Precyzyjny kompaktowy
st6t przesuwny MX P

Precyzyjne kompaktowe stoty przesuwne

Seria MIXP

06, 010, 012, 016

Symbol zaméw

ieniowy

12

15

L

o ttoka — Skok [mm] l

26 5,10
010 | 10,20

212 | 15,25

216 | 20,30

Ogranicznik skoku e
Symbol | ogranicznik skoku

- zderzak elastyczny

B

C twardy zderzak

amortyzator uderzen ® Czujnik pdoienia

@

Uwaga 1) Stét MXP6 ma ogranicznik skoku tylko z jednej strony.

Uwaga 2) Stét MXP6 z amortyzatorem uderzen nie jest dostepny.

Uwaga 3) Sruba nastawcza twardego zderzaka wykonana jest ze
stali nierdzewnej. Informacje dotyczace $ruby twardego
zderzaka obrabianej cieplnie znalez¢ mozna w parametrach

Z magnesem i szyng

N

bez magnesu i szyny*

potozenia.

technicznych opcji wykonywanych na zaméwienie.

= Na stole w wykonaniu N (bez magnesu
i szyny) nie mozna zainstalowa¢ czujnikow

Stosowane CZUjI’Iiki po’foienia ttoka (Parametry techniczne - patrz rozdziat "Czujniki potozenia tloka”)

o 2 Napiecie pracy Model czujnika Diugos¢ kabla
E Funkcja Przylacze | 2 Podtgczenie D dzenie kabl przytacz.* [m] ot )
£ specjalna elektryczne | § | (typ wyjécia) DC AC oprowadzenie kabla [~ 3 gsiosowane
2 g’ prostopadie osiowe L
L: 2 5V,12v |mac {00V | AQOV | A90 | @ | @ ||
22 - Jabel |77 2przewod. | 28V T qoov | A9av | Ae3 | e | @ | — | ¢
S s plony ]
k: ~ [3przewod o NN — | 5V - A%V | A9 | ® | e |uad[ _
- 3-przewod. (NPN) MONV | MON [ J [ J o
N
o - 3-przewod. (PNP) MOPV| MoP | @ | @ T
g kabel | x| 2-przewod. MOBV | M9B [ J [ J =
° zatopiony | * 24v | 12v - — g
g wskaznik 3-przewod. (NPN) MONWV| MONW | @ [ S
Z diagnostyczny 3-przewod. (PNP) MOPWV| MOPW | @ | @ g
] (2-kolorowy) S
(3] 2-przewod. MO9BWV| M9BW | @ [ ]
= Symbol dtugosci przewodu taczacego: 0,5 M. — (przykfad) A93 -
3 M L (przyktad) A93L
MXPJG - Precyzyjne kompaktowe stoly przesuwne g6
Symbol zaméwieniowy Parametry techniczne Teoretyczna sita sitownika
[N]
ecyzyiny kompaktowy MXPJ 6 — 1 0 Srednica ttoka [mm] 26 o tloka Pow. Ciénienie pracy [MPa]
stot przesuwny " < tloka
Wielkosc przytaczy M3 mml | |0.2|0.3[0.4|0.5]0.6(0.7
Czynnik roboczy sprezone powietrze
Sposoéb dziatania dwustronnego dziatania 6 28 6 |8 |11]14]17]20
Skoki standardowe Cisnienie pracy 0.15do 0.7MPa|  SkoKi
B o Cisnienie kontrolne 1.05MPa standardowe Masa
Y Zakres temp. otoczeniai czynnikaroboczego | —10 do 60°C
10 | 10mm — [mm] ]
1) Predkos¢ toka 50 do 500mm/s
Amortyzacja na koncach skoku elastyczna Skok Model | Masa
: Model standard
L Smarowanie nie jest wymagane : MXPJ6- 5| 80
+= MXPJ6 nie jest dostepny Tol 12 skok T mm
z czujnikami pofozenia. olerancja skoku 0 MXPJ6 | 5,10 MXPJ6-10 105

O
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Seria MXP Precyzyjne kompaktowe stoty przesuwne

MXP6

Parametry techniczne

Model MXP6 MXP10 MXP12 MXP16
Srednica tloka [mm] o6 210 212 216
Wielko$¢ przytaczy M3x0.5 M5x0.8

Czynnik roboczy

sprezone powietrze

Sposob dziatania

dwustronnego dziatania

MXP10 Cisnienie pracy

0.15 do 0.7MPa

Cisnienie kontrolne

1.05MPa

i czynnika roboczego

Zakres temperatury otoczenia

—10°C do 60°C (bez zamarzania)

Predkos¢ ttoka

50 do 500 mm/s (z twardym zderzakiem: 50 do 200 mm/s)

Amortyzacja
na koncach skoku

zderzak elastyczny

brak (twardy zderzak)

amortyzator uderzen (opcja niedostepna dla MXP6)

Smarowanie

nie jest wymagane

MXP12 Ograniczniki skoku

standard (w MXP6 tylko jednostronna nastawa skoku)

Zakres

Amortyzator elastyczny

jednostr., 0 do 5mm

dwustronna, od 0 do 3 mm

nastawy

Amortyzator uderzen

dwustronna, od 0 do 5 mm

skoku

Twardy zderzak

jednostr., 0 do 6mm

dwustr., od 0 do 5mm‘dwustronna, od 0do 4 mm

Czujniki potozenia

czujniki kontaktronowe (2-przewodowe, 3-przewodowe)
czujniki elektroniczne (2-przewodowe, 3-przewodowe)
czujniki elektroniczne z 2-kolorowym wskaznikiem stanu (2-, 3-przewodowe)

Tolerancja skoku omm
MXP16 Sita teoretyczna IN]
o tloka Pow. ttoka Cisnienie pracy [MPa]
[mm] [mm?] 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7
6 28 6 8 11 14 17 20
10 79 16 24 32 40 47 55
12 113 23 34 45 57 68 79
16 201 40 60 80 101 121 141
Skoki standardowe (i Masa [dl
Model |Skok standardowy Model Masa Masa dodatkowa magnesu i szyny
MXP 6 5,10 MXP 6-5 80 10
MXP10 10. 20 MXP 6-10 105 10
MXP12 ] 5’ o5 MXP10-10 130 13
MXP16 * MXP10-20 210 20
20, 30 MXP12-15 | 210 17
MXP12-25 320 23
MXP16-20 640 20
MXP16-30 830 23
Parametry techniczne amortyzatora uderzen
Symbol zamoéw. amortyzatora uderzen RB0805 RB0806
Stosowane stoty przesuwne MXP10, 12 MXP16
Maks. energia absorbowana [J=Nm] 0.98 2.94
= W stotach z amortyzatorami uderzen zasto- Droga amortyz’a?cu [mm] = v S 6
sowano specjalny korpus. Zmiana warun- Maks. pr@dkosp zclic?rzenla [mm/s] . 50 do 500
kéw technicznych, taka jak zamiana czesci Maks. czestotliwos¢ pracy [cykle/min] 80 80
lub amortyzatora z innych wykonan nie jest Maks. dopuszczalna sita nacisku [N] 245 245
mozliwa. Zakres temperatury pracy [°C] -10 do 60
) . wysuwajgca 1.96 1.96
Sita sprezyny [N] cofajgca 3.83 4.22
Masa [g] 15 15

Minimalna dlugos¢ skoku do montazu czujnika potozenia mm

llos¢ zamontowanych

Stosowany model czujnika potozenia

D-M9LIW, D-M9LIWV

czujnikéw potozenia | D-A9[], D-A9CIV | D-M9LJ, D-M9[IV D-MOBAL
1 szt. 5 5 5
2 szt. 10 5 10

strona 3/14-2

™

SVC.



Przemieszczenie stotu pod wptywem obcigzenia

Obciazenie momentem wzdiuznym

Przemieszczenie sanek stotu w punkcie ,A”
pod wptywem statycznego obcigzenia sitg ,,F”
dziatajgca na ramieniu L.

F A

! |

[ |

|

Obciazenie momentem poprzecznym

Przemieszczenie sanek stotu w punkcie ,A”
pod wptywem statycznego obcigzenia sitg ,,F”
dziatajaca na ramieniu L. A

3 |
I [T
il

[

Seria MXP

Obciazenie momentem przechylajacym

Przemieszczenie sanek stotu w punkcie ,A”
pod wptywem statycznego obcigzenia sitg ,,F”
dziatajgca na ramieniu L.

F A

! !

[ ]

-

L L L
L =80mm L =80mm L =80mm
06 06 06
MXP 6-5 MXP 6-10 MXP 6-5 MXP 6-10 ] | \
__ 005 MXPJ6-5 MXPJ6-10 — _0.04 MXPJ6-5 MXPJ6-10 — __0.06 MXP 6-5 ———MXP 6-10 -
€ / € MXPJ6-5 MXPJ6-10
£ £ £ 0.05
5004 / 5003 4 2 /
E / 2 / g 004
2 0.03 o / o e
& ¢ 0.02 < 0.03 7
N 0.02 N / N
8 // 4 S / 5 0.02
1] o 0.01 o]
< 0.01 £ £ /
% E’ § 0.01
a a a
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50
Obciazenie [N] Obciazenie [N] Obciazenie [N]
o010 L = 100mm 210 L = 100mm o10 L = 100mm
) _ —MXP1L)-10 MXP10-20—— _
=20 MxP10-10 MXP10-20 =00 U =008
£ / v £ = MXP10-10 MXP10-20
2 0.03 32 2 0.06
o / / 2002 o /
(2] (2] (2]
2 N o 2 P
5 0.02 / : / g 004 7
(] (8] [¢]
N N 0.01 7 N /
3 0.01 A 3 8 0.02 v
£ £ £
2 2 2
o o o
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Obciazenie [N] Obciazenie [N] Obciazenie [N]
212 L = 100mm 212 L = 100mm 212 L = 100mm
\ \ ‘
_0.05——MxP12-15 —MXP12:25 | |_ 0.04 7MXP1£:15 —MXP12:257 | |_ 0.08 MXP12-15__ MXP12:25
€ / € €
< oo L~ = 0.03 / = 0.06
g / 2 / / s /
% 0,03 ® ®
2 / / 2 0.02 £ 004
N 0.02 » N 3
2 8 0.01 2o
€ 0.01 £ 2 0.02
8 2 8
o o o
0 50 100 150 0 50 100 150 0 50 100 150 200
Obciazenie [N] Obciazenie [N] Obciazenie [N]
016 L = 120mm 016 L = 120mm 016 L= 120mm
‘ \
MXP16-20 MXP16.30
__0.08 . 0.06 T 5 —0.12
5 — L S— = MXP16-20 MXP16-30 = /
£E p E v £.0.10 /
50.06 2 2 / /
N Soo 1/
£ 0.04 2 2 0.06 /
e o, 074
N N 0.02 A S 0.04 L
2 0.02 K} Ko} / /
a a a
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250 0 100 200 300 400 500
Obciazenie [N] Obciazenie [N] Obciazenie [N]

O
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Seria MXP Precyzyjne kompaktowe stoly przesuwne

Doktadnosé stotu

Rownolegtos$¢é przesuwu

Ptaszczyzna C
wzgledem

Ptaszczyzna D ptaszczyzny A

wzgledem ptaszczyzny B

l

K

Warto$¢ ugiecia wskazywana przez czujnik

Przytacze
pneumatyczne

Seria do czystego sSrodowiska:
precyzyjny kompaktowy stot przesuwny

11-MXP| Otioka |- skok | |ogranicznik skoku

Seria do czystego srodowiska, wykonanie podcisnieniowe

11-MXPJ6{  skok |

Seria do czystych pomieszczen, wykonanie prézniowe
Niniejsze wykonanie posiada przewéd odpowietrzajacy z boku obudowy, poza
tym odsysanie prézniowe w czesci prowadnicy tocznej i w czgsci ttoka zapobie-
ga rozprzestrzenianiu si¢ czastek w czystym pomieszczeniu.

zegarowy podczas przesuwu stotu w zakresie H
petnego skoku, przy korpusie zamocowanym Parametry teChnlczne
Z amortyzatorem uderzen na ptaszczyznie odniesienia. ]
mm
Model MXPJ6 ‘ MXP6‘MXP10‘MXP12‘MXP16 Model 11-MXPJ6(11-MXP10|11-MXP12/11-MXP16
; ... | Plaszezyzna G wagledem plaszczyzny A 0.02 o ttoka [mm] o6 210 212 216
Réwnolegtosé
Plaszczyzna D wazgledem plaszczyzny B 0.02 Wielkosé¢ przytacza M3 M5
Réwnolegtos¢ | Pszeayzna C uzgledem plaszezyzny A 0.004 Czynnik roboczy sprezone powietrze
przesuwu P D wagl B
RN LA 0.004 Dziatanie dwustronne
Tolerancja wymiaru M +0.05 .
- : Cisnienie pracy 0.15 do 0.7MPa
Tolerancja wymiaru W £0.05 Zakres temperatury otoczenia 10 do 60°C
Tolerancja kata i czynnika roboczego - o
T Predkos¢ ttoka 30 do 200mm/s
Luz prowadnicy i elastyczna (zderzak elastyczny)
Amortyzacja R
b elastyczna | elastyczna (bez ogranicznika skoku
Luz prowadnicy na koncach skoku Y ( 9 )
- brak (twardy zderzak)
Smarowanie nie jest wymagane
Zamocowany korpus Tolerancja skoku  mm

Model MXPJ6| MXP6 (MXP10MXP12|MXP16
Luz prowadnicy [um] *+2 +2 +3 +5 +7
+0.08 | #0.03 | +0.03 | +0.04 | +0.04

Doktadnos¢ zbezpieczenia przed obrotem ()

Parametry techniczne wyposazenia

Szyna do mocowania czujnikéw potozenia

Szyna stuzy do instalacji czujnikow potozenia na stole kompaktowym, ktory nie
jest wyposazony w szyne do mocowania czujnikéw potozenia (MXP -] N).
Wymiary M2 x 3 - 2 szt.

(Wkret z tbem stozkowym ptaskim Philips
| do urzadzen precyzyjnych)

M2 x 3 - 2 szt.

(Wkret z tbem walcowym Philips
do urzadzen precyzyjnych)

M3x8 - 2 szt.($ruba z gniazdem szeSciokgtnym) M2x5 -2 szt.($ruba z gniazdem sze$ciokatnym)

MXP10, 12, 16 MXP6
Wielko$¢ stotu Symbol zaméw. szyny Uwagi
MXP 6- 5
W MXP-AD 6- 5
MXP10-10 MXP-AD10-10
MXP10-20 MXP-AD10-20 o VA magnesem
MXP12-15 MXP-AD12-15 i Srubami mocujacymi
MXP12-25 MXP-AD12-25
MXP16-20 MXP-AD10-20
MXP16-30 MXP-AD12-25

Uwaga) MXP16-20 odpowiada MXP10-20.
MXP16-30 odpowiada MXP12-25.

strona 3/14-4

Uwaga) Nie jest dostepny z amortyzatorem uderzen.

11-MXP10, 12, 16

Ograniczniki skoku

11-MXPJ6

zderzak elastyczny

twardy zderzak do wyboru
bez ogranicznika skoku

pokrywa w czesci
zamykajgcej

O
2



Budowa

MXP6

Seria MIXP

el e
™
= N S|
Ghe
10 14
Wykaz czesci Wykaz czesci
Poz. Nazwa Materiat Uwagi Poz. Nazwa Materiat Uwagi
1 |Korpus stal nierdzewna hartowana 13 | O-ring guma (NBR) -
2 | Stot stal nierdzewna hartowana 14 | O-ring guma (NBR) -
3 |Pokrywa tworzywo sztuczne - 15 | Uszczelka ttoka guma (NBR) -
4 | Plyta krancowa aluminium anodowana 16 | Pokrywa mosigdz niklowana bezpragdowo
5 | Prowadnica z kulkami w obiegu tworzywo sztuczne - stal (zderzak elastyczny) niklowana
- - 17 | Sruba nastawcza -
6 |Zgarniacz stal nierdzewna, guma NBR - stal nierdzewna (twardy zderzak) -
7 |Ttok mosigdz niklowany bezpragdowo 18 | Nakretka stal niklowana
8 |Watek taczacy stal niklowany bezpragdowo 19 | Wkladka zderzaka nastawnego poliuretan -
9 | Zaslepka krancowa mosigdz niklowana bezpragdowo 20 | Szyna czujnika potozenia aluminium anodowana
10 | Wkiadka amortyzujgca poliuretan - 21 | Magnes - -
11 |Kulka stalowa stal tozyskowa - 22 | Obsada magnesu stal niklowana
12 |Korek gwintowany mosigdz niklowany bezpragdowo
Zestaw serwisowy: komplet uszczelek
o ttoka [mm] Symbol zaméw. Zawartosé
6 MXP6-PS Poz. 1315 (po 2 szt.), poz. 14 (1 szt.)
MXPJ6 Wykaz czesci
Poz. Nazwa Materiat Uwagi
1 |Korpus stal nierdzewna hartowana
2 |Stot stal nierdzewna hartowana
@ @ @ 3 |Pokrywa tworzywo sztuczne -
4 | Prowadnicaz kulkami w obiegu tworzywo sztuczne -
5 |Zgarniacz stal nierdzewna, guma NBR -
6 |Thok mosigdz niklowany bezpragdowo
\I - 7 |Watek taczacy stal niklowany bezpragdowo
N 8 |Ptyta krancowa mosigdz niklowana bezpradowo
2 | by 9 | Wkiadka amortyzujaca poliuretan -
10 |Kulka stalowa stal tozyskowa -
@ 11 | Korek gwintowany mosigdz niklowany bezpradowo
12 |O-ring guma (NBR) -
13 |Uszczelka ttoka guma (NBR) -

Zestaw serwisowy: komplet uszczelek

o ttoka [mm]

Symbol zamoéw.

Zawartos¢

6 MXPJ6-PS

Poz. 1213 (po 2 szt.)
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Ser ia MX P Precyzyjne kompaktowe stoty przesuwne

MXP10, 12, 16

® @ v @® O B B G © 6 O @

i
larl
|

o 5 *
/TN |
16 1 18
Wykaz czesci Wykaz czesci
Poz. Nazwa Materiat Uwagi Poz. Nazwa Materiat Uwagi
1 Korpus stal nierdzewna hartowany 11 |Dysza mosiadz niklowana bezpradowo
2 Stot stal nierdzewna hartowany 12 |Kulka stalowa stal tozyskowa -
3 Plyta kraricowa aluminium anodowana na twardo . stal (zderzak elastyczny) niklowana
4 Pokrywa tworzywo sztuczne - 13 |Sruba nastawcza stal nierdzewna (twardy zderzak) -
5 Prowadnica z kulkami w obiegu| ~tworzywo sztuczne - 14 |Nakretka stal niklowana
6 Zgarniacz stal nierdzewna, NBR - 15  |Korek gwintowany mosigdz niklowany bezprgdowo
7 Tuleja mosigdz niklowana bezpragdowo 16 |Szyna czujnika potozenia aluminium anodowana na twardo
8 Tulejka dystansowa stal nierdzewna - 17 |Magnes - -
9 Watek taczacy stal nierdzewna - 18 |Uchwyt magnesu stal niklowany bezpradowo
10 | Wktadka amortyzujaca poliuretan - 19 |Uszczelka tloka NBR -
Zestaw serwisowy: komplet uszczelek
o ttoka [mm] Symbol zaméw. Zawartosé

10 MXP10-PS

12 MXP12-PS Poz. 19 (2 szt.)

16 MXP16-PS

strona 3/14-6
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Seria MXP

Wymiary MXPJ 6

skok: S

2.4 4

Przytacze pneumatyczne
2xM3

7 4 otw. M3, gtebokosé 3

165
20
14

13

| 18 1 #0.05
w

W

=

o

mim
|
o 1| ot

©

Przytgcze sprezonego powietrza
2xM3

@— montazowe ptaszczyzny odniesienia

2xM4

03.3 przelotowy /

[mm]
Model F H J M S z
MXPJ6- 5 25 38 27 37 5 44
MXPJ6-10 35 53 42 47 10 59
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Seria MXP

Wymiary MXP 6

Precyzyjne kompaktowe stoty przesuwne

Przytacze pneumatyczne 2xM3

7
3
B
% : ) T
ga:
© 1 =
N
N H
5 Rozwartosé
Rozwarto$¢ l<2o|\_Klucza2
klucza 6
13.5
17 +0.05

skok: 8

M4x0.7

J 3
2.4 v 4 max. 9.5 (zderzak elastyczny)
max. 10.5 (twardy zderzak)
Przytacze pneumatyczne!
2xM3
42 AA
H 4 23 11.2
1
[Te)
o L
ﬁ i
H = v INE
% geae| N :
[Te} f
( J = \
Va oD € b L=
A\ |
S 2 C e
©
6 F 8 5
1.6.]
2xM4
4 otw. M3, gtebokos¢ 3
23.3 przelotowy ;
[ T

@ — montazowe ptaszczyzny odniesienia

JE,

[mm]
Model F H J M S z AA
MXP6- 5 25 38 33.5 37 5 45 2
MXP6-10 35 53 48.5 47 10 60 9.5
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2otw. M2, gtebokosc 3

do zamocowania magnesu

=1

i

e © |

—B— = ‘

Of

H—-—o

12

2otw. M2, gteboko$¢ 2.2

Bez magnesu i szyny czujnikéw potozenia \

do zamocowania szyny




Wymiary MXP 1 O

Seria MXP

8
o
@ H E}
0
o
Przytacze pneumatyczne @
2xM5
a =
“Te & - 5.
9.5 | 10
J
Przekréj AA
@ — montazowe ptaszczyzny odniesienia
MXP10-10
Przytacze A
pneumatyczne = Rozwarto$¢ klucza 1.5 Rozwarto$¢ klucza 5
2xM5 13 H
’ M3x0.5 6.5 16.7
M dir] B,
@@ R s 2 by L N
N =| 8 : H o 4 % | @
N H 5
& T oh o |
Sl S °
4xM4 /A 15 4 otw. M3, 05 l 19 ‘
23.3 przelotowe / w gtebokos¢ 4 20 +0.05
2otw. M3, gtebokosé 3
| .
2otw. M3, \' / Z twardym zderzakiem
gtebokos¢ 5 K |
|
[Te)
Ao | T e
—=] }7 O 3 il ]
JEEE TP ¢ L ‘ L= | oo | B

[
G max. 5.5

Max. 3.5 M N 20

: MXP10-20 L __ _
— % > @‘ - AL Bez magnesu i szyny czujnikéw potozenia
T =t
] 20tw. M3, glebokosé 3.5 8 2otw. M2, glebokosc 3
s A ! do zamocowania szyny / do zamocowania magnesu
I ' |
rerlly s mil | \ ek |
| ’ ., = = o——F9—= |
< — = 0
6 otw. M3, 15 15 ﬂ@m\) o ‘ @B o
gtebokosé 4
L
[mm]
Model G H J K L M N S \'} w z

MXP10-10 8 32 52.4 20 20 21 6.5 10 44 40 60
MXP10-20 20 50 82.4 36 36 39 7.5 20 74 65 90

O
:
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Ser ia MX P Precyzyjne kompaktowe stoty przesuwne

Wymiary MXP 1 0 — z amortyzatorami uderzen

8 +0.05

Przytacze pneumatyczne

2xM5
— » &
1 & # %ﬂ
e e [T -
J
Przekréj AA
MXP10-10B @ - monltai.ovs'/e ptaszczyzny
Rozwartos$¢ klucza 12 A odniesienia
12.5 H M8x1
N 6.5 MA 40.8 / 5.3 14.4
= — — /
far) g sy S s e B = far)
o =5 = [ %)
I e ol Te e+ )
= B | =
8 —iille__a ©
H— 0 7
°°I QI
Przytacze AxM4 ﬂ‘ 15 4 otw, M3, 05 19
pneumatyczne . .
T\ 033 przelotowe / W glebokoss 4 20200 |
3 z
2otw. M3, \'
gtebokos¢ 5 K
0 - i [ﬁ\\e ()[iﬁ [—
e iR )
i 1 | ]
M N
max. 19 /skok:S
MXP10-20B
max. 5 - - - - - —

Bez magnesu i szyny czujnikéw potozenia

|
JFé !
\
&
(o3

do zamocowania szyny’ / do zamocowania magnesu
I

©

—ﬁ— [ 3 I j}Q’ 2otw. M3, gteboko$¢ 3.5 8 2otw. M2, gtebokosé 3
> | ]

H I —— — | G
T 1 T Eg
| C G e = Ry TN %
o ol || H™ T o ’ 5 Py

A4

|
T
i

~ L
<
6 otw. M3, 15 15
glebokosE 4 o
[mm]
Model H J K L M | MA | N S v w z
MXP10-10B| 32 | 524 | 20 | 20 | 21 6 | 65 | 10 | 44 | 40 | 60
MXP10-20B| 50 | 824 | 36 | 36 | 39 18 | 75 | 20 | 74 | 65 | 90
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Wymiary MXP 1 2 — z amortyzatorami uderzen

Seria MXP

3 %HE_J
[e)
/43
)
El [ €
Przytacze pneumatyczne g
2xM5 3 @
)
T _H e 2PWE
10F Jetd EN
) ) ‘C‘)i 95| 12
J
Przekroj AA
@— montazowe ptaszczyzny odniesienia
MXP12-15B
Rozwartos¢ klucza 12 A
14.3 H M8x1
A 8.5 MA 40.8 71 14.4
= I
C:\) o e s SO o e e ::L @)
- V) Lﬂz{_ = ey S ﬁ@ﬁ* _}zﬂ_ -
S & =\ : >
= . R = &
—HolLe  &p ©
W . S =il m.¢ *@:ﬂ
©
Przytacze 4xM5 A | 20 1.5 1ﬂ
pneumatyczne @4.2 przelotowe / w 4 otw. M4, 22 +0.05
gtebokos¢ 4,5
2xM4x0.7 gteb. 6
3 z
\
K
© O— T 1] B O +n
BT e
I | I s —— .
max. 15 M 7.5
/skok: S
MXP12-25B
o o s e 1 S ——1 Bez magnesu i szyny czujnikéw potozenia
Lﬂz{_ [— L _}zﬂ_l I
Mo o wan | |
A ! 2otw. M3, gtebokos¢ 3.5 2otw. M2, gteboko$¢ 3
= = : do zamocowania szyny do zamocowania magnesu
[ I
I )
e & O ol _
‘ Ss | ~ l_ﬁ{:@ 5 il @
o) : x -
6 otw. M4, 20 20 TYLE LT | p ® @<H>@
gfebokost 4.5 | |
[
[
[mm]
Model H J K L M MA S v W Z
MXP12-15B | 40 68 22 24 29 9 15 59 55 76
MXP12-25B | 60 98 40 42 49 29 25 89 75 106

O
:
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Seria MX P Precyzyjne kompaktowe stoty przesuwne

Wymiary MXP 1 6

o]
[e¢]
0.5 +0.05

Przylacze @

pneumatyczne

(g 14.5 || 16.5

47
46

© > ® A

@ s
- Przekroj AA
@— montazowe ptaszczyzny odniesienia
J
Przytacze pneumatyczne MXP16-20 Rozwartosé
2xM5 A klucza 3 Rozwarto$¢
11 — klucza 8
17 H 26.7
M6x1 :
10.5
gl [ P 1=
54&:’;[ © g @Lm
To) — [t}
: = ¢
| I
—O) ¢ Qi ol |@
4xM6 Al 30 65 1o
5.1 przelotowe w M —
gtebokos¢ 7 32 +0.05
3 z L __ -
v .
20tw. M5, Z twardym zderzakiem
glebokosé 8 K
Yo}
A4
L | L |
i ] I
JTEER =0 < ;E ’ ‘ © & LED
G b || max. 4
max. 4 M " 25
\_skok:S 2 otw. M4, - -
gtebokosé 6
MXP16-30
: [_ A= Bez magnesu i szyny czujnikéw potozenia
3 oo & ol

| |20tw. M3, gtebokosc 3.5 20tw. M2, glebokosé 3 !
do zamocowania szyny Ff}. do zamocowania magnesu

: E:ﬁ l / | —

forlLlp o ol

I | - ©TiTY > L;_T ®B < aJ
' 6otw. M5, 20 20 e I - @ @
gtebokos¢ 7 I L I
- - | - - - |
[mm]
Model G H J K L M S \'} w Y4

MXP16-20 18 58 93 40 36 40 20 82 65 102
MXP16-30 28 70 119 50 42 56 30 108 75 128
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Wymiary MXP 1 6 — z amortyzatorami uderzen

Seria MXP

O

strona 3/14-13

4
©
- 5
o —
— NN
1@ & T &
W
J Przytacze pneumatyczne 14.5 | 16.5
2xM5
Przekrdj AA
@ —montazowe ptaszczyzny
MXP16-20B odniesienia
Rozwartos¢ klucza 12 A
24.3 - H M8x1
10.5 MA 40.8 171 14.4
11
f% [l [ ks AJFV ,‘:L D
4 [ L= ‘ - N\
<'=- HTo &
S < Sub A i ®
P q- | L — 3 %
‘ 7
| i
: 5 & @
et o
24 g
Przylacze 4xM6 A| L 30 6.5 19 |
neumatyczne 5.1 przelotowe w 4otw. M5, 32 +0.05
2xM5 \ = gtebokos¢ 7
2otw. M5,
3 gfgbokosc 8  z
\'
K
b &
o 8 L] ;I i
1 _ : I }—L J N D
1 'L ; L | I H:J
max. 15 ‘E i M 11
skok: S /
MXP16-30B
| . i:‘Fi;E]’ Bez magnesu i szyny czujnikéw potozenia
;@ —] ] ‘@J — | 2otw. M3, gteboko$¢ 3.5
¢ ¢ ! | do zamocowania szyny s 20tw. M2, glebokosé 3
S % [—+ do zamocowania magnesu
| — —T—
ez ¢ @ =] O
- D ]
, —l e L f = o)
| l ] e T o] |®f) 3 @{H}@
! 6 otw. M5, 20 | 20 2
gtebokos¢ 7 | L
I
R I | - I R
[mm]
Model H J K L M MA S \'} w V4
MXP16-20B 58 93 40 36 40 30 20 82 65 102
MXP16-30B 70 119 50 42 56 46 30 108 75 128




Wytyczne bezpieczenstwa montazu

czujnikdw potozenia

Seria MXP

Niniejsze wytyczne nalezy doktadnie przeczytaé¢ przed uruchomieniem.

Mocowanie czujnikéw potozenia na MXP10-10

Przy wykorzystywaniu bocznych przytaczy pneumatycznych w MXP10-10,
w zamocowaniu czujnikbw potozenia moga przeszkadzaé zawory dtawigco —
zwrotne lub przytgczki pneumatyczne.

Zawoér dtawigco-zwrotny

Kolizja

Czujnik potozenia
*‘

Czujniki potozenia kolidujgce z zaworem difawigco-zwrotnym
lub przytaczka pneumatyczna

Typ czujnika Doprowadzenie kabla | Podtgczenie| Model czujnika potozenia
Czujnik elektroniczny osiowe 3-przewod.| D-M9P
D-M9 2-przewod.| D-M9B
Czujnik elektroniczny ) 3-przewod.| D-M9NW, D-M9PW
z 2-kolorowym osiowe
SUISE] 2-przewod.| D-M9BW
wskaznikiem stanu 3 3| D-MONWY. D-MOPWY
-przewod.| D- , D-
D-MoLIW prostopadte P
2-przewod.| D-M9BWV

Nalezy instalowa¢ czujniki potozenia wedtug jednej z podanych ponizej metod
mocowania.
1. Wykorzystaé¢ osiowe przytgcza pneumatyczne.
2. Odwréci¢ kierunek montazu czujnika
stwarzajgcego kolizje. (patrz rysunek ponizej)

Odwrotny kierunek montazu

1

Ses

| Mocowanie czujnika potozenia |

/A Uwaga

Narzedzie do mocowania czujnikéw potozenia

* Do dokrecenia $ruby montazowej (dotaczonej do czujnika) nalezy stosowac
wkretak zegarmistrzowski o $rednicy uchwytu ok. 5 do 6 mm.

Moment dokrecania

* Moment dokrecania powinien wynosi¢ ok. 0,05 do 0,1 Nm. Jako zasade mozna
przyjaé, ze od potozenia, w ktérym zaczyna odczuwac¢ sie opér, nalezy dokreci¢
$rube mocujgcg dodatkowo o kat 90°.

Whkretak zegarmistrzowski
(Srednica uchwytu 5 do 6 mm)

strona 3/14-14
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Pozycja czujnika potozenia
przy wykrywaniu konca skoku

MXP6

MXP10, 12, 16

* Doprowadzenie kabli od zewnatrz
A A

* Doprowadzenie kabli od wewnatrz
B

-

==

¢ Réwnolegte doprowadzenie kabli
]

Czujnik kontaktronowy
D-A90 (V), D-A93 (V), D-A96 (V)

Czujnik kontaktronowy
fmm] D-A90 (V), D-A93 (V), D-A%% (V)

Skok [mm] Strefa Skok [mm]|  spefa

Model 50 [ 15 | 20 | 25 | a0 |peena  MoC®l 10 |prskozania

Al35 | — |45 — | — A| 345
MXP10 g 45 [ — |25 | — | = wxpe Bl 35 | g
wxpral Al = [405] = [s05| — | c| 145

B | — |205] — [305] — D| 155

Al— | — |51 — |59
MXP16 oo a0

Czujnik elektroniczny Czujnik elektroniczny
D-M9B (V), D-M9N (V), D-M9P (V) [mm] D-M9B (V), D-M9N (v}, D-M9P (V)

Skok [mm] Strefa Skok [mm]| sz
Model 10 | 15 | 20 | 25 | 30 |pzefaczania Model 5 | 10 |pzefaczania
A3 | — |4 | —|— A |25.5/30.5
MXP10 B|19|—1]29 | — | — MXP 6 B [26.531.5 3
MXP12 A | — [36.5| — |46.5] — 3 C [13.5]18.5
B | — [245] — [34.5] — D [14.5[19.5
A|l— | — |47 | — |55
MXP16 Bl — | — 35| — | 43
Czujnik elektroniczny Cazujnik elektroniczny

z 2-kolorowym wskaznikiem stanu z 2-kolorowym wskaznikiem stanu

D-M9BW (V), D-MONW (V), D-MOPW (V) [ D-MIBW V), D-MINW (), D-MOPW (V)
Skok [mm] Strefa Skok [mm]| - gpefa
Model =0 [ 15 | 20 | 25 | 30 [peeana  MO%1 5 T30 ok
Al32 | — 4| |- A [265(315
MXP10 5 48 | — |28 | — | — Mxp 6.B_[27:5/325|
mxpizl AL = 187.5] — la75| — | C [125[175
B | — [235] — [335] — D [135]185
Al — | — |48 | — |56
MXP16 o, T~ [ 4




Seria MXP
Dobor modelu

Schemat doboru Wzory/parametry Przyktad doboru

o Warunki pracy

Ustali¢ warunki pracy,
uwzgledniajgc potozenie pracy
stotu oraz ksztatt i potozenie
przemieszczanego obiektu
obciazenia).

9 Energia kinetyczna

¢ Wstepny dobér modelu

¢ Typ amortyzacji

¢ Potozenie pracy

« Srednia predkos¢ stotu Va [mm/s]
¢ Masa obcigzenia W [kg]

* Potozenie obcigzenia

* Dlugos¢ nawisu Ln [mm] T

Sitownik: MXP10-10
Amortyzacja: zderzak elast.
Montaz: montaz na Scianie
w potozeniu poziomym
Srednia predkos¢:

Va = 300 mm/s

Masa i pofozenie obcigzenia:
W=0,2 kg

L2 =20 mm

L3 =30 mm

Wyznaczy¢ energie kinetyczna
E [J] obcigzenia.

Nie nalezy przekraczaé¢
dopuszczalnej wartosci
energii kinetycznej.

1 V 2
E=—2 W 5500’
Predkos¢ zderzenia V = 1.4-Va
#) Wspotczynnik korekcji (warto$¢ zalecana)

Energia kinetyczna (E) < Dopuszczalna energia kinetyczna (Emax)
Dopuszczalna energia kinetyczna

Emax: JElJ[ZR

1 420
292 (500
V = 1.4 x 300 = 420

E= )’=0.018

Wartos¢ dopuszczalna, poniewaz:
E = 0,018 < Emax = 0,045.

9 Stopien obciazenia

EX] Stopien obcigzenia masa

Wyznaczy¢é dopuszczalng mase
obciagzenia Wa [kg]

Wyznaczy¢ stopien obciazenia
masa Ol1.

EX®~] Stopien obciazenia momentem statycznym

Wa = 3-Wmax
Wspoétczynnik korekcji dopuszczalnej masy

obcigzenia 3: [Tkl

Maks. dopuszczalna masa obcigzenia

Ut dl Tablica 2

Ol1= W/Wa

Wa=1x12=1.2

=1

Wmax = 1.2
x1=0.2/1.2=0.17

Wyznaczy¢ moment statyczny
M [Nm]

Wyznaczy¢ dopuszczalny
moment statyczny Ma [Nm]

Wyznaczy¢ stopien obcigzenia
momentem statycznym Q2.

[EI&] Stopieri obciazenia momentem dynamicznym

M = W x 9.8 (Ln + An)/1000

Wartos¢ korekcji ramienia obrotu
obciazenia An: jg{\ K]

Ma = Y-Mmax
Wspétczynnik korekcji dopuszczalnego

momentuY : K ERRA

Maksymalny dopuszczalny moment

Mmax: JElJ =Y

OL.2=M/Ma

Sprawdzi¢ Mr.

(Mp i My nie wystepuja)

Mr = 0.2 x 9.8 (20 + 6.8)/1000 = 0.053
A2=6.8

Mar=1x4.2=4.2
Y=1
Mrmax = 4.2

(O2=0.053/4.2 = 0.013

Wyznaczy¢ moment dynamiczny pMe = 1/3-We x 9.8

Me [Nm]

Wyznaczy¢ dopuszczalny
moment dynamiczny Mea [Nm]

Wyznaczy¢ stopien obciazenia
momentem dynamicznym (Ota.

KX} Suma wszystkich stopni obcigzenia

(Ln + An)
1000

Obciazenie (dynamiczne) We = 5-W-V
d: Wspétczynnik ttumienia
Amortyzator elastyczny = 4/100
Amortyzator uderzen = 1/100
Twardy zderzak = 16/100
Wartos¢ korekcji ramienia obrotu
obciazenia An:
Mea = Y- Mmax
Wspétczynnik korekcji dopuszczalnego

momentu V: RV EEPA

Maks. dopuszczalny moment

Mmax: e[ =E!

s = Me/Mea

Sprawdzi¢ Mep.

(20 + 6.8)
Mep = 1/3 x 3.36 x 9.8 x —————=0.29
1000
We =4/100 x 0.2 x 420 = 3.36
A>=6.8
Meap = 0.7 x 1.7 = 1.19
Y=0.7
Mpmax = 1.7
(L3=0.29/1.19 = 0.24
Sprawdzi¢ Mey.
(30 + 10.5)
Mey = 1/3 x 3.36 x 9.8 x ———=0.44
= X S50 X S8 X 000
We = 33.6
A1=10.5

Meay = 1.19 (wartos¢ taka sama jak Meap)
(L3=0.44/1.19 = 0.37

Zastosowanie jest mozliwe,
jezeli suma wszystkich stopni
obciazenia nie przekracza 1.

Ol + Ola+ O3 <1

O
:

Odpowiedni do zastosowania, poniewaz:
O+ Ol2+ s+ '3 =
0.17 + 0.013 + 0.24 + 0.37 = 0.79<1.
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Seria MXP Precyzyjne kompaktowe stoty przesuwne

Masa obcigzenia: W [kg]

Nawis: Ln [mm], wartos$¢ korekcji ramienia obrotu obcigzenia: An [mm]

LK% R Maksymalna dopuszczalna energia kinetyczna: Emax [J]

w Moment wzdtuzny Moment poprzeczny Moment poprzeczny
1 é@i e LT A e
(C; My(é Mr( @
_‘2-
0 == w
v w é | L A o Ls As
2 il T | w(m
My I Mr( +r 1
1o 1
w w
A 4
> Mey
° o
- we —f¥ o
g -
©
5 BI=EEY
§ I [

Uwaga 1) Moment statyczny: Moment od sity ciezko$ci w stanie spoczynku.
Moment dynamiczny: Moment przy uderzeniu w ogranicznik skoku.

Wspotczynnik korekcji dopuszczalnego
Wykres 1 obcigzenia statycznego:

1! ({73 Maksymalna dopuszczalna masa obcigzenia: Wmax [kg]

Dopuszczalna energia kinetyczna Model Maks. dopuszczalna masa obcigzenia 1.0
Model ’
[Zderzak elastycz|Amortyzator uderzeri| Twardy zderzak MXPJ6 032 \\
MXPJ6 0.010 — — MXP 6 | w 0.7 N
MXP 6 0.010 — | 0.005 MXP10 1.2 )
MXP10 0.045 0.090 0.023 MXP12 1.7 g 0.5
X
MXP12 0076 | 0152 | 0.038 MXP16 3 x 04
MXP16 0.135 0.270 0.068 E, 0.3
o
LELEK] Wartosé korekeji ramienia obrotu obciazenia: An [mm] g_
Wartos¢ korekeji ramienia obrotu obcigzenia = 02
Model Skok (palizlys32)
A1 A2 A3
5 185 50 100 200 300 500 700
MXPJ6 : 53 9 Srednia predkosé stotu Va [mm/s
MXP 6 10 235 pre: [ ]
10 10.5 3 . .
MXP10 6.8 13.5 Wyk > Wspétczynnik korekcji dopuszczalnego
20 19.5 momentu: Y
MXP12 15 145 8 16 1.0
25 245 AN
20 20 AN
MXP16 12.5 23 . 0.7
30 28 ko)
. 3 05
JEL%E] Maksymalny dopuszczalny moment: Mmax [Nm] S o4
Moment wzdtuzny/poprzeczny: Mpmax/Mymax Moment przechylajacy: Mrmaks E .
Model Skok [mm] Skok [mm] s 03
(]
5 10 15 20 25 30 5 10 15 20 25 30 ~§_
MXPJ6 2 02
— 14 2.3 — — — — 2.6 3.5 — — — —
MXP 6
MXP10 _ 1.7 _ 6.3 _ _ _ 4.2 _ 85 _ _ 50 100 200 300 500 700
MXP12 _ _ 45 _ 13 _ _ _ 98 _ 17 — Srednia predkosé stotu Va [mm/s] Predkosé zderzenia V [mmis]
MXP16 _ . _ 12 . 28 _ _ . 26 _ 41 Uwaga) Srednia predkosé stotu do wyznaczenia momentu
statycznego.
SymbOIe Predko$c¢ zderzenia do wyznaczenia momentu dynamicznego.
Symbol Definicja Jednostka Symbol Definicja Jednostka
An (n=1do3) Wartos¢ korekcji ramienia obrotu obcigzenia mm \'} Predkos$¢ zderzenia mm/s
E Energia kinetyczna J Va Srednia predko$é stotu mm/s
Emax Dopuszczalna energia kinetyczna J w Obcigzenie kg
Ln (n=1do3) Nawis mm Wa Dopuszczalne obcigzenie statyczne| kg
M (Mp, My, Mr) Moment statyczny (wzdtuzny, poprzeczny, przechylajacy) Nm We Obcigzenie (dynamiczne) kg
Ma (Map, May, Mar) Dopuszczalny moment statyczny Nm Wmaks | Maks. dopuszczalne obcigzenie kg
Me (Mep, Mey) Moment dynamiczny (wzdtuzny, poprzeczny) Nm a Stopier obcigzenia —
Mea (Meap, Meay) Dopuszczalny moment dynamiczny (wzdtuzny, poprzeczny) Nm B Wspotczynnik korekcji obcigzenia statycznego| —
Mmax (Mpmax, Mymax, Mrmax) Maks. dopuszczalny moment (wzdtuzny, poprzeczny, przechylajacy) Nm Y Wspotczynnik korekcji obcigzenia dynamicznego | —
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Szczegobtowe wytyczne bezpieczenstwa dla produktu

Seria MXP

Niniejsze wytyczne nalezy doktadnie przeczytaé¢ przed uruchomieniem.

| Dobér

A\ Uwaga

1. Nie nalezy obciaza¢ urzadzenia powy-

Zej granicy zakresu pracy.
Podczas doboru modelu nalezy zwrécié
uwage na maksymalng mase obcigzenia i
dopuszczalny moment. Szczegbtowa pro-
cedure doboru modelu podano w rozdzia-
le ,Dobér modelu” na stronach 3/14-15 i
3/14-16. Eksploatacja stotu z parametra-
mi przekraczajacymi zakres pracy, pogar-
sza doktadno$¢ przesuwu stotu i nega-
tywnie wptywa na trwato$¢ sitownika z
powodu nadmiernego obcigzenia pro-
wadnic i powstawania drgan zespotu pro-
wadzonego i powiekszania sie luzéw.

2. Przy zatrzymywaniu stotu w potozeniu

posrednim za pomoca zderzakéw ze-
wnetrznych, nalezy przedsiewzigé
srodki zapobiegajace gwaltownemu
szarpnieciu.
W przeciwnym razie moze nastgpi¢
uszkodzenie. Jesli stot zatrzymuje sie w
potozeniu posrednim za pomocg ze-
wnetrznego zderzaka, po czym urzadze-
nie ma ponownie przesuwac¢ sie do
przodu, nalezy najpierw na moment
cofng¢ stot, w celu usunigcia zderzaka, a
nastepnie doprowadzi¢ ci$nienie do prze-
ciwnego przytacza, aby ponownie przesu-
wagé stoét do przodu.

3. Nie nalezy dopuszczaé do oddziatywa-
nia na stét nadmiernych zewnetrznych
sit i udaréw.

Moga one spowodowaé nieprawidiowe
dziatanie urzgdzenia.

] Montaz

A\ Uwaga

1. Nalezy chronié¢ powierzchnie montazo-

we korpusu i stotu (zesp6t prowadzo-
ny) przed zarysowaniem lub wgniece-
niem.
Nastepstwami moga by¢: utrata réwnole-
gtosci ptaszczyzn montazowych, drgania
zespotu prowadzonego, zwiekszony opor
przesuwu czesci ruchomych itp.

2. Na powierzchni transportowej korpusu
i stolu nalezy unikaé zadrapan lub
wgniecen.

Moze to powodowac drgania, zwiekszone
opory ruchu itp.

3. Podczas mocowania przedmiotu na
stole nie dopuszczaé¢ do oddziatywa-
nia nadmiernych sit i momentéw oraz
chroni¢ stét przed uderzeniami.
Nadmierne sity, przekroczenie dopusz-
czalnych warto$ci momentéw i uderzenia
mogg spowodowac powstanie drgan ze-
spotu prowadzonego, zwigkszone opory
ruchu itp.

A\ Uwaga

4. Plaskosé powierzchni montazowych
powinna wynosi¢ ponizej 0,02 mm.
Niedostateczna ptasko$¢ przedmiotu mo-
cowanego na stole przesuwnym lub ptyty
podstawy i innych czesci, na ktérych mo-
cowany jest sitownik, moze powodowac
drgania zespotu prowadzgcego, zwigk-
szone opory ruchu itp.

5. Do potaczenia stotu z obiektem maja-

cym zewnetrzne podparcie lub pro-

wadnice, nalezy wybraé odpowiednie
rozwigzanie tacznika i starannie go wy-
osiowagé.

Przedmioty wrazliwe na oddziatywanie

pola magnetycznego nalezy trzymac¢ z

dala od sitownika.

Na stole zabudowany jest magnes do

wspoipracy z czujnikami  potozenia.

Dyski, karty lub tasmy magnetyczne

nalezy utrzymywac¢ z dala od urzadzenia.

W przeciwnym razie zapisane na nich

dane mogg zosta¢ skasowane.

o

7.Do montazu kompaktowego stotu
przesuwnego nalezy stosowacé sSruby
wiasciwej dtugosci i dokrecaé je odpo-
wiednim momentem, nie przekraczaja-
cym dopuszczalnej wartosci.
Przekroczenie momentu dokrecania $rub
mocujacych moze doprowadzi¢ do nie-
wiasciwego dziatania, podczas gdy nie-
dostateczne dokrecenie $rub moze spo-
wodowa¢ przesuwanie sie lub upadek
stotu.

Mocowanie stotu przesuwnego

1. Mocowanie od dotu (otwory gwintowane)
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MXPJ6 M4 2.1 6
MXP 6 M4 2.1 6
MXP10| M4 2.1 5
MXP12 M5 4.4 5
MXP16 M6 7.4 8

2. Mocowanie od gory (otwory przelotowe)
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Model Sruba dhgséieT;Tﬁr:;] @i pﬂzz to[::m]
MXPJ6 | M3 1.2 6
MXP 6 M3 1.2 6
MXP10 M3 1.2 6
MXP12| M4 2.1 5
MXP16 M5 4.4 8

3. Mocowanie boczne (otwory gwintowane)
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- Maks. moment |Maks. gteboko$¢
el Slkd dokrecenia [Nm] |wkrecenia ¢ [mm]
MXP10 M3 1.2 5
MXP12 M4 2.1 6
MXP16 M5 4.4 8

Mocowanie przedmiotu na stole

1. Mocowanie na gérnej powierzchni stotu

MXPJ6, MXP6

MXP10, 12, 16

4 Maks. moment [Maks. gleboko$¢

Soael Sruba do:rescen; [l?lntl] wkrescegr:iea :)[r:rsnl
MXPJ6 M3 12 3
MXP_6 M3 1.2 3
MXP10 M3 1.2 4
MXP12 M4 2.1 4.5
MXP16 M5 4.4 7
AUwaga

Do MXPJ6 i MXP8, w ktorych otwory gwintowane sa przelotowo,
nalezy stosowaé sruby krétsze niz maksymalna gteboko$é wkrecania.
Jesli stosowane sa dtuzsze $ruby, moga stykac sie z korpusem

i powodowa¢ wadliwe dziatanie stotu.

2. Mocowanie na bocznej powierzchni stotu
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5 Maks. moment [Maks. gteboko$¢

teete) Shulae dokrecenia [Nm] wkrecenia ¢ [mm]
MXP10 M3 1.2 3
MXP12 M3 1.2 4
MXP16 M4 2.1 6
A Uwaga Modele z amortyzatorami uderzen nie sg

odpowiednie do montazu bocznego.
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Szczegobtowe wytyczne bezpieczenstwa dla produktu

Seria MXP

Niniejsze wytyczne nalezy doktadnie przeczytaé przed uruchomieniem.

|

Srodowisko pracy

/A Uwaga

1.

Nie nalezy stosowacé produktu w srodo-
wisku, w ktérym narazony moze by¢ na
bezposredni kontakt z cieczami takimi
jak ptyn chtodzaco-smarujacy itp.
Praca w $rodowisku, w ktérym korpus na-
razony jest na dziatanie ptynu chtodzaco-
-smarujacego, ptynu chtodzacego lub
oleju moze doprowadzi¢ do pojawienia sig
drgan, zwigkszonych oporéw ruchu, nie-
szczelnosci itp.

2. Nie nalezy stosowaé produktu w srodo-

wisku, w ktérym narazony moze by¢ na
bezposredni kontakt z pytem, kurzem,
widrami, rozpryskami spawalniczymi
itp.

Obstuga stotéw przesuwnych
z ogranicznikiem skoku

Amortyzator uderzen

1

A Uwaga

.Nie nalezy odkrecaé wkretu znajdujace-
go sie¢ w dnie korpusu amortyzatora
uderzen.

Nie jest to sruba nastawcza. Odkrecenie
tego wkretu moze spowodowaé¢ wyciek
oleju.

2.Nalezy chronié przed zarysowaniem

powierzchni¢ bocznag ttoczyska amor-
tyzatora uderzen.

Rysy mogg znacznie skroci¢ trwatosé
amortyzatora i doprowadzi¢ do powtarza-
jacych sie zaktbcen w jego dziataniu.

Nie odkrecaé

THoczysko wkretu

— [k

Chroni¢ przed uszkodzeniem

3.Amortyzator uderzer zuzywa sige. Wy-

miana jego jest konieczna, jesli pojawi
sie zauwazalny spadek zdolnosci po-
chtaniania energii.

Model Symbol zam. amortyzatora uderzen
MXP10 RB0805
MXP12 RB0805
MXP16 RB0806

4 .Przeciwnakretke amortyzatora uderzen

nalezy dokreca¢é momentem podanym
w tablicy ponizej.

Model Moment dokrecenia [Nm]
MXP10
MXP12 1.67
MXP16
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Nastepstwem mogg by¢ drgania, zwigk-
szone opory ruchu, nieszczelno$é itd. W
sprawach aplikacji w tego rodzaju $rodo-
wisku nalezy zwréci¢ sie¢ do SMC.

3. W miejscach, w ktérych produkt nara-

zony jest na bezposrednie dziatanie
promieni stonecznych nalezy zainstalo-
wac ostone przeciwstoneczna.
Chroni¢ stét przed promieniowaniem ciep-
Inym z pobliskich zrodet ciepta. Jesli w po-
blizu miejsca pracy stotu znajduje sig
zrodio ciepta, nalezy zastosowaé ekrany
lub ostony.

W przeciwnym razie zostanie przekroczo-
! ny dopuszczalny zakres temperatury
! pracy.

. 4.Nie stosowaé w miejscach narazonych na
; duze drganiach lub udary.

! Aby unikng¢ uszkodzer i nieprawidtowego dzia-
| tania, przed zastosowaniem produktu w takim
; $rodowisku nalezy zwrécic sie do SMC.

Ograniczenie skoku

MXP10, 12, 16

Poluzowa¢ przeciwnakretke kluczem oczkowym, nastawi¢ ograniczenie skoku od strony zaznaczonej
strzatkg i ponownie zabezpieczy¢ przeciwnakretka.

/A Uwaga

Zderzak poliuretanowy

Jesli skok nie jest nastawiony tak, aby amortyzator poliuretanowy mogt skutecznie dziataé, zwigksza
sie sita uderzenia, co niekorzystnie wptywa na trwato$¢ produktu.
Zaleca sie tak ustawia¢ skok, aby wymiar L1 byt mniejszy od warto$ci podanych w tablicy 1.

MXP6 L MXP10, 12, 16 L T o |
] MXP 6- 5 9 (tylko jednostronnie)
— - MXP 6-10 9 (tylko jednostronnie)
g [e][]][e 2ol e s MXP10-10 7
3 — - u ] MXP10-20 6
ol o © ] = H MXP12-15 7
— | folllo & MXP12-25 7
: MXP16-20 8
Twardy zderzak MXP16-30 8

W wykonaniu z twardym zderzakiem skok nalezy nastawi¢ tak, aby ogranicznik skoku dotykat korica
zespotu prowadzgcego.
Zaleca sig tak ustawia¢ skok, aby wymiar L2 byt mniejszy od warto$ci podanych w tablicy 2.

MXP6 MXP10,12,16
Model L2 [mm]
MXP 6- 5C 10 (tylko jednostronnie)
MXP 6-10C 10 (tylko jednostronnie)
glo][][e = & MXP10-10C 9
E —F 1] - ‘ I MXP10-20C 8
o) o ] Bl MXP12-15C 8
1 = MXP12-25C 8
L MXP16-20C 8
MXP16-30C 8

Amortyzator uderzen

W wykonaniu z amortyzatorem uderzen skok nalezy nastawi¢ tak, aby koniec korpusu amortyzatora
uderzen dotykat zespotu prowadzacego. Gdy amortyzator uderzen nie funkcjonuje prawidtowo,
zwigksza sie sita uderzenia, co negatywnie wptywa na trwato$¢ produktu.

Zaleca sig tak ustawia¢ skok, aby wymiar L3 byt mniejszy od warto$ci podanych w tablicy 3.

oy Ogranicanik skoku
L uderzen /| Model L [mm]
1 Ingmas! MXP10-10B 19
= s S s e B = MXP10-208 15
RS g MXP12-15B 15
A - d MXP12-25B 15
L@Ls sl | MXP16-20B 15
‘ ! MXP16-30B 15




