . [
- P-ll I
e ='t:l---llt
Salida del motor AC W 400
Peso
(kg) Accionador Husillo C7 (Normal)
Paso mm 10 20
13 RPM Nominal RPM 3000 3000
123 Velocidad max. lineal* mm/seg 500 1000
133 Empuje nominal N 560 280
143 Repetibilidad mm +0.02
153 Carrera efectiva mm 150~1250
163 Carga maxima (H) kg 95 46
173 Fyd N 50 50
182 Car Fd N 950 460
19.3 =
dinamica Mxd N-m 70 80
203 nominal** Myd  N-m 80 90
213 Mzd N-m 22 23
. Fy . Fz . Mx . My . Mz <
Condiciones de Fyd  Fzd | Mxd | Myd | Mzd

icihla***
caiya admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* Puede ocurrir vibracién cuando la carrera efectiva es mas larga que 700mm. La velocidad
maxima deberia ser reducida un 15% por cada 100mm de carrera incrementada.

** La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.

***S6lo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales, contactar con
GAES.

Www.gaessa.com

107



Hignaman

HIWIN.

Hisbemak
Machrcon

aES

@ WoEn
UAES HIWIN.
108
3. Mesas lineales
KS Series
Numero de modelo para KS180B-FL
KS180 120 c 3000 A FL S2 M
Correa  Perimetro Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
Modelo L : . Motor
dentada de lapolea precision efectiva deslizante motor carrera
M :
S2:OMRON X674 oormimietrado
C : Normal A: Estandar FL :lzquierda Vacio : Sin final de Vacio -
carrera L
Suministrado
sin motor
U der coapier I- zﬁ
- E [ 15 _= a#F] _I E e o 1‘?&
J . :
q.
:.'='—|-
et e e e et Tt e T
e
Carrera Salida del motor AC w 400
fectiva L N e : .
e[mm] (kg) Accionamiento Correa dentada
Perimet L L 12
400 839 3 170 ¢ apotea
400 1039 4 19.8 \éeloci.dad mé?x. tineal mmN/seg 1183030
800 1239 5  22.6 Rmp”’: :’:m;"a Y
tibili 40,
1000 1439 6 254 Cepe ! 'fa mm 20; 000
ti N
1200 1639 7 282 Ca"era elee 'V?H] rEm “
1400 1839 8 310 P = g
Fyd N 50
1600 2039 9 33.8 s
Fzd N 300
1800 2239 10 36.6 Carga dindmica
ok Mxd N-m 82
2000 2439 11 39.4 nominal pr v N o
2200 2639 12 42.2 e oy B -m
= Mzd N-m 23
2400 2839 13  45.0
. Fy Fz Mx My Mz
2600 3039 14 47.8 Condlcwne's.de I Fyd Fzd  Mxd  Myd T Mad
2800 3239 15 50.6 carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.
3000 3439 16 53.4

* La condicion de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

contactar con GAES.

3. Mesas lineales

KS Series
Numero de modelo para KS180B-FR

www.gaessa.com

KS180 B

Correa

Modelo

dentada de la polea

Carrera

efectiva L
(mm)
200 639
400 839
600 1039
800 1239
1000 1439
1200 1639
1400 1839
1600 2039
1800 2239
2000 2439
2200 2639
2400 2839
2600 3039
2800 3239
3000 3439

120

Perimetro

215 hir complar

Peso
(kg)

14.2
17.0
19.8
22.6
25.4
28.2
31.0
33.8
36.6
39.4
42.2
45.0
47.8
50.6
53.4

hoT)

Fy Fz . Mx My Mz

Condiciones de Fyd  Fzd  Mxd | Myd | Mzd

e~
carga admisible Fy, Fz, Mx, My, Mz son cargas de trabajo.

* La condicidon de carga se basa en 10.000km de recorrido.
**Solo para aplicacion horizontal. Para su empleo en condiciones especiales,

(o 3000 A FR S2 M
Grado de Carrera Tipo Brida del Final de
L . . Motor
precisién efectiva deslizante motor carrera
M :
S2:OMRON SX674  oorminietrado
C : Normal A: Estdndar FR:Derecha Vacio : Sin final de Vacio -
carrera L
Suministrado
sin motor
=
Salida del motor AC W 400
Accionamiento Correa dentada
Perimetro de la polea mm 120
RPM de la polea RPM 900
Velocidad max. lineal mm/seg 1800
Empuje nominal N 133
Repetibilidad mm +0.1
Carrera efectiva mm 200~3000
Carga maxima (H) kg 30
Fe Fyd N 50
o Fzd N 300
Carg_a dinamica Mxd N-m 82
nominal*
Mx wisg, Myd  Nem 92
Fx Mzd  N-m 23

contactar con GAES.

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

SK Series
Caracteristicas

Las silenciosas mesas SK con tecnologia SynchMotion TM ofrecen un funcionamiento mas silencioso, de suave
movimiento, baja tasa de emision de particulas, mayor vida util y una lubricacion superior.

Con la tecnologia SynchMotion, las mesas SK son mas convenientes para las industrias que necesitan una mayor
velocidad y un funcionamiento silencioso.

» Funcionamiento silencioso.

» Baja tasa de emisidn de particulas.
» Mayor vida util.

» Lubricacién superior.

» Facil instalacion y mantenimiento.

Tail housing

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

SK Series

Ndmero de modelo de la serie SK

SK 86 10

Mesa SK

Anchura nominal
60, 86

Paso de husillo
SKé60:5, 10
SK86 : 10, 20

Grado de precision
P (Precisidon), C (Normal)

E : Pedido especial de husillo

Ejemplo : SK8610PE - 940EA2E - FOCSOM

P E - 9% 0 E A 2 E - FO C SO M

M : Suministrar con
motor

Vacio : Suministrar sin
motor

Sensor

S0 : Sensor Rail Only
S1:0mron SX671

S2 : Omron SX674

S3: SUNX GX-F12A

S4 : SUNX GX-F12A-P
Vacio : Sin sensor

— C : Tapa de aluminio
B : Fuelle

Vacio : Tipo normal

Longitud del rail
SK&60 : 150, 200, 300, 400, 500, 600
SK86 : 340, 440, 540, 640, 740, 940

E: Pedido especial de rail

—— Brida de acople al motor

E : Pedido especial de patin

Numero de patines (1 0 2)

Tipo de patin
A : Normal

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

SK Series

Especificaciones

Me
g+

N° de . ,
Husillo Guia
modelo
Momento nominal estatico
Capacidad Capacidad
de carga de carga
Diametro Paso Carga Carga dindmica estatica Momento estatico admisible  Momento estatico admisible Momento estatico admisible
Nominal Dindmica Estatica (N) (N) M, (N-m) M. (N-m)
(mm) B .
(mm) (N) (N)

Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin Patin

A A Al A2 Al A2 Al A2
Precision 3744 6243

SK6005 12 5 15132 19811 168 891 168 891 413 826
Normal 3377 5626
Precision 2410 3743

SK6010 12 10 15132 19811 168 891 168 891 413 826
Normal 2107 3234
Precision 7144 12642

SK8610 15 10 26011 35793 565 2481 565 2481 1063 2126
Normal 6429 11387
Precision 4645 7655

SK8620 15 20 26011 35793 565 2481 565 2481 1063 2126
Normal 4175 6889

www.gaessa.com
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3. Mesas lineales

SK Series

Grado de precision

Par de arranque

i Repetibilidad Precision Paralelismo
Modelo Lg:%‘;ﬁd 2 (N-cm)
Precision Normal Precision Normal Precision Normal Precision Normal
150
200
+ 0.003 +0.01 0.020 - 0.010 - 15 7
300
SKé0
400
500
+ 0.003 +0.01 0.025 - 0.015 - 15 7
600
340
440
+ 0.003 +0.01 0.025 - 0.015 - 15 10
540
SK86
640
740 +0.01 0.030 - 0.020 - 17 10
+ 0.003
940 +0.01 0.040 - 0.030 - 25 10

Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales 3. Mesas lineales
SK Series SK Series Zxm-MZ.4x0 45Pxé DR,
2x2-M3x0.5Px8 DF
Limite de velocidad maxima Dimensiones sin tapa h ! y
= HEE _EE |
L .'..I i s _:[_
SK60 &8 G e Pe
T —— z;uz.m_tilé;i.l:ﬂ_m:r’ - .
i i i elocidad (mm/sec
Modelo Paso de husillo Longitud de rail Y m-1pK
(mm] (mm]) Precision Normal 7 . 7
150 550 390 9
200 550 390 11
|
300 550 390 5 1 A ] o
os e (XTI vewo
400 550 390 3 A " "E: =E T
500 550 390 i LY~ ) ! " L I | g
w | -
<Ko 600 340 340 L0700 - | " -
150 1100 790 VIEW B
200 1100 790 s Longlitlﬂd Carrera maxima (mm)] G K Masa (kg)
q tota n m
0 300 1100 790 rail L2 (mm) (mm) Patin A1 PatinA2  (mm] (mm) Patin A1 Patin A2
400 1100 790 150 220 60 - 25 100 2 2 1.5 -
500 1100 790 200 270 110 - 50 100 2 2 1.8 -
600 670 670 300 370 210 135 50 200 3 2 2.4 2.7
340 740 520 400 470 310 235 50 100 4 4 3 3.3
440 740 520 500 570 410 335 50 200 5 3 3.6 3.9
10 540 740 520 600 670 510 435 50 100 6 6 4.2 4.6
640 740 520 e
740 740 520 i Pt OP = 4-Méx1Px12 0P
: b __ e
SKS6 940 610 430 S K86 mw 2-M2.4x0.45P x4 OP | 1522 DP / ;M'M
40 = f— - —F
340 1480 1050 T = {} J| N B@/ :
440 1480 1050 i ;m't === _._%__ gl
2 540 1480 1050 N A T8 & 4le Tl Pe |
L n ..-
640 1480 1050 L%.Jﬂ..;! 65 || F 7
¥
740 1480 1050 SECTION A-A 200 HT
940 1220 870 .
A, 50
4-M5x0).8Py10 OP 28 45
CD 70 ...._15...—
B cppepep—peype  m—pp— iy — L — VIEW B
3 Y s === |
o A A b=l
f | : —y &
«0, 7P ud 100 70
4 [n-1]x100
VIEW B
L1
Lemefmd e Longitud Carrera maxima (mm) H Masa (kg)
p total L1 n m
raitL2 (mm) = o Patin A1 PatinA2  (mm] Patin A1 Patin A2
340 440 210 100 70 3 2 5.7 6.5
440 540 310 200 20 4 3 6.9 7.7
540 640 410 300 70 9 3 8.0 8.8
640 740 510 400 20 6 4 9.2 10.0
740 840 610 500 70 7 4 10.4 11.2
940 1040 810 700 70 9 5 11.6 12.4

www.gaessa.com Www.gaessa.com
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3. Mesas lineales 3. Mesas lineales
a2
SK Series 2x2-M2.4x0.45Pxb OP | — 4-M5x0.6PE DP SK Series
£ = X M‘"s. F = KN L | Sud, . .
Dimensiones con tapa ﬁ Mﬂ\ 4\”. ;;’f ,-‘1 S Carcasa del motor y brida de adaptacién al motor
—— T r—— 'l -__-_-_-_-__ el r——
= o T L T
LS 83 - - '----i —————— I |
SK60 S e e e %
I ‘lr | I | f% | -
::{ﬁ I é}_,u; b = i +I + __lrlﬁ g » HIWIN Mikrosystem Servo Motor
- ) XX A
K [ ; Seleccion de brida
SECTION AR [m-11zK S LEIC Motor G GGl Driver Peso (kg) Observaciones
- motor (kg) SK60 SK86 freno (kg)
100W FRAC101022 0.6 F2 F3 - 220V
A=MIx0 5Px8 DP
200W FRAC102022 1 - FO - 220V
— - % MD-36-S 1.25
J1] 7 % T vews 400W  FRAC104022  1.45 - FO - 220V
ﬂgl CSZ SIS . ! :_E 750W  FRAC107522  2.66 - - ; 220V
+ -—’f‘\ﬁ | ! ] =
JSJM“D.'.I'P:B upf ‘;!1 | |_"j"h:m G gl
PCO 40 5
VIEW B b Lt » Mitsubishi Servo Motor
Lonaitud de Longitud Carrera maxima (mm) G K Masa (kg) _, )
rail EZ (mm) et ol Patin A1 Patin A2 (mm) (mm) n m Patin A1 Patin A2 selleh el Motor P Seleccion de brida e Driver Peso [kg)  Observaciones
(mm) atin atin atin Gl motor (kg) SK60 SK86 freno (kg) 9
Lol = -0 . L 120 2 2 J-7 . 50W HF-KP053 0.35 F1 F2 0.75 MR-J3S-10A 0.8 220V
200 270 1o ) 50 100 2 2 21 ) 100W HF-KP13 0.56 F1 F2 0.89 MR-J3S-10A 0.8 220V
it S0 1L 158 gl 200 < 2 L7 2.0 200W HF-KP23 0.94 - FO 1.6 MR-J3S-20A 0.8 220V
At A 21 255 gl il : . = e 400W HF-KP43 1.5 - FO 2.1 MR-J3S-40A 1 220V
el 2l 210 £ib &l 2L B 2 = ‘2 750W HF-KP73 2.9 - - 4 MR-J3S-70A 1.4 220V
600 670 510 435 50 100 6 ) 4.6 5.0
SK86 » Panasonic Servo Motor
CHEQERODEL S Salida de Peso seleaein oz A Peso de
l'_m_|gg m%‘““’“ 25 OF, Za0-086 THRUE I 1xs UF Motor Driver Peso (kg)  Observaciones
| | 7 motor (kg) SK60 SK86 freno (kg)
e el b 25t ,
I--.------ Ll o ] ! 50W MSMD5AZP1 0.32 F2 F3 0.53 MADDT1105 0.8 110V
g — =t el = == |_—'—'. o -—:b—'-l'ﬁ
o —'—'—'—'ﬂE T~ |
A & e L # __5'_ aalPp H [:l 50W  MSMD5AZP1  0.32 F2 F3 0.53 MADDT1205 0.8 220V
S ] TR 100W  MSMDOT1P1 047 F2 F3 048 MADDTI1107 0.8 110V
—— 5 L) 100W  MSMDO12P1 047 F2 F3 0.68 MADDT1205 0.8 220V
= &7 200W MSMDO021P1 0.82 - F1 1.3 MADDT2110 1.1 110V
N _,EJ%L' 15 200W MSMDO022P1 0.82 - F1 1.3 MADDT1207 0.8 220V
18
(2 = Iif T — 400W MSMDO041P1 1.2 - F1 1.7 MADDT3120 1.5 110V
h | — 1 = g
% ol Sl ‘ E __:L 3| e 400W  MSMDO42P1 1.2 - F1 1.7 MADDT2210 1.1 220V
= + | + +
I 18] " o 8] bl 750W MSMDO082S1 2.3 - Fa4 3.1 MADDT3520 1.5 220V
| —a S
T 70
n-1}x100
L i3 » Yasukawa Servo Motor
e e Longitud Carrera maxima (mm) H Masa (kg) Salida de Peco CellEcaan ol [ Peso de
it L2 (mm) total L1 . - (mm) n m , , Motor Driver Peso (kg) Observaciones
rai mm (mm) Patin A1 Patin A2 mm Patin A1 Patin A2 motor (kg) SK60 SK86 freno (kg
340 440 210 100 70 3 2 6.5 7.3 50W SGMAV-A5ADA61 0.3 F1 F2 - SGDV-R70A01A 0.9 With key
440 540 310 200 20 4 3 7.8 8.6 50W SGMAV-ASADA2C 0.3 F1 F2 - SGDV-R70A01A 0.9 No key
540 640 410 300 70 5 3 9.0 9.8 50W SGMAV-A5ADA21 0.3 F1 F2 0.75 SGDV-R70A01A 0.9 Mid inertia
640 740 510 400 20 6 4 10.3 11.3 100W  SGMAV-01ADAéL 0.4 F1 F2 0.89 SGDV-R90A01A 0.9
740 840 610 500 70 7 4 11.6 12.4 200W  SGMAV-02ADA65 0.9 - FO 1.6 SGDV-T1R6A01A 0.9
940 1040 810 700 70 9 5 13.0 13.8 400W  SGMAV-04ADA66 1.2 - FO 2.1 SGDV-2R8A01A 1

www.gaessa.com Www.gaessa.com
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SK Series

Carcasa del motor y brida de adaptacion al motor

SKé60 Motor housing FO

H,

—

—

il

Mount Housing HD

=i_

-
3

E-MEx TEADR

L=M1x §Pxl

&-MLe TP 10DP

SK86

Motor adaptor Flange F1

ol ML |

1

I
I

-
>

&MLl TREIOF

875
BN

PODRLY

A
Tl

f

Motor adaptor Flange F3
[1] . LMD P IIGP
| 5,
— -
Motor adaptor Flange F&
[ 13 ; _ o &Ml TP 10DP
in . 4 —F
=3 150,
Motor adaptor Flange F5
LH]AThre,
5 8 bl

I
%
|

Mount Housing H1

.I.I_.I.I_
1|

!
T'_'
I
[
s

Motor adaptor Flange F&

| 1] it
1 (1]

3T
o i
o]
At

a

L
]

Motor adaptor Flange F5

ar

Fl]

%

- PGIIIII‘I'f

UL,j_

=2 ALl

Motor adaptor Flange F&

L
=

1

[

-l
(e}
AT06

Mount Housing HO

3
F

H

= F
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3. Mesas lineales

Empresa Departamento
Nombre Contacto
Teléfono E-Mail

Fax Direccion

1. Modelo

2. Carrera efectiva (mm)

3. Precision de posicionamiento
(mm)

4. Precisién de repeticion (mm)

5. Método de instalacién [ Horizontal [ Vertical [JBocaabajo [dlInclinado [ Instalacién lateral [ Eje XY
[ Eje xz OEjexyz [ Puerta [ otros
6. Entorno especial [J Alta temperatura °C [ Bajatemperatura oc [ Vibracién [ Aceite
[JAgua [ Espacio limpio [JQuimicos erosivos [ Humedad [ Polvo [ otros
7. Limite de espacio (mm) L x W x H e
S
- e e
- e
< . 7 /}]
R
{{V;t’fff
8. Paso de tuerca (mm) mm

9. Velocidad maxima / aceleracién

Velocidad maxima V= mm/seg

www.gaessa.com

[ Transmisor [ Otros

10. Operacion del motor "
ta= seg / N, -
th= seg /X
te= seg v /X
td= seg Lg_\ Lot | tw || ta '
11. Carga (kg) kg ( NJ
12. Direccidn de carga [J offset : X xY xZ
[ Pitching : X= mm
[ Yawing : Y= mm
[ Rolling : Z= mm
13. Vida de servicio esperada
14. Accesorios O Motor ODrive [Acoplamiento [ Final de carrera [ Decelerador  CIConector XY
[ Cadena protectora de cables [ otros
15. Otros
16. Uso O Transporte DDispensador automatico [ Cargador / Descargador [ Equipamiento de prueba
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GAES S.A. 3
Paseo Ubarburu 58 - Pol. 27 .
20014 San Sebastian
Tel.: +34 943 445 777
Fax: +34 943 445 350 =
comercial@gaessa.com
|
GAES BILBAO
Poligono Aperribai
Crtra. Bilbao - San Sebastian
48960 Galdakano
Tel.: 944 267 510
Fax: 944 267 526
bilbao@gaessa.com
GAES OVIEDO RODALSA
Félix Aramburu 8 Barrachi 10 - Pabellén 21 - Pol. Betono
33007 Oviedo 01013 Vitoria - Gasteiz
Tel.: 985 232 997 Tel.: 945 289 395
Fax: 985 272 463 Fax: 945 289 246
oviedo@gaessa.com rodalsa@infonegocio.com
GAES ZARAGOZA SOLUCIONES TECNICAS NAVARRA S.L.
Pol. Empresarium Irumuga 23 - Pol. Areta
Sisallo 13 Nave 2 31620 Huarte (Pamplona)
50720 La Cartuja (Zaragoza) Tel.: 948 361 055
Tel.: 976 523 511 Fax: 948 361 065
Fax: 976 529 320 soltecna@soltecna.com
zaragoza@gaessa.com
GAES BEASAIN ROLMEC
Pol. Ittola n°5 C Estrada Conceicao Abdboda n® 67 LjC
B Salvatore 2785-21 Sao Domingo de Rana (Cascais)
20200 Beasain Portugal
Tel.: 943 881 317 Tel.: +351 214 452 760
Fax: 943 881 300 Fax: +351 934 690 399
beasain@gaessa.com rolmec@gaessa.com
GAES POWER TRANSMISSIONS S.L. TT BENICASIM
Mogoda 66, Nave 5 - Pol. Can Salvatella Movil: 646 067 981
08210 Barbera del Vallés (Barcelona) Benicasim (Castellén)
Tel.: 931143128 ttb@gaessa.com
Fax: 937 296 262
Movil: 663 075 641
comercial@gpt.es
‘ Sistemas
Mecanicos

AES

www.gaessa.com



