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GRAESSNER

Reductores ortogonales de precision

iNnamico y preciso
Relacidon hasta 15:1




Caracteristicas

Un gran numero de aplicaciones pueden ser desarrolladas
con el nuevo diseno DynaGear. El DynaGear es un reductor
octogonal gue ha sido disefiado para aplicaciones altamente
dinamicas, dando al usuario multiples ventajas.

3:1a15:1.

m El reductor esta lubrificado de por vida, sin
mantenimiento.

m El alto rendimiento del reductor, por encima del 96%,
permite un importante ahorro de energia.

m Reductor de una etapa en angulo recto con relaciones

m Diseno compacto y rigido que le proporciona un alto

par en una caja de reducidas dimensiones y peso.

Lado Conducido

Variacion de rotacion
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Grafico de movimiento

Parametros optimizados Glea-
son Hypoid, para altos paresy (@

juego reducido.

Reducida inercia a
la entrada.

Lado Conductor

==

Grafico de movimiento

Caja de aluminio
en una sola pieza
que garantiza
maxima rigidez y
peso reducido.

Diseno de dientes de
contacto optimizados
durante el montaje
para conseguir una
carga distribuida
uniformemente.

Alta calidad de los
rodamientos para
mantener una
relacion equilibra-
da de las cargas
axiales y radiales.

1.00
[

~

Alta rigidez torsional
a la salida.

Hypoid

Relacién de 3:1 a 15:1

a Par transmisible de 25
a 1400 Nm.

1 Velocidad de entrada
8000 rpm.

2 Gleason Spiral con des-
plazamiento axial.

Sistema optimizado con varia-
ble rigidez torsional.
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BYNA/GRFAR Caracteristicas externas A
EI DynaGear engloba el
concepto . Caja de aluminio
Motor-AcopIarnmnto-Red- Configuracion de eje compacta y ligera
s o o
' entrada Facilidad de
m El disefio del DynaGear montaje sin
permite acoplarse a la ma- necesidad de
yoria de los servomotores componentes
y puede ajustarse variando externos
el acoplamiento v la brida
m Debido a la rigidez torsi-
onal del acoplamiento la
resonancia torsional queda Ssmetro m
compensada Xi'mrgzgo ma-
m Posibilidad de cambio de eje hueco
tipo y medida de motor integrado

sin necesidad de desmon-
taje del reductor

m Las dimensiones de |os
reductores son las mismas Adaptable a todo

para todas las reducciones tipo de motores
por brida'y

acoplamiento

Centraje para optimizacion
en el montaje en las caras

Posibilidad de cambio
de motor, lo que
permite gran flexibilidad

Configuracion de eje
solido con brida y
acoplamiento de

Configuracion de eje hueco entrada

con brida y acoplamiento
de entrada

Configuracion de eje
solido sin brida de
entrada
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R Aplicaciones

GRAESSNER

DynaGear es utilizado en aplicaciones altamente dinamicas,
automatizacion, robdtica, sistemas de almacenaje, etc.

Las ventajas reales del diseno de DynaGear se encuentran
en aplicaciones con las siguientes caracteristicas:
m Alta velocidad de rotacion de entrada, con medios y altos

pares.
m Bajo peso y diseno reducido de un reductor.

m Juego angular reducido.
m Facil montaje y desmontaje de los motores mediante el

acoplamiento.
m Perfecto sistema de integracién para un buen ajuste al

sistema.

86

El reducido disefo del reductor permitira integrarlo en el

sistema movil.
Parametros optimizados permiten una alta resolucion de

posicionado con un reducido peso.

J Reducido espacio
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Sistema manipulador de tres ejes
Por su reducido peso y volumen
permite integrarlo en un sistema en

movimiento, alta resolucion de
posicionamiento (juego < 2 arcmin).

Dos ejes pick and place robot
DynaGear, alta fiabilidad en

transmision por cremallera por su
elevada carga radial.
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Unidad Relacion D115 D130
Parde Tonot Nm i=3-10 70 140 280 520 860 1440 2200 2880
Emergencia Nm i=12/15 50 100 190 360 600 1020 1630 2040
Par M?X. » Toe Nm i=3-10 53 105 210 390 645 1080 1650 2160
de Aceleracion Nm i=12/15 38 75 143 270 450 765 1223 1530
. T Nm i=3-10 35 70 140 260 430 720 1100 1440
Par Nominal 2N -
Nm i=12/15 25 50 95 180 300 510 815 1020
Velocidad Maxima| rom 8000 8000 | 7000 | 6000 | 5000 | 5000 | 4500 4500
Yelocidad n, rpm. 6000 6000 | 5000 | 4000 | 3000 | 3000 | 3000 2500
Relacion i 3-4-5-6-8-10-12-15
Juego de Salida i Arcmin <5 <5 <4 <4 <4 <4 <4 <4
Estandar t
el i Arcmin <3 s |2 | 2 | 2 | < <2 )
Carga Radial Formax N 3300 4900 7200 | 10000 | 12600 | 15000 | 18000 | 22500
Carga Axial Foamax N 1650 2450 3600 | 5000 | 6300 | 7500 9000 11250
Rendimiento n % i=3-10 >96
i=12/15 >93
Rumorosidad
(n=3000 rpm) Lo, dB(A) <66 <66 <68 <68 <70 <70 <72 <72
Peso m kg 3,5 5,5 9,5 15,5 | 23,5 32,5 46,5 60
Tiempo de Vida L, H >30000
Lubrificante Viscosidad del aceite clase I1SO VG 100
Temperatura Max 100 °C
de Trabajo
Pintura Primera capa RAL 9005-Negro
Grado anti-
deflagracion &1120/674
Tipo de IP 64
proteccion
Inercia |, a la entrada [kgcm?]
Ratio i D55 D75 D90 D115 D130 D140 D160 D190
3:1 0,39 0,98 2,42 712 | 14,03 | 26,96 52,32 91,47
4:1 0,30 0,73 1,77 5,09 9,17 17,44 32,78 62,43
5:1 0,23 0,58 1,41 4,00 7.12 13,53 24,76 44,29
6:1 0,22 0,52 1,41 3,65 6,76 12,25 22,49 39,55
8:1 0,17 0,43 1,12 2,85 5,09 8,95 15,67 27,07 — —
10:1 0,15 0,38 1,00 246 | 427 | 738 | 12,47 21,43 Indices | Descripcion
12:1 0,14 0,36 0,88 2,25 3,81 6,47 10,67 18,14 1 Entrada
15:1 0,13 0,34 0,81 2,07 3,45 5,76 9,23 15,53 2 Salidla
A Axia
Simbolo | Unidad Nombre B Aceleracion
Red. Reductor
C Nm/arcmin Rigidez h Horas
= N Fuerza max Maximo
i Relacion Mot Motqr
I Rendimiento 96% ] arcmin Juego N Nominal
. L h Tiempo de vida| |Eme. Emergencia
n rp.m. Velocidad R Radial
n % Rendimiento t Torsion
T Nm Par Req. Requerido
m kg Peso Per Permitido
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BYNA/GIFAR Dimensiones y Configuracion A
El diseno especiﬁco de DynaGear le permite adecuarlo
a cualquier aplicacion.
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Dimensiones

Medida D55 D75 D90 D115 D130 D140 D160 D190
A 60 80 100 120 138 146 166 196
B 90 115 140 170 192 215 240 260
Qb95 89 105 125 150 173 195 255 245
g 13,5 8,5 8 8 10 10 10 10
0 9 14 18 23 27 32 38 42
p, 39 49 59 72 82 91 103 112
o, 22 27 33 40 47,5 52 60 70
oK, 6,6 9 11 13,5 13,5 17,5 17,5 17,5
ok, M6 M8 M10 M12 M12 M16 M16 M16
o] 8 10 11 13 14 15 16 17
r Conforme: forma D DIN 332
2d,, 20 24 32 40 48 55 60 70
I, 35 40 50 60 75 90 100 110
f, 80 90 110 130 156 175 195 220
n 1,5 1,5 2 2 2 2 2 2
ad,,, 20 25 30 40 48 55 60 70
ad, 24 30 36 50 55 68 75 80
ho 20 22 26 29 32 32 34 34
h, 23 25 29 33 37 37 40 40
f, 71,5 80 93 107 121 127 139 159
ad, 9 11 14 11 14 19 14 19 24 19 24 32 24 32 38 24 32 38 | 323834 32 38 48
l, 23 26 30 26 30 40 30 40 50 40 50 60 506080 | 50 60 80 | 608080 60 80 80
Q uxf, 55 x 130 75X 168 90 x 191 115 x 220 140 x 245 | 140 x 260 | 140 x 298 190 x 335
75 x 140 90 x 168 115 x 191 140 x 220 190 x 245 | 190 x 260 | 190 x 308 | 260 x 345
90 x 143 90 x 180 115 x 201 140 x 235 190 x 260 | 190 x 280 | 260 x 308
v Diametro de taladros
oW Didametro de centraje
S Diametro de tornillos
m Profundidad de centraje

Ejecucion 2 ejes salientes

Ejecucion eje hueco

| Con brida de acople
® para cualquier servo-
motor del mercado

Ejecucion 1 eje saliente

con campana
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Aplicaciones

! 7° eje de un Robot

Robotizacion ™ Silencioso

Maquinaria en general ™ Libre de mantenimiento
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