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l 1. INTRODUCCION 2] 

La Compañía Colombiana Automotriz $.A es una empresa colombiana asociada a la 

empresa japonesa Mazda Motor Corporation que se encarga fundamentalmente de la 

fabricación de los diferentes modelos de tal corporación además del ensamblaje de otro tipo 

de automóviles de otras marcas como lo son Mitsubushi, y ford. 

Los modelos ensamblado en esta compañía son los siguientes: 

MAZDA: 

e El mazda 323 hatchback con 4 puertas y 1500 c.c., 

El mazda 323 hatchback, con 5 puertas y 1300 c.c. 

El mazda 323 coupé (HE). 

Mazda Allegro Sedan Motor 1.6 Litros Mecánico. 

Mazda Allegro Sedan Motor 1.8 Litros Automático, 

Mazda Allegro Hatchback Motor 1.6 Litros Mecánico. 

MAZDA 626 SEDAN 2.01 16 válvulas. 

B-Series 2.2 Lts. 4x2 y 2.6 Lts 4x4 

FORD: 

e Ford Laser en versiones sedán de 1.3 Lts. y 1.0 Lts. 

e Ford Ranger 2.2 Lts. 4x2 y 2.6 Lts 4x4 

MITSUBISHI: 

e Mitsubishi Montero 2.4 1 4x4 Mecánico. 

e Mitsubishi Montero 3.0 L ¡ 4x4 Mecánico. 

e Mitsubishi Montero 2.4 i 4x4 Mecánico. 

e Mitsubishi Wagon 2,61, importado. 

eo Mitsubishi Wagon 3.0. 

BREVE DESCRIPCIÓN DEL PROCESO DE ENSAMBLE DE VEHÍCULOS. 

Generalidades 

Para el proceso de ensamblaje de utiliza un 70% de partes CKD (partes importadas) y un 

30% de partes de integración nacional, desarrolladas en el país o en países del Grupo 

Andino.



Tipo de Producción 
  

El tipo de producción de la Compañía Colombiana Automotriz es en línea y en forma de 
mezcla. 

EN LINEA: Porque es de forma lógica y consecutiva. 

EN MEZCLA: Porque a lo largo de la producción de los vehículos en su proceso de 
ensamble, se manejan diferentes modelos y versiones de automóviles. 

El proceso de ensamble de vehículos está conformado por las siguientes operaciones 
básicas: Desempaque y suministro de materiales, soldadura latonería, pintura, montaje / 
rectificación, y almacenamiento en bodega, 
todas las operaciones se realizan en un sistema de línea única, lo que se traduce en un 
proceso continuo y eficiente. 

PLANO GENERAL PROCESO DE ESNSAMBLAJE. 

Ver anexos (1) 

Cajas CKD DEB-15, 
Desempaque CKD. 
Desengrase y Zincante. 
Soldadura, 

Latonería. 
Pintura 

Montaje. 
Rectificación del vehículo. 

. A bodega de almacenamiento. 
El proceso # 7 es el principal para la realización de este proyecto ya que en 
Este es donde se colocaran los dispositivos. 
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MONTAJE 

En esta parte del proceso de ensamblaje se coloca el PANEL DE INSTRUMENTOS, las 
llantas al carro, el motor, el cableado, tuberías, suspensión delantera y trasera, barra 
estabilizadora, puente travesaño, protector carter, soportes, pasa ruedas, y además se le 
hacen una serie de pruebas como son la prueba de rodillos, la prueba de agua y prueba de 
frenos, además de la alineación y el chequeo de control de calidad,



  [2. PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA. 

En la parte de montaje existe una operación muy importante que es la del montaje del panel 
de instrumentos del vehículo, en esta operación el trabajo es realizado directamente por una 
serie de operarios que se encargan de levantar manualmente el panel de instrumentos, y lo 
ubica en su respectiva posición dentro del esquema del carro. A continuación se hará una 
breve explicación de este proceso, 

Montaje panel de instrumentos: 

En este punto del ensamblaje llamado TRIM 17 el operario levanta el panel de instrumentos 
ya debidamente constituido por sus partes como son la unidad de calefacción, tacómetro, 
air bag, radio, ductos, cableado, etc; lo desplaza una distancia de 2 mts en donde se 
encuentra el automóvil ya con sus puertas ensambladas, lo introduce dentro de la cabina y 
lo posíciona debidamente, haciendo las respectivas conexiones del cableado presente en el 
panel de insítrumentos y en la cabina. 
Los operarios al terminar el día deben haber montado 80 paneles en sus respectivos 
automóviles, el problema principal es que el operario pueda sufrir algún tipo de lesión 
debido al peso del panel. 
Si cl operario sufre alguna lesión o accidente, esto produciría otros tipos de problemas 
como s0on los siguientes: La necesidad de reemplazar al trabajador mientras cumple su 
periodo de incapacidad, lo cual ocasionaría un trauma en la línea de operación afectando la 
productividad de la planta de ensamblaje, esto también afectaría los indicadores de calidad 
que maneja la empresa al remplazar un operario experimentado por alguno de corta 
experiencia,



  [4. SOLUCIÓN DEL PROBLEMA 

Como la idea principal es dar facilidades a los operarios para la realización de sus tareas se 
ha dispuesto por parte del departamento de ingeniería de procesos el desarrollo de un 
proyecto que supla la necesidad (transporte del panel a la cabina del vehículo) de las 
personas que operan en este punto de la línea de ensamblaje. 

La solución forma parte de un tipo de dispositivos (Manipuladores de gravedad cero), estos 
se encargan de levantar los paneles de una forma más fácil, siendo estos dispositivos 
operados por los mismos trabajadores de la respectiva estación (TRIM 17.) 

  [5. DESARROLLO DEL DISPOSITIVO. =*] 

El desarrollo de este dispositivo estará dado por los siguientes pasos: 

A. Análisis de los procesos que se realizan (Estaciones de operación). 
B. Función y descripción de los dispositivos. 

e Ubicación de las principales limitantes para el desarrollo de los dispositivos. 
C. Planos de las estaciones ( 2-D en Microestation V8) en donde se ubicaran los 

dispositivos. 
D. Calculo de estabilidad de las vigas que soportaran el dispositivo. 
L. Ubicación de los diferentes elementos que están presentes durante el proceso, ejem: 

cabinas de autos, dolys, y estantería de herramientas. 
EF. Determinación del espacio utilizable para la movilización del manipulador. 
G. Diseño del manipulador. 

| 
H. Escogencia del tipo de mecanismo a utilizar, 
1. Escogencia del tipo de montaje que se utilizara. 
J. Planos en 3-D (Microestation V8). 
K. Escogencia de los materiales, según tamaño, costo, resistencia y durabilidad. | 
L. Análisis de seguridad del diseño. | 
M. Construcción del manipulador en el taller. | 
N. Prueba del manipulador, 
O. Entrega del dispositivo. |



  

| 6. CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES 

  

6. CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES ; 
  

SEN 27 ene — 10 feb. Análisis de los procesos que se realizan (Estaciones de operación), 

Función y desctipción de los dispositivos. 
Ubicación de las principales limitantes para el desarrollo de los dispositivos. 

Planos de las estaciones (2-D en Microestation V8) en donde se ubicaran los dispositivos. 

  

SEM 10 feb - 15 feb Determinación espacio de funcionamiento del dispositivo — Trayectoria a reotrer. 

Deteminación del espacio utilizable para la movilización de los manipuladores. 

  

SEM 17 feb - 22f feb 
  

SEM 24 feb — 28 feb 

Definición del diseño lra parte: entrega de planos 3-D, medidas definitivas del discño. 

  

SEN 3 mar — 8 mar Definición del diseño 2da parte: Cálculos de resistencia de los materiales, escogencia de 

los rnateriales a utilizar. Escogencia del tipo de mecanismo a utilizar. 

Escogencia del tipo de montaje que se utilizara. 
  

SEN 10 mar- 15 mar Definición del diseño 3 re parte: Disposición de dispositivos de complemento del 

sísterna. (cilindros neumáticos, pulsadores, motores (sí es necesario)). 
  

SEIN 17 mar- 20 mar Entrega total del diseño del dieposítivo. Construcción del diepositivo en el taller de la 

CCA. ———l 
  

SEN 25 mar - 29 mar Elaboración del informe final de diseño del disposítivo 
  

Óá mayo Entrega dispositivo (calida de taller), 
  

ó mayo — 14 mayo Pruebas de funcionalidad. Análisis de seguridad del diseño. 

  

15 mayo     Entrega dispositivo instalado y funcionando   
  

 



  | 7. MARCO TEÓRICO, 

71 INTRODUCCIÓN A LOS MANIPULADORES DE GRAVEDAD 
CERO. 
  

Aplicamos el término INGRAVIDADOR al manipulador para definir un mecanismo que 
“simula” un estado de ligereza o liviandad a los objetos o materiales que del mismo están 
colgados eliminando su peso. 

Los manipuladores de gravedad cero permiten la manipulación de piezas pesadas con la 
facilidad de no realizar esfuerzos por el operador. La variedad de equipos y su sencillez en 
la construcción permiten tener un dispositivo a la medida de su necesidad. 

La diferencia que presentan los manipuladores de gravedad cero, es que permiten el 
manipuleo de objetos pesados con gran facilidad y precisión. 

En cualquier industria 0 actividad donde deban moverse objetos pesados con precisión 
sirven para ser aplicados, estos manipuladores se transformarán en socios o colaboradores 
insustituibles capaces de reducir el tiempo de montaje en forma sensible. 

1.2 BENEFICIOS QUE PRESENTAN ESTOS DISPOSITIVOS. 
  

1. Posesionado de objetos pesados con gran precisión. 
2. Ljecución de eslucrzos por debajo de los límites aceptables para una persona,. (3 Kg) 
3. Fácil operación. Evita aparejos y clevadores complicados. 
4. Regulación de tara y carga para manipulación de objetos de distintos pesos. 
5. Mantenimiento prácticamente inexistente. 
6. Aumento de productividad. 

10



TIPOS DE INSTALACIÓN DE MANIPULADORES. 73 

7.3.1 Montaje aéreo 

  
  

O DISTINTOS MONTAS ALELOS 

MONTADO SOBRE PARED 
O COLUMNA VERTICAL 
MCCELO MANIP 2008 

ELEMENTOS DESUJCION 

Standard : Garicho Simple 
Gancho doble. * 

  

Gtippor: Tomadetes para apreto en des 0 

lies ejes con totadón y 
freno, morániicas con LN; 
«lema de coquiidad. * 

  

Ventosas de vacio, Simples o 

combinadas con sibtemas 
do gro. * 
Son danentos opuonalas           

7.3.2 Montaje en columna   
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7.4 CONCEPTOS BÁSICOS DE LA ADECUACIÓN DE DISPOSITIVOS 

ADICIONALES. 

  

A mayor versatilidad de carga se resta agilidad al sistema o velocidad de respuesta 

(diferencias entre peso máximo y mínimo) para la mejor integración del sistema ingrávido 

es necesario definir los siguientes puntos: 

  

  

      

4 2° Ze 4° 

PESO A ELEVAR. DIFERENCIA DE RADIO DE GRIPPER O 

U LA ACCION SUJE OR DE 

DEFINIRA EL DIAMETRO IZADA PIEZAS 

DEL CILINDRO PERMITE ELEGIR 

ACONSEJAMOS DEFINIR CLARAMENTE LA DEPENDERA DE LA 

DISPONER PRESION DE CUAL SERA LA CONFIGURACIÓN APLICACIÓN Y DEFINIRA SI 

AIRE NO MENORA 5.5 ALTURA MAXIMA Y DE SOPORTE MAS EL SOPORTE ES FLEXIBLE 

K6G/cM2 MINIMA DE TRABAJO RECOMENDABLE O RIGIDO         
  

NOTA: El GRIPPER O TOMADOR DE PIEZAS. 

En algunos casos es de utilidad reemplazar el gancho Standard del equipo por un 

dispositivo especial para una adecuada toma de las piezas a manipular. La incorporación de 

un pripper especial puede originar el empleo de un soporte rígido para el mismo, en 

reemplazo del sístema elástico de eslinga. 

*Islinga: correa de fibra 

7.5 ACCIONES DE LOS SISTEMAS INGRÁVIDOS,. 

  

  

7.5.1 Manual 

Sistema ideal por su bajo costo. Recomendable para aplicaciones de baja frecuencia de uso 

y/o donde varía constante la carga a ingravidar. Ej. : Montajes de piezas sobre tornos, 

cepilladuras, cambio de matrices en inyectoras de plástico, cambio de bobinas de papel en 

imprentas, cambio de motores de autos, etc. 

7.5.2 Automático. 

  

7.5.2.1 Con memorias de carga. Se pueden memorizar distintas cargas previamente taradas. 

7.5.2.2 Con retardo a la gravidez. Impartida la orden de soltar el objeto esta acción dura 3 

segundos. Especialmente recomendado para piezas muy frágiles. 

7.5.2.3. Interactivo. El sístema puede condicionarse sín lLestricciones con otros 

componentes del sector de trabajo. 

 



7.5.2.4 Con taraje automático: El sístema obtiene su propia tara de ingravidez en forma 

automática una vez impartida la orden de ingravidar. 

7.6 QUE ES UN GRIPPER. 

Un gripper es un elemento que permite sujetar cualquier tipo de elemento que se vaya a 

manipular, 

La forma más fácil para describir un gripper es pensando en la forma de las manos 

humanas. Al igual que las manos humanas un gripper permite sujetar, apretar, manipular y 

ubicar un objeto. 

El gripper es tan solo un elemento de un sístema, este puede ser adjuntado a diferentes tipos 

de maquinas, como brazos roboticos, manipuladores de gravedad cero, y a cualquier olro 

sisfema automatizado. 
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71,7 OPERACIÓN BÁSICA DE UN GRIPPER. 

El aire comprimido es suministrado al cilindro (0s) del gripper, ejerciendo una presión al 

pistón haciendo que este salga o entre. Esta operación hace que los dedos del gripper se 

abran o se cierren. 

Existen tres movimientos primarios para los dedos de un gripper, paralelo, angular y de 

acercamiento alejamiento. Estos principios de operación se refieren al movimiento de los 

dedos en relación al cuerpo del gripper. 

Gripper paralelo: Las garras del gripper se mueven en paralelo en relación con el cuerpo de 

este, este es el tipo de movimiento más utilizado. 

ai————— q a 

  

  

  

  

18 DIFERENCIAS ENTRE UN GRIPPER DE DOS DEDOS Y UN GRIPPER DI/ 

TRES DEDOS. 

  

e Gripper de dos dedos: Es el estilo más popular del gripper, todos los gripper permiten 

dos puntos de contacto para efectuar la sujeción de la pieza a ser manipulada. Los dedos 

se mueven e un movimiento sincronizado abriéndose y cerrándose hacia el eje central 

del gripper. 

  

e Geripper de tres dedos: Es un estilo más especializado de gripper, todos los 

grippers de tres dedos permiten tres puntos de contacto para efectuar la sujeción de 

la pieza, Los dedos se mueven e un movimiento sincronizado abriéndose y 

cerrándose hacia el eje central del gripper. Los grippers de tres dedos permiten más 

puntos de contacto y un posicionamiento más precisó que un gripper de dos dedos.



  

79 SUJECIÓN INTERNA VS. SUJECIÓN EXTERNA. 

Los gripper son usados en dos diferentes opciones de sujeción. Interno y externo, la opción 

a usar es determinada por la geometría de la parte que va a ser sujetada. 

e Externo: La sujeción externa es la forma más común para sujetar partes. La fuerza de 

cierre del gripper es usada para agarrar la parte a sujetar. 

e Interna: La sujeción interna es usada cuando la geomeiría de la parte lo permite y 

cuando el proceso requiere acceso al superficie externa de la pieza, una fuerza hacia 

fuera es utilizada para sostener la pieza. 

    

    

  

Extarnal Grip retarda Grip 

(Closed) (open) 
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  | 8. DESARROLLO DEL DISPOSITIVO 

8.1 ANALISIS DE LOS PROCESOS QUE SE REALIZAN EN LA ESTACIÓN 
TRIM 17 Y SUBENSAMBLE. 

El lugar en donde se desarrollara el proyecto se le denomina dentro de la planta como 
TRIM 17, en este lugar se desarrollara el dispositivo más necesario en este momento para la 
empresa, el manipulador de los paneles de control. 

La operación principal que se desempeña en este lugar es la del montaje de panel de 
instrumentos del automóvil, desde la ubicación de cada una de las partes que lo conforman 
hasta la total ubicación dentro del automóvil, en la primera parte de la estación 
(SUBENSAMBLE PLANCHAS) tres operarios distribuidos cada uno con su respectivo 
dolly va ubicando las partes internas del panel de instrumentos ya sca la parte de cableado, 
como el equipamiento que cada clase de automóvil tendrá (radio, airbag etc.). 
Luego ya cuando el panel de instrumentos esta en su totalidad armado, se procede a llevar a 
la segunda parte de la estación (TRIM17),en donde un operario inserta el panel dentro del 
automóvil y otro se encarga de hacer las respectivas conexiones de cableado que existan, 
por ultimo el automóvil es transportado lateralmente hacia la fase final del TRIM 17, en 
donde le colocan otro tipo de partes que para este caso de estudios no son de gran 
relevancia, se tuvo en cuenta esta parte ya que el piso de la estación esta conformado por 
rieles en los cuales se transportan los automotores y además algún espacio de esta ultima 
fase será utilizado para la ubicación de nuestro sistema, para la realización de este proyecto 
se debe tener la ubicación de los antomóviles dentro del espacio para esto se debe tener en 
cuenta las dimensiones de cada uno de los automóviles que se ensamblan en la compañía, 
para eso se han preparado las fichas técnicas de los automóviles donde se podrán observar 
todas sus características, 

8.2 FUNCIÓN Y DESCRIPCIÓN DEL DISPOSITIVO 

El dispositivo básicamente realizara la función de apoyo al operador para levantar los 
paneles de instrumentos, esto con el fin de evitar algún tipo de lesión por parte del operario, 
esíe a su vez es el que manipulara el dispositivo, este dispositivo tendrá el nombre de 
manipulador antigravido para paneles de instrumentos, el cual estará comprendido por un 
mecanismo de tres brazos que estarán a su vez complementados por cilindros neumáticos 
que le dará algún tipo de movimiento al dispositivo. Más adelante se estará dando una 
descripción más detallada de lo que será este dispositivo. 

8.2.1 Limitantes para el desarrollo del dispositivo 

El principal inconveniente que se tiene para el desarrollo del sistema se manifiesta en la 
cantidad de espacio que tenemos para utilizar, ya que el espacio es muy reducido, tanto en 
los ejes X y Y como en el eje Z que para mi será la altura, las cabinas cubren gran espacio 

16



de la estación, esto nos obliga a que la consecución del dispositivo sea haga de manera muy 

orientada. 
También como otro aspecto que se debe de tener en cuenta es la necesidad de que el 

dispositivo a realizar no vaya a afectar el trabajo de los otros operarios, reduciéndoles el 

espacio de trabajo; el operario que maneja el dispositivo debe de tener total libertad de 

movimiento tanto el cómo el dispositivo, esto quiere decir que el operario del dispositivo 

no se obstruya con la maquina al momento de su manipulación durante el desplazamiento 

por el espacio de la estación. 

Otro de los aspectos para tener en cuenta es las especificaciones de los automóviles, esto 

para poder definir la trayectoria que el dispositivo va recorrer. 

Foto: estación trim 17 y subensamble paneles de instrumentos. 
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9.1 UBICACIÓN DE LOS DIFERENTES ELEMENTOS QUE ESTAN 

PRESENTES DURANTE EL PROCESO (EN PLANOS)). 
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9.2 DETERMINACIÓN DEL ESPACIO UTILIZABLE PARA LA 
MOVILIZACIÓN DEL MANIPULADOR. 

Dentro de la estación se encuentran diferentes tipos de elementos, como lo son: 

Estantería de ubicación de materiales y elementos, 
Dispositivos subensamble panel de instrumentos. 
Dolly de carga de la cabina del automóvil, 
Cabinas de diferentes tipos de automóviles. 
Dispositivo de ubicación de los paneles de instrumentos subensamblados. 
Tubería servicios. (Esta tubería tendrá que ser reubicada para el desarrollo del 
dispositivo, ya que esta tubería causa inconvenientes de desplazamiento del 
manipulador. 

Para definir la trayectoria vertical y horizontal adecuada del dispositivo tenemos que tener 
en cuenta los diferentes tipos de cabinas que se ensamblan en la empresa, esto con el fin de 
hacer un dispositivo universal que permita la ubicación del panel en el lupar preciso, sín 
tener algún riesgo de que el dispositivo pueda generar daños. 

21
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Para definir la trayectoria adecuada que debe cumplir el manipulador, primero se procedió a 

realizar una observación minuciosa de la forma como los operarios trasladaban los paneles 

de instrumentos hacia la cabina de automóviles. 

Después de hacer la observación se pudo definir que el desplazamiento estaba dado 

básicamente por dos puntos; el punto de recolección del panel de instrumentos y el punto 

de entrega del panel, estos a su vez fueron utilizados para definir la trayectoria total que 

debe cumplir el dispositivo, aparte de estos dos se designaron otros dos puntos más; un 

punto de origen para la ubicación del dispositivo y un punto de trayectoria máximo, que fue 

determinado por la longitud máxima necesaria del radio de giro, ya teniendo estos cuatro 

puntos se trazo una trayectoria lineal que unía el pto. 1 con el 2, el 2 con el 3 y el 3 con el 

cuatro, así se determino la trayectoria del dispositivo. 

  
[| 10. CALCULO DE RESISTENCIA DE LAS VIGAS 

Teniendo en cuenta el perfil de la viga en donde será ubicado el dispositivo, a la distancia 

entre el dispositivo y las columnas y al peso total del dispositivo, se procede a la realización 

de los diferentes cálculos que nos dirán sí la viga soportara o no soportara todo el 

dispositivo, 

  

    
  

  

1 Largo 

Alto 

  
    
- Ancho 
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Datos iniciales: 

  

Distancia de 

  

Peso a soportar EDS Long. total Ancho Alto Grosor 
ubicación 

400 kg. 0.80 m 6m 0.30 m 0.50m | 0.005m             
  

Consecución de los cálculos. 

La distancia total de la viga es de 6 metros pero se tiene en cuenta que los apoyos miden 

0.30m x 2 entonces se toma como medida a utilizar 5,4 m. 

Perfil de la viga. 

0.005ra 

  

ah as 

|
 

  
    -   
  

VISTA FRONTAL 
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Diagrama general de la viga. 

5,4 rm 

L—— 0.80 m—— 
  

    
  

Diagrama de cuerpo libre. 

  

—
 

400 kg * 10 n/rmms =4000 N 

5. m 

_—— 0.80 m—— 

  

FA 

400 kg * 10 n/rms =4000 N 
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Se hallan las fuerzas que se están produciendo en los apoyos A y B. 

Y mA = 0; 

4,6M * 4000N = 5.4FB 

4,6M *4000N 
54M 

FB 

FB =3407,.40N 

d'Fy=0; 

FA— 4000 N + 3407 N 

FA = 592,6N 

Diagrama de cortantes, 

   

FB=3407,40N 

  
  

FA =692,6N 

400 kg * 10 nims =4000 N 

Ya teniendo esto se hallan las áreas Al y All. 

A= FA* Xt 

AI = 592,6N *4,6M 

AI =2725,96m? 
26 

  



AI =—3407.AN *0.8M 

A =—2725.96n" 

Diagrama de momentos. 

2125,96 

_— —_ 

A B 

El análisis se hace para un solo ángulo utilizando Y de la carga total. 1000N. 

ae 
| | 0.005 

A il 

0.1 

1 

Se halla la inercia tanto en X como en Y. 

  

  

    

1=- lapa 
12 

te = La 0,15 0.0053 
12 

Ix = 3,5828125*10 " m* 

ly = —#0.1*0.0053 
12 
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I =3,5828125 *10”" m* 

Sabiendo los materiales del cual esta constituida la viga. 

Area=0.095*0.005+0.1*0.005=0.000975m2 

Material A-36 

E= modulo de young. 

&.y = 399009 SK pa 

G tensión = 248211,3Kpa 

E = 1.99948*10° pa 

Hallamos los centroides. 

  

  
  

    
  

  

  

  

0.0975m 

|} 1] 

0.0475m 

| 

A © A*C 

1 0.0005 0.0975 0.00004875 

1 0.000475 0.0475 0.0000225625 

Y 0.000975 0.0000713125         
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c— 2,4*C 0.0000713125 
Y 4 0.000975 

C=7,3141*10" m 

  

Resistencia de materiales, 

Por cortante: 

Por flexión. 

Gm 1000n 

* 0.000975n? 

“uerza 
T == — 

  

=102564,1 pa 

Area 

Torsión. 

“E mom. max * centroide 
xp     

inercia (x) 

+ DEC _1000*0.15*7.3141*10" 
ja J (2*3.5828152*10”7) 

Tur =15.31*10° pa 

Circulo de mohr. 

  

To, Hr =15.3134*10° pa max 
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FATIGA 

  

  

  
    

Factor de forma. 

Area=0.000975 m2. 

4 .. .=#0.05*0.4*0.] 
0.956 

A —=500*10*m’ 
0.950 

Hallamos el diámetro equivalente, 

A... E003*Y).150.1 
0.950 

Aya = 0.0766d? 
500 #10" = 0.0766? 
d = 0.0808 m 
Kb=0.9 
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Acabado Superficial. 

bh 

Ka=a*0 
ult 

maquinado 

a =4.51*10" pa 

=—0.205 

o. =400*10" pa 

Ka =4.51*10° pa*400*10° pa ”* 

K@=0.922 

Factor de carga. 

Kez=] 

Carga en flexión, 

Factor temperatura. 

Kad =] 

S¿= Sé *Ka*Kb*Ke*K 

Se =400*107" *0.504 = 201,6*10" pa 

Se = 201,6*10"*0,.022*0.9*1*] 

Se=167.2877 *10° pa 

CIRCULO DE MOHR SUPONIENDO Q PRIMA. 

O, = Se =167,2877 *10° pa 

E, =13,31*10 pa 
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169.04*10° pa 

AQ 1 

0 = —1.04*10° pa 

ta
 

Peso máximo aproximado. 

F*L*C 
aa 

p*46m*73141*10” 
_y 

A AU ERT
EE 

- (3.5828125*10 
"Y 

F =819.42N 

Como son 4 ángulos la fuerza tota 

p=3277.68N=334.
45 Kg. 

61 28:10° 

| ce divide entre ecsc Numero. 
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[11 DISEÑO DELMANEULADOR EEE Ra] 

Para el diseño del manipulador como tal, se realizo el estudio del espacio donde actuará este dispositivo; esto con el fin de poder determinar la trayectoria de desplazamiento tanto horizontal, como vertical, 
Para esto se tuvo en cuenta todos y cada uno de los elementos que ocupan el espacio, ya que la mayoría de estos no pueden ser removidos de los lugares en donde se encuentran ubicados. 
Los elementos presentes en la estación s0n los siguientes: 

Estantería de ubicación de materiales y elementos, 
Dispositivos subensamble panel de instrumentos, 
Dolly de carga de la cabina del automóvil. 
Cabinas de diferentes tipos de automóviles. 
Dispositivo de ubicación de los paneles de instrumentos subensamblados. Tuberías de aire comprimido. 

Para le desplazamiento horizontal del dispositivo se necesito reubicar las tuberías de aire comprimido, 

11,1 ESCOGENCIA DEL TIPO DE MECANISMO A UTILIZAR. 

Por motivo de la limitante que existe en la planta, se decidió hacer un tipo de dispositivo que aprovechara el espacio aéreo que existe en la estación. El dispositivo que se realizara contara con tres grados de libertad, que se vean reflejados en cada una de las articulaciones que se observan en la figura anterior. 

El sistema esta compuesto por tres barras, dos horizontales y una vertical, el proceso para determinar las distancias que tendrán las barras se realizo de forma geomélrica. 

1. Se designaron los tres puntos de llegada del dispositivo: 
a. El punto donde se recoge el panel de instrumentos, 
b. El punto máximo a donde llega el mecanismo. 
c. El punto de entrega del panel de instrumentos, al operario que realizara el ensamble de este en la cabina. 

2. Se traza la trayectoria rectilínea entre estos tres puntos. 
3. Se traza el radio de giro según la distancia entre el punto de ubicación y el punto donde se recoge el panel de instrumentos, 
4. Se ubico la distancia máxima entre el punto de origen del dispositivo, el ángulo de giro y la trayectoria rectilínea, 
5. La distancia entre el origen del dispositivo y el punto donde se recoge el panel me indicara la longitud total de los dos brazos. 
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6. Cuando ya obtenemos la distancia máxima entre el punto de origen, el radio de curvatura 

y la trayectoria rectilínea, ubicamos una línea entre el punto máx. de el radio de curvatura y 

la trayectoria rectilínea, y esta será la longitud de segundo brazo. 

7. Después de darle la longitud a los brazos horizontales del mecanismo, se ubica el punto 

vertical en donde debe ser entregado el panel de instrumentos. 

Para realizar la ubicación del punto de entrega del panel se tuvo que tener en cuenta: 

a. Las medidas de la cabina mas grande pasa por este punto (mitsubishi Wagon). 

b. La medida de la puerta mas grande de todos los automóviles (MAZDA 323 

coupé) 

c. El ángulo de abertura de las puertas en todos los modelos de automóviles que se 

ensamblan en la planta. 

d. La medida de la puerta mas pequeña entre todos los modelos de automóviles 

ensamblados.,. 

Esto con el único fin de ubicar un espacio estándar por donde ingresará el panel de 

instrumentos, este espacio es determinado para que cuando los operarios entreguen el panel 

con el dispositivo no vayan a realizar algún tipo de abolladura en el automóvil por culpa de 

un golpe. 

Para una mayor comprensión de la consecución de estos paso, se ha dispuesto de una serie 

de dibujos ilustrativos. 

Las longitudes finales de los brazos son las siguientes: 

Brazol: 259cm 

Brazo2: 142cm 

Brazo3: 26/cm 

  
Las medidas totales del dispositivo se presentarán en los planos 3 —D. 
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11.2 ESCOGENCIA DEL TIPO DE MONTAJE, 

Definitivamente el tipo de montaje a utilizar es el aéreo ya que permite la perfecta movilización del dispositivo dentro del espacio limitado que se tiene en la estación TRIM 17. Se escogió debido a que la mayor cantidad de espacio se encuentra en la parte superior de la estación, además por que los diferentes objetos que ocupan la el espacio obstruyen cualquier otro tipo de montaje. 

11.3 ESCOGENCIA DE LOS MATERIALES PARA LA CONSTRUCCIÓN DEL DISPOSITIVO. 

  

Los materiales escogidos para el desarrollo del dispositivo fueron seleccionados según su resistencia, economía, y durabilidad, atendiendo obviamente la necesidad presentada para el desarrollo del dispositivo. 

ELEMENTOS UTILIZADOS. 

Esíructura, 
De tipo tubular (cuadrada y redonda) en acero HR, acero estructural SCH 80, aceros SAFE 4140 y aceros comerciales. 
Brazo numero 1. 
Es el centro de soporte del manipulador, gira en un radio de 226cm con una libertad de 330°, su construcción aligerada nos permite el montaje de todos los sístemas neumáticos del dispositivo, 
Acero: HR 1045 de 3/16” de espesor. 
Características del acero: Acero al carbono de baja templabilidad, en estado templado tiene alta dureza y buena tenacidad, Es apto para temple superficial. 
Las aplicaciones más frecuentes en las que se utiliza este tipo de acero son: Piezas de alta dureza y buena tenacidad (manivelas, chavetas, ejes, cigüeñales, bielas, engranajes, espárragos. Etc. ). 
Tratamiento térmico: Laminado forjado; normalizado, temple: acero revenido. 

Laminas. 

Acero: HR 1045 de 1” 

Pasador orejas. 
Acero AISIV/SAE 4340. 
Bujes de Bronce SAE 65, 

Brazo numero 2. 
Esta parte del dispositivo tiene un radio de giro de 142cm en un ángulo de 310°, aquí esta el sistema de elevación con sistema de gravedad cero, y se desplaza verticalmente en una distancia de 53,5 cm, su capacidad de carga es de 584 Ibs, a una presión de 6 bar 
Angulos de 2” de 3/16 de espesor de Acero HR 1045. 
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Brazo numero 3. 
Con libertad de giro de 145°, extensión horizontal de 102,5 cm y extensión vertical de 
265cm, en el se montan dos mordazas o dedos para sujetar el tablero, el tablero de control 
del dispositivo esta ubicado en la vertical del brazo. 
Tubería de acero SCHEDULE 80 2” de diámetro.. 

Cilindro Neumático. 
Cilindro milimétrico SERIE RA/8080 DE NORGREN NEUMATICS, modelo 18. 

tuba vilth enclosed tie rods. Glaar coat 
"tages of the basic anodizad corroslon resistant Surfaca. ally Shaped profile 0 

       

anclosad tla rods to 

and a clean look. 
available with or 
Iiston. 

     

s PV/8000/VM 
Siancda 

Cylinder Serias PR 

(Ver anexos hojas técnicas). 

Montaje para cilindro milimétrico. 
Parte superior del apoyo: Montaje tipo pivote de diámetro 80 tipo QA/8080/23. 
Parte inferior del apoyo: Montaje de tipo Horquilla de diámetro 80 del tipo QA/8080/25. 

Rodamientos: ] 
Rodamientos Rígidos De Bolas. 

Los rodamientos Rígidos de Bolas se usan en una variedad de aplicaciones particularmente 
amplia. Son de diseño sencillo, no desmontable, adecuado para alta velocidad de 
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funcionamiento y requieren poca atención en servicio, Estas características, junto con un 
precio ventajoso, hacen del Rodamiento Rígido de Bolas el más popular de todos los 
Rodamientos. Este tipo de rodamiento será utilizado en la unión del segundo brazo 
(horizontal) y el tercer brazo (vertical). 

Rodamientos cónicos: 

Los rodamientos cónicos contan de 4 componentes fundamentales: 

Pista interior 

Pista exterior 

Rodillos cónicos 

Jaula 

Una característica singular de estos rodamientos, es que es posible separar el aro exterior 
del resto del conjunto, facilitando así el montaje de los mismos, 
De la misma forma, el diseño interno del rodamiento, en el cual la prolongación de las 
generatrices de los caminos de rodadura del aro exterior y del aro interior converge en un 
punto común del eje de rotación del rodamiento, lo cual permite un movimiento de 
rodadura sín deslizamientos de los rodillos sobre las pistas en todos puntos de contacto. 
Esíc tipo de rodamientos será utilizado en las uniones de los brazos 1 con la vi ga y el brazo 
2 con el brazo 1. 

Pasadores 

El acero utilizado para la construcción de los pasadores es AISI/SAE 4340. 
Es usado por que se requiere una dureza superior y mejor resistencia al impacto Este acero 
{ene una buena penetración de temple y buena tenacidad, 
-Se puede usar en construcción de piezas de tamaño medio que estén cometidas a esfuerzos 
de torsión. 
-Por su contenido en Mo no esta expuesto a la fragilidad de revenido. 
(En los anexos se podrá encontrar una lista detallada de todas las partes que conforman el 
dispositivo) 

11.4 DISEÑO DEL GRIPPER 

  

El diseño del gripper debe contar con ciertos componentes Junto a un sistema particular 
para dar la correcta funcionalidad según el tipo de aplicación que se tiene, ya sea un solo 
propósito o un multipropósito. 
Las más grande obligaciones que debe de tener un sistema de agarre son: Liviandad, 
dimensiones ajustadas según el tipo de elemento que se va a sujetar, rigidez, capacidad para 
realizar multitareas, simplicidad y carencia de mantenimiento, 
Los componentes básicos para un sistema de agarre de dos dedos que será el utilizado para 
nuestro manipulador son los siguientes. 

e Forma de los dedos. 
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e Mecanismo de agarre. 

e Conectores. 

e Actuador. 

La parte mecánica de un sistema de agarre de dos dedos esta reseñada en la figura # 1. 

1... ba] 

      

  

l | arg 

actuador. 
      

   

  
punta de de do 

adiós 

¡dedo._ | 

Fig 1. Componenetes mecanicos y parametro de 

diseño para un sistema de aggarre de dos dedos. 

mecanismo de 

' agarre. 

e Dedo y Punta de dedo: Estos son los elementos que esíán en contacto directo con el 

objeto, estos son los que lleva a cabo la acción de agarre. 

Mecanismo de aparre: Es el componente de transmisión entre el actuador y los 

dedos. 

e Actuador (cilindro neumático): Es el recurso de poder para que el dispositivo 

desarrolle la labor de agarre. 

  

Las características básicas de un sistema de sujeción están dadas por: La fuerza de agarre y 

el tamaño de agarre. Estas características s0n importantes ya que estas según el tipo de 

objeto que se va a sujetar nos dirá el rango de fuerza de sujeción de los dedos en el objeto. 

El diseño dimensional del mecanismo de sujeción debe tener gran influencia en la 

capacidad D, del gripper (Fig. 1), y en la fuerza de agarre, entonces el tamaño del 

mecanismo puede afectar la configuración de agarre y las características de transmisión del 

dispositivo. 
Sin embargo se cree que una adecuada formulación del problema de diseño de los 

mecanismos de agarre puede ser una ayuda par un uso optimo de este. Entonces una 

conveniente síntesis puede dar optimas características, con respecto al propósito de agarre. 
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Refiriéndose a la Fig. # 2, una configuración de dos dedos de agarre puede caracterizarse por posibles movimientos elementales de agarre entre los dedos, y son: 
El deslizarse hacia abajo a lo largo de una dirección que es ortogonal al plano de las 
fuerzas de agarre, ejerció por los dedos como acopladores de mecanismos; En este caso un 
incremente y un decremento de la fuerza de agarre hecha por los dedos puede producir un 
movimiento de presión o de liberación del objeto. 
Girando alrededor de la línea de presión y girando alrededor del eje de deslizamiento, 
consistiendo en un giro sobre los dedos que da un torque externo o un par de fuerzas FA y 
FB sobre los puntos A o B. 
Aunque no pueden considerarse dos puntos de contactos suficientes para un movimiento 
planar, un sujetador de de dos dedos puede realizar un agarre conveniente cuando las 
limitantes de la fuerza son tomadas en cuenta, ‘para poder alcanzar cuatro condiciones para 
un agarre firme. 
Además, todos los movimientos elementales antedichos del objeto pueden ser evitados 
cuando la fuerzas de agarre FA y FB son ejercidas por los dedos de modo que las fuerzas 
de la fricción puedan presentarse para balancear totalmente la acción externa en el objeto. 
Sin embargo, por el motivo de la simplicidad y porque de hecho la diferencia en la posición 
puede ser muy pequeña, las fuerzas de agarre se pueden nombrar con un valor común F, 
Las mismas observaciones se pueden desarrollar para la evaluación de la fricción en los 
puntos A y B con los coeficientes 1, A y pB, que se puede asumir con un valor común y. 
El pAy el qB representan los ángulos de los conos de la fricción en los puntos de contacto 
A y B, respectivamente, y ellos se relacionan con los coeficientes de la fricción por PA = 
tan PA yqB =tan qB.. La configuración de agarre del objeto con respecto a los dedos da él 
WA y WB, de los ángulos, los cuáles dependen fuertemente de la orientación de los dedos, 
de la posición de los puntos de contacto, y de la forma del objeto y de los dedos. Aunque 
los puntos de contacto, Son los que definen la línea del contacto como la línea que los une, 
"ig.2, se puede situar en la misma posición relativa respecto a los dedos, los ángulos WA y 
yBpueden diferenciarse el uno del otro. Sin embargo, debido a la simetría de un sistema de 
agarre de dos dedos, en un procedimiento de diseño es conveniente asumirlos como igual al 
valor más desfavorable y, que refiere al caso que da un componente que cede a la fuerza de 
agarre. Fig.2 El agarre planar realizado por los dos dedos ha sido modelado usando las 
consideraciones antedichas. Además, r A y r B representan las distancias del punto A y del 
punto B, respectivamente, de la línea de agarre. r G es la distancia de G a la línea del 
contacto; W es el peso del objeto y se orienta con un ángulo MW con respecto a la línea de 
agarre, T es un esfuerzo de torsión externo que actúa en el objeto, incluyendo las acciones 
de inercia debido al movimiento del manipulador, tan bien W puede incluirse entre las 
fuerzas de inercia y las fuerzas externas, de modo que el modelo de Fig.2 puede describir 
todas las situaciones, que pueden ocurrir en un objeto sujetado por un dispositivo de agarre 
de dos dedos. 
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) rado pueden Sr expresados USando el 

s de contacto y la de agarre en término de las fuerzas es:   h, cos y, =\; cos yr, y &B. Sin Ya lg h, sin Wa 1 W gin Oy 0 
FP, sin Va + E, síg TERE; cos y, “La E, cos yr, WeosO , 0 

Y en términos de lorque es: 

Pro Wsiy Uy, « r, E, (sin VA -UN cos WA Ja ry E (Sin Va -Uy cos WP J=0 
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- apremios del diseño 
- características del objeto 
- particularidades del uso 

El punto crítico de tal formulación del diseño es la opción de una función objetiva 
conveniente f, que puede incluir los aspectos peculiares del mecanismo sujetador junto con 
Sus parámetros de diseño, y puede dar una formulación numérica soluble en sentido de 
obtener las soluciones que no son triviales. 
Las limitantes pueden ser expresadas para muchas y diversas características pero ellas 
deben ser formuladas analíticamente, 
Otras complicaciones pueden presentarse en formular las limitantes con la tentativa de 
especializar el diseño del mecanismo a un propósito de sujeción, que sin embargo se puede 
indicar como general así como específico con respecto a un objeto 0 a una manipulación. 
Entre las muchas opciones posibles, se propone utilizar la función objetiva para un diseño, 
la expresión compacta para un mecanismo de agarre dada por: (Ceccarelli et el al., 1992; 
Ceccarelli 1994). 

(4) 

Fa cos, + ly cos y 
Pp 

en donde P es la fuerza ejercida por el actuador, La configuración que agarra se considera 
con yA y yB, y la acción que agarra por medio del FA y del FB. La función objetiva se 
puede simplificar más a fondo sí se asume que yA =yB=y, y FA=FB=F que da: 

  

Cr,Ï. 

(5) 

2 | cosy 
[ 

Eqs.(4) y (5) considera los aspectos de la fuerza e indican la transmisión, la cuál se puede 
reconocer como fundamental para el diseño y para el trabajo de un mecanismo de sujeción. 
De hecho experiencias anteriores para los propósitos del análisis y de la síntesis, han 
probado la viabilidad. Eq.(5), puesto que puede ser formulado fácilmente analíticamente 
para varios mecanismos de sujeción, usando el principio del trabajo virtual. En hecho, sí se 
asume como insignificantes las fuerzas de la fricción en los empalmes de un mecanismo, la 
expresión del cociente F/P de la eficacia se puede expresar convenientemente como: 

  

(6) 
E _2(r'cosp + ry’ cosy ) 

  

Pp VYp 

En donde Vp es la velocidad del actuador, r' y yes la posición y la velocidad 
angular de los dedos. Los radios r/ Py y y /Pv pueden ser computados usando 
el análisis de la velocidad del los mecanismos sujetadores, para poder evaluar el 
índice de agarre se hace un análisis cinemático solamente. 
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Modelo del mecanismo de sujeción que agarrara el panel de instrumentos. brazos con 

abertura máxima de 78,7 cm y mínima de 14,1 cm, cada brazo lleva dos dedos o mordazas 

de agarre, una fija con giro de cierre de 15 grados en la parte superior y la otra con 

desplazamiento vertical de 40 cm y giro de 15 grados en la parte inferio9r, cada mordaza 

tiene una superficie de contacto en caucho de 25 shore de dureza. El movimiento se da 

secuencialmente con componentes neumáticos que gradúan el cierre de las mordazas con 

base a la presión de cierre (presión regulable). 

El tablero de control que permitirá la manipulación por parte de los operarios del 

dispositivo esta fabricado en CR, alberga los sistemas de operación, señalización y 

manipulación de todo el conjunto. 

  

Mordaza superior e inferior: Acero CR calibre 16. 

Cilindro de giro mordaza: Norgren Neumatics Ref.: RM/192080/35. 

Cilindro de desplazamiento vertical: Norgren Neumatics Ref.: M/46040/500 sín vástago. 

Sujetador de Caucho: Caucho de dureza shore 24, Blanco. 

Soporte de fijación: Acero SAE 1020 

Válvulas: Norgren Neumatics válvulas 5/2 de Y. 

Presostatos diferenciales herion. 
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11.5 ANALISIS DE SEGURIDAD DEL DISPOSITIVO 

Para el análisis de seguridad del dispositivo se tuvo en cuenta un primer dispositivo de 
prueba, este dispositivo consta de tres tubos de metal que forman un esquema similar al del 
la maquina, tiene por característica el mimo material que tendrá este y sus brazos tiene la 
misma longitud que el dispositivo final. 
Este dispositivo se hizo principalmente por dos motivos, el primero era el de observar el 
comportamiento del material con respecto a la carga máxima que soportara el mecanismo y 
el segundo fue el de probar el desplazamiento de todo el dispositivo dentro del espacio de 
trabajo, 
Prueba de desplazamiento: Se pudo notar que las longitudes propuestas para cada brazo 
cumplen de manera satisfactoria, con el fin de aprovechar el espacio utilizable dentro de la 
estación, sín presentar algún tipo de obstrucción ya sea con el movimiento de los 
trabajadores, como en el desplazamiento de las cabinas de una estación a otra. También se 
aseguro a la maquina para que en el caso de algún tipo de desgonce de esta misma no vaya 
a golpear ninguna cabina. 
Prueba de resistencia del material a carga máxima: Se comprobó que el material 
mencionado en paginas anteriores cumple de manera satisfactoria con las exigencias de 
carga que requiere la labor de transporte y ensamble del panel de instrumentos. 
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12. PRESUPUESTO 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

      

  

  

  

  

  

  

          
  

Nombre Material / Referencia Cantidad 

1. Soporte central. Acero SAE 1045 1 

2. placa de amarre. Acero HR de 1°” 1 

3. Rodamiento cónico a rodillos 

4. Cilindro de freno. RM/192100/M/5 D=100 carrera=5 [2 

mm ES 

5. Rodamiento rígido de bolas. 40x68x15 1 

6. Eje central. Acero SAE 4140 2 

7. Brazo principal (#1). Acero HR 3/16” 1 

8. Brazo extensión. (#2). Acero HR /”, lamina HR 3/16”, 

tubería cuadrada schedule 80 1 1/2” 

9. Cilindro mov. Vertical. RA/8100/480 1 

10. Brazo porta mordaza. Tubería redonda de 2” schedule 80 |1 

11 Rodamiento rígido de bolas. 50x85x15 2 

12. Cilindro ſreno. EM/192080/5 1 

13. Acople giratorio. Acero SAE 1045. 1 

Ln Tablero de control ] Acero HR 3/16” 1 

15. Soportepinza, Canal de 3”’x1/4 | 

16. Mordaza superior. Acero CR calibrel 6 2 

17. Sujetador. Caucho blanco dureza shore 25 4 

18. Mordaza inferior. Acero CR calibrel 6 2 

19. Cilindro giro mordaza. RM/192080/35 2 

20 Cilindro desplazamiento vertical. |M/46040/M/500 ] 2 

21. Soporte de fijación. Acero SAE 1020 2 

22. Presostatos diferenciales. Herion 5 

22. Válvulas. 5/2 DE U 2 

Alimentación de aire: 6 Bar 

Protección ; [P 65 

Acabados : Terminación en pintura electrostática de color amarillo, y los 

estándares de los componentes generales. 

El valor del sistema de manipulación con gravedad cero es de: diez y nueve millones ciento 

quince mil pesos mda. Cte. ($19.115.000) 
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AD-49 (SEP 96) 

Compañía Colombiana Automotriz S.A. I[TMa/ Da 

AA 

Bogotá D.C, Mayo 16 de 2003. 

Señores, 

UNIVERSIDAD AUTÓNOMA DE BUCARAMANGA, 

Atn Sr. Coordinador Práctica Empresarial. 

Facultad de Ingeniería Mecatrónica. 

Asunto: Evaluación estudiante en práctica 

Respetados Señores, 

Por medio de la presente informo que el señor Juan Pablo Valdivieso Rey, 

estudiante de la facultad de Ingeniería Mecatrónica ha cumplido de manera 

satisfactoria y responsable con las funciones que le han sido asignadas desde el 

comienzo de su práctica en el área de Ingeniería de Procesos de la compañía. 

Durante este tiempo el estudiante ha realizado las siguiente actividades: 

e Solución problema propuesto por la compañía. 

o Diseño de disposítivo de apoyo para la solución del respectivo problema. 

Adicionalmente, el estudiante ha colaborado con las actividades de preparación 

del ensamble de nuevos vehículos (MAZDA 6, B-SERIES) que actualmente el 

área de Ingeniería de Procesos adelanta, tales como la elaboración de manuales 

de proceso, definición y diseño de equipos necesarios para la producción. 

Si el desarrollo de la práctica por parte de estudiante se pudiera cuantificar, esta 

calificación estaría en 4.8 / 5.0 que es acorde con el trabajo realizado. 

Cordialmente, 

José ale jandro Rodríguez. 

Jefe to. Ingeniería de Procesos 

Tel: 3848.
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070 NORBGREN RA/8000, RA/8000/M 

Cilindros Neumáticos 

ISO 6431, VDMA 24562 y NFE 49-003-1 

Magnético y No-magnético, Doble Efecto 
&32a320 mm 

  

® Amplia gama - mayor versatilidad 

@® Robustos, fiables y grandes prestaciones - ideales 

para los requerimientos de hoy. 

@ Exiensa gama de fijaciones standard 

@® Dimensiones según normas 180 6431, VDMA 24562 y 

NFE49-003-1 
@® Se suministra completo con tuerca en el vástago 

  

    
Datos Técnicos Datos para el Suiministro 

Fluido: Ver pág N/E 1.5.125.04 

Aire comprimido, filtrado, con o sín lubricación 

Microrrupyores 
Normas: 

ISO 6431, VDMA 24562, NFE 49-003-1 Ver pág. N/E 15.125.038 y 04 

Funcionamiento: Modelos Alternativos Ver pág. 

Doble efecto Cilindros de simple efecto N/E 1.4.101 

RA/8B0O0O Con amortiguación regulable Servo cilindros N/E 1.9.025 

RA/BO00/M Con émbolo magnético y amortiguación regulable Cilindros con Posicionador N/E 1.989.051 

Presión de Trabajo: 

1 a 16 bar(1 a 10 bar para & 250 y 320 mm) 

Temperatura de Trabajo: 

-20°C* a +80°C máx. 

*Consultar con nuestro Departamento Técnico para temperaturas inferiores a +2°C 

Diámetro Cilindros: 

32, 40, 50, 63, 80, 100, 125, 160, 200, 250, 320 mm 

Carreras : 

Standard ver pág. N/E 1.5.125.03 

Especiales de 10 a 3000 mm 

  

  

        

Materiales: L 

Vástago: En acero inoxidable (Martensítico) 1——— 
Camisa: En aluminio anodizado AH 

Cabezas: Aluminio inyectado (2 200 a 320 mm fundición de | ' _ , 
Embolo no-magnético Embolo magnético 

aluminio 

Juntas del vástago: Poliuretano , 

Juntas de émbolo: Poliuretano (& 125 a 320 mm en nitrilo) 

Juntas tóricas: Goma nitrílica     

Oada nuestra política de investigación y dasarroto contínuo, nos (eseramos el derecho a 

1 0/ 98 cuaquier modificación sn previo aviso de las espocticaciones que ſiguran en este documento. N/ E 1 «D. 1 25.01  
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AT RA/8000, RA/8000/M 
WES 

Variantes 

Símbolo Modelo Símbo!o Modelo Descripción Dimensiones 

Embolo no magnético Embolo magnético Pág. 

RA/3000 RA/8000/t Citindro Standard 05 

rr CA/BOOO (E- CA/BODOJM Vástago cromado duro 05 

SA/8000 SA/8000/M Vástago en acero inox. (Austenitico) 05 

RA/8000/W1 RA/BOOO/W2 Junta rascadora especial para trabajar con arena de arizona, 05 

cemento, yeso (estuco), escarcha 0 hieio. (5 32 a 125 mm) 

RA/8000/X1 RA/8000/X2 Cilindros de baja fricción (2 32 a 200 mm) 05 

Fluido: Are comprimido, filtrado (se recomienda NO lubricado) 

TRA/8000 TRA/BOOO/M Juntas para alta temperatura (150’C max.) 05 

RA/8000/1U RA/8000/U Vastago alargado 05 

E— RA/BO00/WS A— RA/BO00/W6G Vastago alargado y junta rascadora especial para 05 

aplicaciones con arena de arizona, yeso (estuco), 
escarcha 0 hielo. (2 32 a 125 mm). 

[es RA/8000/6 (ies RA/8000/G fuelle en el vástago 07 

RA/B000/W RA/BOOO/IAW Citindro Sin amortiguación 05 

[E RA/3000/X3 Li - RA/3000/X4 dos de baja fricción sín amortiguación (2 32 a 200 mm) 05 

Fluido: Ae comprimido, filtrado (Se recomienda NO lubricado) 

R- HRA/BO0O/M Giindro para trabajar con aceite (2 32 a 100 mm) 05 

RA/8000/J RA/BO00/JM Citindro de doble vástago 06 

AP RA/BOOO/W3 == RA/8000/WA Cilindro de doble vástago Junta rascadora especial para 05 

aplicaciones con arena de arizona, yeso (estuco), escarcha 

0 hielo. (2 32 3 125 mm) 

} É RA/BOOO/IT —E- RA/SOCO/MT Ciïindros de cuatro posíciones, & 32 a 200 mm 06 

: q RA/BOOO/N1 : q RA/8000/N2 Vástago antigiro (2 32 a 100 mm) 06 

RA/BOOO/L2 RASBODO/LA G 07 

Z por la fuerza del 

7 Presión de Trabajo para la unidad de bloqueo: 4 a 10 bar 

Para las combinaciones de las dislintas variantes de los cilindros, consultar a nuestro Servicio Técnico. 

Códigos e Al BI e PA 

Variantes espociales Sustituïr <] [a Carreras (mm) 

Juntas para alta temperatura, 1507C max. T 3000 máx. 

Material del vástago Sustituïr | =>] Variantes (no-magnético ) Sustituïr 

Acero inoxidable (Martensítico) R Standard 

Cromado duro c Junta rascadora especial wi 

Acero inoxidable (Austenítico) ) Bala fricción x1 

Vástago alargado 1u 

0 Cilindro (mm) Sustítuïr ¡“2 Vástago alargado y junta rascadora especial ws 

032, 040, 050, 063, 080 Fuelle en el vástago 6 

100, 125, 160, 200 ,250, 320 Sin amortiguación W 

Sin amortiguación, baja fricción x3 

Variantes (émbolo magnético) Sustituir | Doble vástago J 

Standard M Doble vástago y junta rascadora especial w3 

Junta rascadora especial w2 Cuatro posíciones iT 

Baja fricción X2 Vástago anti-giro NI 

Vástago alargado MU Unidad de bloqueo L2 

Vaástago alargado y junta rascadora especial W6 

Fuelle en el vástago Me 

Sin amortiguación - MW Por favor, coloque Solamente los digitos necesarios ej. RA/B100/100 

Sin amortiguación, baja fricción XÍ Para combinaciones de cilindros alternativos, consultar nuestro Servicio Técnico. 
Doble vástago JM 

Doble vástago y junta rascadora especial Wa 

Cuatro posíciones MT 

Vástago anti-giro N2 

Unidad de bloqueo LA 

N/E 1.5.125.02 cOnaaas rota SA perio Eo da las coprer caciones que gran en eat documento: 10/28
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RA/8000, RA/8000/M AT 
WEN 

Carreras Standard 

Cilindro Carrera (mm) 

S 25 50 80 100 125 160 200 250 320 400 500 

32 © © 0 0 0 0 0 0 0 0 © 

40 © 6 0 0 0 0 © © 0 0 © 

50 © © 0 0 0 0 0 0 0 © © 

63 © 0 0 0 0 0 0 0 0 © © 

80 © 0 © 0 © 0 © © © © © 

[100 © © 0 0 0 © © © 0 © © 

125 le © 0 0 0 0 0 0 0 0 © 

160 © © © 0 0 0 0 0 © © © 

200 © © 0 09 0 0 0 0 0 © © 

250 © 0 9 0 0 0 0 0 © © © 

320 © © © © © 0 © 0 © © © 

Fijaciones 

Tipo A’ Tipo 'AK' Tipo ‘B’, 'G' Tipo ‘C' Tipo '02' Tipo 'F’ Tipo ‘FH' Tipo ‘H’ 

?D 1 A ) 
2 

© @ © G 
Cilindro e 

[SS Pág. | Pág U Pág. 08 Pág. 08 T Páq. 11 Pág.09 Pág. 13 paga — 

32 Qu/8032/35 Qu/8025/38 QAB032/22 QA8032/21 QU8032/23 QAU8032/42 1/6025/25 QA8032/34 Q8032/28 

40 Qu/e032/35 Quien4o 38 | QUIBO40/22 QA8040/21 QA/8040/23 QA/8040/42 Quigo40/25 | QuUEDIOI3A QA/8040/28 

50 Q/8050/35 Q/8050/38 QAB050/22 QAB8050/21 QAg050/23 QA8050/42 Q1/8050/25 QU8050/34 QA8050/28 

63 QU/8050/35 QUi/8050/38 QA/8063/22 QA8063/21 QA8063/23 QA3063/42 QUI8050/25 QA/B063/34 QA8063/28 

80 QUI8080/35 QU/8080/38 QABO3O0/22 QAU8080/21 QA8080/23 QA8080/42 QU/8080/25 QA/8080/34 QA8080/28 

100 )1/8080/35 Q4/8080/38 QAB100/22 QA8100/21 QAU8100/23 QA3100/42 1/8080/25 QA8100/34 QA8100/28 

| 125 QuiB125035 | QUiIBI25/38 QuiIB125/22 Qqui8125/21 QuiIB125/23 QAB125/42 QuIB125/25 QABI25/34 Qu/8125/28 

160 Q/8160/35 Q/8160/38 Q/8160/22 Qu/8160/21 QUIB160/23 QA3160/42 QUI8160/25 — QU/8160/28 

200 QW/8160/35 )/8160/38 Q/8200/22 Qu/8200/21 Q/3200/23 0A/8200/42 QM/8160/25 — Q/8200/28 

250 Qui8250/35 — Quig250/22 Q/8250/21 QU/8250/23 — QM/8250/25 — 0M/8250/28 

320 (01/8320/35 (8320/22 Qui8320/21 Quiig320/23 — Q/8320/25 — Q/8320/28 

‘Tipo 'R' Tipo 'S' Tipo 'SS’ Tipo 'SW’ Tipo ‘UF’ Tipo ‘UL 

{ “\b 7 LD ls 

Cilindro (> SS 

2) Pág. 10 Pág. 12 Pág. 13 Páq. 09 Pág. 14 Pág. 13 

32 QUBO32/24 | Qaeda | QUEOIDA MIP19931 Quigo2s 32 | QUIED32/4 

40 QU3040/24 QuiiB040/26 QA3040/27 QA8040/41 M/p19932 Mp19494 6040/32 0A/8040/40 QAU3040/43 

50 0A/8050/24 0M/8050/26 0A8050/27 0A/8040/41 MIP19933 M/P19495 Q0/8050/32 0AB050/40 | QABOSOAB 

63 ON8063/24 0M/8063/26 0N/8063/27 | ONB063/41 M/P19934 MIP19496 Q/8050/32 0A/8063/40 0A/8063/43 

80 ONBOBO0/24A OM/8080/26 0A/8030/27 QABO63/41 M/P19935 Mip19497 QM/8080/32 QA/B080/40 QA/BOB0/43 

100 | Qug100/24 Q/8100/26 QA/B100/27 QAB100/41 MP 19936 Mi/P19498 QU/8080/32 QA8100/40 quUB100/43 

| 125 QU/8125/24 Q/8125/26 Qui8125/27 QA8100/41 MPp19937 M/P19499 Qui/8125/32 QA/8125/40 QUBI25/43 | 

160 1//8160/24 _QUiIiB160/26 Qu/3160/27 QA8160/41 MIP19938 _M/p19679 _Quil8160/32 QA/3160/40 queicn 3 

200 | Quigzo 024 | QuiIB200/26 Quig200/27 “QAB160/41 MPp19939 MIPi96G83 | QUIBIGO/32 0QA/8200/40 QuUa200/43 | 

250 M/B250/24 — — — — MIP19446 QU/8250/32 — — 

320 Qu/8320/24 — — — — MIP19447 QUi/8320/32 — — 

Tipo ‘UR’ Tipo 'US’ Bloque Guía Bloque Guía Unidad de Cartucho de Soporte Soporte Soporte 

Bloqueo Microrruptor # Microrruptor ## | Microrruptor ### 

Cilindro 
© 

7) Pág. 12 Pág. 11 Pág. 15 g Pág. 07 +16 Pág. 18 Pág. 18 Pág. 18 

32 QU8032/33 M/P40310 QA/B032/51/* QA/8032/61/* 0A/8032/59 QA/8032/63 QuiI2n/2n Quii31/032/22 | QUi/140/010/22 

40 QA/8040/33 M/p40311 QAB040/51/* QA/B040/61/* QA8040/59 QA8040/63 QiI2121 QuiI31/032/22 | QU/140/010/22 

50 QU8050/33 M/P40312 QA/B050/51/* QA8050/61/* QA/8050/59 QA3050/63 Quiz12n QUi31/032/22 | QUI140/010/22 

63 QMU8063/33 MP40313 QA8063/51/ QA8063/61/ QA/8063/59 QA8063/63 QuiI212n Qui31/032/22 | QUI140/010/22 

80 QU/8080/33 M/P40314 QA/B080/51/* QAB080/61/* QA/8080/59 QA/8080/63 QUi/27/211 QuiI31/080/22 | QUI140/010/22 

100 QA8100/33 M/P40315 QAB100/51/* QA8100/617* QA/8100/59 Q48100/63 QUI27/2/11 Q/31/080/22 | QM/140/010/22 

125 Qu/8125/33 M/P71355 — — QA/8125/59 QA/8125/63 QuiI27/2/1 Qqui3noso 2 | — 

160 Q/8160/33 MIP71356 — —_ == — Quiza Qui3116022 | — 

200 QUI8200/33 MIPT1357 — — — — QUI21/2n Qqui3ineoaa | — 

250 — — = — _— — — Qui3nas o 2 | — 

320 — — — am — — — Qui3na2o a | — 

# QUI33, QUIZA 0 QUI/I3A 

## QM/31, QU/32 0 QM/132 

### Quad 

* Insertar carrera (50, 100, 160, 200, 250, 320, 400, 6 $00) en mm. Consultar para carreras Superiores a 500 mm 

Dada nuestra política de invesbgación y desamono continuo, nos reservamos El derecho a N /E q 2 5, 1 25.03 

10/28 cualquier modicación sín previo avigo d2 las especificaciones que figuran En es!a documento.  
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a Í RA/8000, RA/8000/M 
WEN 

Microrruptoes 

Modelo : 

Reed Quii33 QUIZA QUI34/P Qqui31 Qui/32 QUI32P == 

Estado Sólido | — QU/134 QU/134/P —= Qui/132 QU/132/P — 

Neumático —_ _ — -= — _— QuI140 

Modelo Voltaje Consumo| Temperatura | LED | Características Longitud Cable Cable con Conector Conexión Ver 

Reed Estado Sólido | V ca. vec. Máx. °C Cable Tipo Recta 90° Pág 

QUI31/"* — 10a 240 | 10a 240 | 2A 0070480" | — | == 2,5,10m | PVWC2x0,75 _ — N 43.021 

TOMI31/** — 103 240 | 10a 240 | 2A -20° a +150°| — | Alta temperatura | 5 m Silicona 210,75 | — — N4.3.021 

QUI31/C/"* —_ 10a 110 | 10a 175 | 0,25A -20° a +80° | — | Conmutado 5m PWC3x0,5 — — N4.3.021 

TEE — 10a 240 | 103 240 | 1A 2034200 | © | — 251i0m| pezxos |[— [| — N43.021 

QUI32/P == 10a 240 | 10a 240] 1A -25a+480° | ® — 5m PVC 3x0,34 M/P34692/5 | — $ 4.3.021 

QUI33/"* —_ 10a 240 | 10a 240 | 1,5A 20200 | — | — 2,5,10m | PVWC2x0,34 _— == N4.3.051 

| TQUI33"* — 10a 30 | 10a 30 | 1,5A -20° a +150°| — | Alta temperatura | 5m Silicona 240,34 | — — N4.3.051 

-Qui33ef | — 10a 110 | 10a 175 | 0,25A | -20°a +80° | — | Conmutado 5m Pue2xO 34 | — — NA.3.051 

QUI34/"* == == 10a 30 | 1A -200a+80° | ® Salida: Posítiva 2,5, 10m | PVC3x0,34 — — N4.3.051 

QUI34/P — —_ 10a 30 | 1A -20°a-+80°| ® Salida: Posítiva 5m PVC 3x 0,25 MIP34614/5 | MIP34615/5 | NA.3.051 

| quiza Sr — 10a 240 | 10a 240 | 0,5A -200a+80° | ® — 2,5,10m | PWC2x0,34 — — N4.3.051 

[quam | — == 10a 30 | 1A 20° a +80° | @ | Salida: Negativa | 2,5 m pye3xo,34 | — — | N4305 

== | quina —_ 10a 30 | 0,2A -20°a 480’ | ® Pp 2,5, 10m | PVC3x0,35 _— — N 43.025 

— QM/132/P — 10a 30 | 0,2A -2003480° | ® PNP 5m PVC 3x0,34 MiP34692/5 | — N 4.3.025 

— Quit — 10a 30 | 02A -20°a480° | ® Protongador Señal 5 m PVC 3x0,35 — a — N 4.3.025 

_ QUI134/** _ 10a 30 | 02A -20°’a+480° | ® PNP 2,5m PVC 3 x 0,34 — — N 4.3.055 

— QM/134/P — 10a 30 | 0/2A -20°a+80° | © PP 5m PVC 3x0,25 MUP3AGIASS | MIP34G1S/S | MN 43.055 

= quize | — 10a 30 _| 0.2A 20° a 480° | @ | Prolongador Señal Sm | PWCIxOA | — _— | N43055 

[== quini34mr | — 10a 30 | 0,/2A -2°a2480° | © NPN 25m PVC 3x 0,34 — — NA4.3.055 

s q QU/13400P = 10a 30 | 02A -20°a480° | © KPN 51m PVC 3x 0,25 MIP34614/5 | MIP34615/5 | NA.3.055 

— — fauna | — 8,2 | 22/10 mal _-25°a +75° | © | NAMUR 5m pueaxo a |— | — 4.305 

| Neu “Presiónde trabajo | Caudal o 22 rio 5 Temperatura Jn to | Conedones 1 Pág, 

una 2abbar | 40lmn zm +60 °C ° o para tubo 3 mm VD 14.3.061 

** Insertar longitud del cable 

Para más información de los interruptores ver página correspondiente 

Datos para el suminisiro 

Cilindros Interruptores 

Para solicitar un cilindro básico de & 80 mm con 

émbolo magnético y 50 mm de carrera indicar: 

RA/8080/M/50 

Fijaciones 
Para una fijación tipo ‘G’ para un cilindro de © 80 mm 

indicar: QA/8080/22 

    

  
  

                
  

  

  

  
        

cable indicar: QM/34/2 

Soportes para Interruptores 
Para solicitar un soporte para 
QM/34 para un cilindro de & 

  

  
  

      
Para solicitar un interruptor reed con LED y 2 mis de 

un interruptor magnético 
80 indicar: QM/27/2/1 

  

N/E 1.5.125.04 
Dada nuestra poltica de investigación y desarrolio continuo, nos res srvamos el dsrecho a 

cuaquier modricación Sn predio 37:50 Ce las Espec#icaciones que figuran en es!e documento. 
10/28  



IN, 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                
  

  

               

    

  

    

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                              
    
  

RA/8000, RA/8000/M k 7 
WEN 

Fuerzas Teóricas e Amortiguación e Consumo de aire 

Fuerza teórica (N) a 6 bar Longitúd de Volumen Inicial Consumo de aïre (/cm carrera) a Gbar 

&© Cilindro Carrera a + Carrera a - amortiguación (mm) (cm3) Carrera a+ Carrera a- 

32 482 414 19 12,3 0,056 0,048 

40 754 633 22 20,7 0,088 0,074 

50 1178 990 24 36 0,137 0,114 

63 1870 1680 24 64 0,218 0,195 

80 3016 2722 27 116 0,35 0,32 

100 4710 4416 34 242 0,55 0,51 

125 71363 6882 41 451 0,86 0,79 

160 12064 11310 45 816 1,41 1,32 

200 18840 18090 45 1324 2,20 2,10 

250 29436 28236 60 2900 3,44 3,30 

320 48228 41292 65 5200 5,63 5,41 

Dimensiones Básicas 
RA/8000, RA/8B000/M - Cilindros Standard 

A 
——] 

wWH L8 + carrera Sección A-B 

L2 

vo dE 

1 43 

5 Ciindro_| AM xp “OBen | Gen | BG BAN | ae re 6 KK WA | kw l2 

32 22 3,5 30 30 18 6 41 6 1/8 21,5 M10x1,251 17 5 20 

40 24 4,5 20 35 18 6 53 6 1/4 32 Mi2x1,25] 19 6 22 

50 32 6 40 40 18 8 65 6 1/4 31 M16x1,5 | 24 8 21 

63 32 10 45 45 17,5 8 15 6 3/8 33 M16x1,5 | 24 8 29 

80 40 8,5 45 45 21,5 19 95 6 3/8 33 M20x1,5 | 30 10 33 

100 40 9 55 55 21,5 19 115 6 1/2 37 M20x1,5 | 30 10 36 

125 54 10 60 60 32 24 140 6 1/2 46 M27x2 41 13,5 45 

160 12 18 65 65 28,5 32 183,5 6G3/4 50 M36x2 55 18 58 

200 72 18 15 15 28,5 32 224 G3/4 50 M36x2 55 18 67 

250 84 22,5 90 90 35 36 280 61 58 M42x2 65 21 80 

320 96 22,5 110 110 30 46 350 61 60 M48x2 15 24 90 

& Cilindro L8 L9 Li2 SMMho9 | PL UR RT SW (MF) VA VD WH a0dmm por 25 mm 

32 94 4 6 12 13 32,5 M6 10 3 6 26 0,51 kg 0,06 kg 

40 105 4 6,5 16 15 38 M6 13 3,5 6 30 0,80 kg 0,08 kg 

50 106 S 8 20 18,5 46,5 M8 17 3,5 6 37 1,33 kg 0,12 kg 

63 121 5 8 20 19 56,5 M8 17 4 6 37 1,80 kg 0,13 kg 

80 128 - 10 25 19 72 M10 22 4 6 46 3,25 kq 0,20 kq 

100 138 - 10 ¿1 & 18 89 M10 22 4 6 51 4,81 kg 0,23 kg 

125 160 - 13 32 20 110 M12 21 6 15,5 65 8,00 kg 0,33 kq 

160 180 - 16 40 21 140 M16 36 4 15 80 14,9 kg 0,55 kg 

200 180 - 16 40 21 175 M16 36 5 15 95 21,7 kg 0,60 kg 

250 200 - 20 50 29 220 M 20 41 7 13 105 32,6 kg 0,92 kg 

320 220 - 24 63 30 270 M24 55 7 13 120 59,8 kq 1,46 kq 

10/28 COREA DoS RES OCU roo So de ls cepoctcaciones que urn en extó docomet, N/E 1.5.125.05 

  

 



7 LN, 
d Y RA/8000, RA/8000/M 

WES 

Variantes 

RA/8000/J, RA/8000/JM - Doble vástago 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

          
  

      

  

  
  

  

        

  

  

    

  

  

  
  

  

  
    

  
  

          
  

    
                

              

  

      

  
    
  

  
  

                

      

  

  

  

  

  

    
  

  
  

  

  

  

  
  

  
    

  
  

    

        
        

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

            
  

          

  

©Ciindro_ | 2 18 DEEP A EaIoA 
32 146 94 L8+ carrera 

40 165 105 
50 180 106 
63 195 121 @ LN - 

80 220 128 pa Fé 2/2 -] 

100 240 138 \aP/ 

125 290 160 SN [7 - - 
160 340 180 
200 370 180 

RA/8000/N1 y RA/B000/N2 - Vástago anti-giro 

A wa Sección A- B 
_— E — | 

& Cilindro SW1 (AF) 

32 10 Y ï 

40 13 D $ 5 

50 16 __ E —Fias 1 2ES7) 
63 16 —H- &: 
© {a — & 2 22 

nr la —_—_ —=] El | 
B 

RA/8000/1T y RA/8000/MT - Guatro posíciones 

L 10 + carrera 1 + carrera 2 

a L8+ careral Lii L8+ carrera 2 

-] == rr [ 
[--. - 2 2 {© (© 

SPD O OTE == ES aa" e amoo Ae 

) E (0) ® 

SCilindo | L8 L10 Ln 
32 94 247 7 
40 105 278 8 
50 106 294 8 
63 121 325 9 
80 128 357 9 
100 138 387 9 
125 160 462 12 
160 180 530 10 
200 180 560 10 

N/E 1.5.125.06 COTO Oo DORA ED Eo de Us capo ESE do Ian eN Sais GogUmEnto: 10/28  



  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                
  

  

     

  

7 LN, 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                              
  

  

  

  

  

  

  

  

          
  

  

RA/8000, RA/8000/M Y 
EN 

RA/8000/G y RA/8000/MG - Cilindros con Fuelle en el vástago 
B 

Carrera máxima | Protongaciónde eje B 

GA por fuelle ler fuelle por cada fuelle 

32 40 60 30 25 

40 63 145 50 32 

50 63 145 40 32 

6 63 us [m0 [2 2 

80 80 250 50 45 

100 80 250 50 45 

125 80 250 50 45 

160 116 350 70 60 

200 116 350 70 60 

250 116 30 [70 0 

30 143 500 110 100 

RA/8000/L2, RA/8B000/L4 - Cilindros con Unidad de Bloqueo 

AB L8+carrera 

SW AC 

É 

es | PAU — e ——— HAN ——— 3 

o 

&© Cilindro | AB SAC AD AE AF AG MM QA AK AL AM AN 

32 32 10 12 8 40 4,2 48 22,5 M5 16 10,5 8 

40 35,5 10 12 10 46 [45 55 | 215 M5 21 145 10 

50 49 15 16 15 54 115 70 32,5 M6 24 91,5 12 

63 49 15 15 15 55 1,5 70 41 M8 32 103,5 12 

80 62 19 16 16 70 10 90 54,5 M8 44 141,5 16 

100 65 19 18 16 70 10 92 54,5 M8 60 141,5 16 

125 85 19 27 25 95 1" 122 65 M10 75 152 20 

SCiindro | _A0 SBen E El EE L8 OR RT SWAD | Vo WH Fuerzas * 

32 4 30 48 50 M5 94 32,5 M6 8 10 16 600 N 

40 4 35 56 58 M5 105 38 M6 8 10 18 1000 N 

50 4 40 68 70 6 1/8 106 46,5 M8 13 12 22 1500 N 

63 4 45 82 85 6 1/8 121 56,5 M8 13 12 20 2200 N 

80 4 45 100 105 6 1/8 128 72 M10 17 20 33 5000 N 

100 4 55 120 130 6 1/8 138 89 M10 17 23 38 5000 N 

125 4 60 140 150 618 160 110 M12 17 32 65 7000 N 

Cartucho de Bloqueo & Ciindro___| Modelo Fuerza * 
32 QA8032/63 600 N 

40 QA/8040/63 1000 N 

50 QA8050/63 1500 N 

63 QA/8063/63 2200 N 

80 QA8100/63 5000 N 

100 QA/8100/63 5000 N 

* Fuerza de boqueo 125 QA/8125/63 7000 N 

Dada nuestra política da investigación y desarto!lo continuo, nos reservamos el derecho a N/E 1 5, 1 25.07 

10/28 cualquier modrcación sín previo aviso de las especiicaciones que Fguran en este documento.  



AN, 
A RA/8000, RA/8000/M 
WEN 

Fijaciones 

QMI8000/35 - Tirantes Prolongados ‘A’ 
(Según DIN ISO 6431, Tipo MXxX1) 

  

  

  

  

  

    

  

    

  
    

              

  

  

              

  

ZT + carrera 

WH BB 
a 
a 

aaah la 
e A ETT 

58 | 
ELN [Es] 

Land] = 
Clima] 

1} 

Q. /8000/22 - Brida Posterior tipo ‘B’ 
(Según DIN ISO 6431 y VOMA 24562 Parte 2, Tipo MF2) 

Q. /8000/22 - Brida Anterior tipo ‘G’ 
(Según DIN ISO 6431 y VDMA 24562 Parte 2, Tipo MF1) a ZF + carrera 

MF MF   

  

  

  

  

  

  

  

            

Q. /8000/21 - Angulares tipo ‘C’ 
(Según DIN ISO 6431 y VOMA 24562 Parte 2, Tipo MS1) 

      

        

XA + carrera 

          

_SA + carrera 
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&SCitindo_| SAB M [40 A a [|8B 00 E El FB ME R SA 

32 7 32 8 4 24 17 M6 48 50 7 10 32 142 

40 9 36 9 4 28 17 Me 53 55 9 10 36 161 —] 

50 9 45 10 5 32 23 M8 64 65 9 12 45 170 

63 9 50 12 S 32 23 M8 74 715 9 12 50 185 | 

80 12 63 19 [-] 41 28 M10 98 100 12 16 63 210 

100 14 7n 19 5 41 28 M10 115 120 14 16 15 220 

125 16 90 20 9 45 34 M 12 140 140 16 20 90 250 

160 18 115 20 8 60 42 M16 180 180 18 20 115 300 

200 22 135 30 9 70 42 M 16 220 220 22 25 135 320 

250 26 165 35 10 15 50 M 20 280 280 26 25 165 350 

320 33 200 45 16 85 60 M24 350 350 33 30 200 390 

@ Cilindro TF 0716 TR UF vi WH XA [a nm Tipo 'A' Tipo'B’'G’ | Tipo 'C’ 

32 64 32,5 32 80 16 26 144 130 137 0,02 kg 0,25 kg 0,15 kg 

40 12 38 36 90 20 30 163 145 152 0,02 kg 0,35 kq 0,18 kg 

50 90 46,5 45 110 25 37 175 155 166 0,05 kg 0,70 kq 0,30 kq 

63 100 56,5 50 125 25 37 190 170 181 0,05 kg 0,80 kq 0,39 kq 

80 126 12 63 154 30 46 215 190 202 0,03 kg 1,35 kg 0,80 kg 

100 150 89 75 186 35 51 230 205 217 0,08 kg 2,20 kq 0,95 kg 

125 180 110 90 224 45 65 270 245 259 0,14 kg 1,70 kg 2,40 kg 

160 230 140 115 280 60 80 320 280 302 0,31 kg 3,10 kg 3,50 kg 

200 270 175 135 320 70 95 345 300 317 0,31 kg 4,60 kg 5,25 kg _ | 

250 330 220 165 395 80 105 380 330 355 0,92 kg 7,40 kq 9,50 kq 

320 400 270 200 475 90 120 425 370 400 1,46 kq 13,6 kq 22,0 kq 

N/E 1.5.125.08 E lea mara a pan ra ropa Tera 10/28  
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RA/8000, RA/8000/M d A 
WEN 

QM/8000/25 - Horquilla en el Vástago tipo ‘F’ 
(Según DIN ISO 8140) 

CE 
LE 

AP 1 
y 

TieE=-=2 

{== MS) ==] 
1 2 | 2 * | 

& ] 1 f 

QM/8000/26 - Articulación en el Vástago tipo ‘M’ 

61 CE 

K2 

M/P199.. - Charnela Estrecha tipo ‘SS’ 

SCiïndto | CA CE SCKm_ | ac cM &cha | o EM ER 61 62 63 

32 32 40 10 20 10 10 11 10 16 21 [RRE 

40 36 48 12 24 12 12 11 12 19 24 22 35 

50 45 64 16 32 16 16 15 16 25 33 30 45 

63 50 64 16 32 16 16 15 16 25 37 35 50 

80 63 80 20 40 20 20 18 20 32 47 40 60 

100 7 80 20 40 20 20 18 20 32 55 50 70 

125 90 110 30 55 30 30 20 30 45 70 60 90 

160 115 144 35 70 35 35 20 35 57 97 88 126 

200 135 144 35 70 35 35 24 35 57 105 90 130 

250 == 168 40 85 40 — — — 68 — — E 

320 — 192 50 96 50 — — => 85 — == — 

©Cilindro | H2 KK K1 K2 L1 LE R RK &S Tipo 'F' Tipo 'M' Tipo 'SS' 

32 8 M10x1,25 | 38 51 1,6 20 10 28 6,6 0,09 kg 0,24 kg 0.15 kg 

40 10 Milos [M1 54 16 24 1 32 6,6 0,13 kg 0,33 k9 0,20 kg 

50 12 Mi6x1,5 | 50 65 1,6 32 13 41,5 9 0,33 kg 0,81 kg 0,48 k 

63 12 Miéx1,5 | 52 67 1,6 32 15 41,5 9 0,33 kg 0,83 kg 0,50 kg 

80 14 M2ox1,5 [66 86 2,5 40 15 50 1 0,67 kg 1,42 kg 0,75 k 

100 15 M2oxl,5 | 76 96 25 40 19 50 1" 0,67 kg 1,87 kg 1,20 kg 

125 20 M27x2 94 124 3,2 54 22 62 14 1,35 kg 3,85 kg 2,50 k 

160 25 M36x2 118 156 a 72 31 95 14 3,00 kg 9,00 kg 6,00 kq 

200 30 M36x2 122 162 4 72 31 95 18 3,00 kg 10,60kg | 7,60 kg 

250 — Mázx2 == — — 84 == 106 — 6,40 kg — — 

320 E M48x2 == == — 96 — 121 — 8,70 kg - — 

O3da2 nuezs'ra política de investigación y desarrotio contínuo, nos restrvamos el derecho a cualquier N /E 1 «5,125 09 

1 0/ 28 modificación sín previo avigo de las especticaciones que frgquran en este documento.  



AS 
AI RA/8000, RA/8000/M 
En 

Q. /8000/23 - Charnela Hembra Posterior tipo ‘D’ 
(Según DIN ISO 6431 y VDMA 24562 Parte 2, Tipo MP2) 

LH XD + carrera 

uB 

cB Hi4 
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Q. /8000/24 - Articulación Completa Posterior tipo ‘L’ 
(Según VDMA 24562 Parte 2) 

XD + carrera 
  

  

    
  

      
        
  

                  
  

            

  

  
M/P19...- Charnela Ancha tipo ‘SW’ 
(Según VDMA 24562, Parte 2) 

    
    

              

  

      
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                              

& Cilindro CA CB GC GD &GkKka EM Fl 61 62 63 H2 kK1 

32 32 26 10 1n 10 26 22 21 18 31 8 38 

40 36 28 12 n 12 28 25 24 22 35 10 41 

50 45 32 12 15 12 32 21 33 30 45 12 50 

63 50 40 16 15 16 40 32 37 35 50 12 52 

80 63 50 16 18 16 50 36 47 40 60 14 66 

100 n 60 20 18 20 60 41 55 50 70 15 16 

125 90 70 25 20 25 70 50 70 60 90 20 94 

160 115 90 30 20 30 90 55 97 88 126 25 18 

200 135 90 30 24 30 90 60 105 90 130 30 122 

250 165 110 40 33 40 110 70 128 no 160 35 150 

320 200 120 45 40 45 120 80 150 122 186 40 170 

© Cilindro K2 E: LI LA MR R SS u8 XD Tipo ‘D' Tipo 'U Tipo 'SW’ 

32 51 13 16 52 9 10 6,6 45 142 0,11 kg 0,16 kg 0,05 kg 

40 54 16 1,6 60 12 n 6,6 52 160 0,16 kg 0,23 kg 0,07 k 

50 65 17 16 68 12 13 9 60 170 0,22 kg 0,36 kg 0,14 kg 

63 67 22 16 79 15 15 9 70 190 0,34 kg 0,52 kg 0,18 kg 

80 86 22 25 99 15 15 n 90 210 0,54 kg 0,82 kg 0,28 kg 

100 26 21 25 119 20 19 n 110 230 0,90 kg 1,32 kg 0,42 kg 

125 124 31 3,2 139 25 22 14 130 215 2,70 kg 5,40 kg 2,70 kg 

160 156 35,5 4 181 30 31 14 170 315 4,30 kg 10,6 kq 6,30 kg 

200 162 36 4 181 30 31 18 170 335 6,10 kg 14,1 kg 8,00 kg 

250 200 45 2 218 40 40 22 200 375 19,0 kg 32,4 kg 13,4 kg 

320 234 50 2 238 45 45 26 220 420 30,5 kq 52,5 kq 22,0 ki 

N/E 1.5.125.10 cunliticl modrcacida A peo Aro COME expeciaCio Dos dos NGN 0 ee Soctamedto. 10/98 
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RA/8000, RA/8000/M AY 

QA/8B000/42 - Charnela Hembra Posterior tipo ‘D2’ 
(Según VDMA 24562 Parte 2) 

B2 XD + carrera 
    

B1H14 
FL 

  

  

      

  

    

  

      

WEN 

  
    

        
    

  

              
  

                  

QA/B000/43 - Articulación Completa Posterior tipo ‘UL’ 
(Según VOMA 24562 Parte 2) 

XD + carrera 

[E
xa

 o 

  

  

  

  
    

    
                  

  

  

            
M/P..... - Charnela con Rótula tipo ‘US’ 
(Según VDMA 24562 Parte 2) 

EN +. 
——— 

  

  

  

  

    

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                
  

  

G3 

@& Cilindro B1m4 B2 B3 cH 207 -D © Ek to EN -01 ER EU Fl 61 62 

32 14 34 2:3 32 10 1n 10 14 16 10,5 22 21 18 

40 16 40 43 36 12 1 12 16 19 12 25 24 22 

50 21 45 4,3 45 16 45. 16 21 21 15 27 33 30 

63 21 51 43 50 16 15 16 21 24 15 32 37 35 

80 25 65 43 63 20 18 20 25 28 18 36 47 40 

100 25 15 43 ni 20 18 20 25 30 18 41 55 50 

125 37 97 6,3 90 30 20 30 37 40 25 50 70 60 

160 43 122 6,3 15 35 20 35 43 44 28 a) 97 88 

200 43 122 6,3 135 35 24 35 43 48 28 60 105 90 

&S Cilindro 63 H2 KI K2 Li Ri R2 2) xD Tipo ‘02’ Tipo ‘UL Tipo ‘US’ 

32 31 8 38 51 1,6 1 17 6,6 142 0,20 kg 0,39 kg 0,19 kq 

40 35 10 41 54 1,6 12 20 6,6 160 0,23 kg 0,47 kg 0,24 kg 

50 45 12 50 65 1,6 14,5 22 9 170 0,36 kg 0,82 kq 0.46 kg 

63 50 12 52 67 16 18 25 9 190 0,55 kg 1,14 kg 0,59 kg 

80 60 14 66 86 25 22 30 n 210 0,90kg | 1,93kg | 1,03kg 

100 70 15 716 96 25 22 32 1n 230 1,45 kg 2,85 kg 1,40 kg 

125 90 20 94 124 3,2 30 42 14 275 2,70 kg 5,80 kg 3,10 kq 

160 126 25 118 156 4 36 46 14 315 4,30 kq 10,70 kg 6,40 kg 

200 130 30 122 162 4 38 49 18 335 6,10 kg 15,20 kq 9,10 kg 

10/28 adoro aero RE oc Aoc A lEE A. N/E 1.5.125.11  



A 
AT RA/8000, RA/8000/M 

ACES 

Q./8000/27 - Charnela Macho Posterior tipo ‘R’ 
(Según DIN ISO 6431 y VODMA 24562 Parte 2, Tipo MPA) 

XD + carrera 
  

  
  

      
    

  

      

  

    
  
    
                
      

FL 

EW 
Li 

TEA E : 

107] 1 ſes a t—] bu, 

- 2] 
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© ) —+ | MR   

  

            

QA/8032/33 - Charnela Macho Posterior Orientable tipo ‘UR’ 
(Según VDMA 24562 Parte 2) 

XD + carrera —— 

EN Fl. 

- PIE a ¡HE 

ET ama -+-—-+} ama {-—al. [ Y 

mf en 

  

    
    

CN
 

#7 

  

  

    
  

                    
          

  

      
    

            
  

  

    
  

            
                                    

  

“&Gino [ecos [earn [mu [en [ e [e [u | WR [AR 130 —2. npoR_ Tipou | ug | 

3 10 10 14 | 16 | 2358 { 22 [13 la 15 Fqa7 | gota 0.179 

[40 | 12 | 1 238 [s [16 ¡2 18 160 [13° ong [os 

50 12 16 21 21 317 2 17 12 19 170 13° 0,17k9 0.40k9 

6 “|w6 [6 21 24 397 32 22 15 24 190 15° 0.24 kg 055kg 

0 6 | 5 23 497 26 22 15 24 20 115 [0379 0,90kq 

100 20 20 ls vo [99 [01 [7 20 | mw 115 059kg 1,50kg 

125 25 30 37 40 69,7 50 33 25 36 215 15° 3,20 kg 2/70k9 

160 30 35 43 44 897 55 355 30 41 315 16° 6,10kg 4,60kg 

200 30 35 43 48 69,7 60 37- 30 42 335 16° 6.60 kq 7,309 

Dada nues'ra portica de investigación y desarroro continuo, nos reservarras El derecho a 1 0/98 

N/E 1 ¿Di 1 25 1 2 cualquier modficacón sín previo avizo de las EspecTicaciones que figuran en eslte documento.  
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RA/8000, RA/8000/M AS 
LN 

Q. /8000/28 - Fijación Intermedia tipo ‘H’ 
(Según DIN ISO 6431 y VDMA 24562 Parte 2, Tipo MT4) 

QA/8000/40 - Fijación Intermedia Ajustable tipo ‘UH’ 
(Según DIN ISO 6431 y VDMA 24562 Parte 2, Tipo MTA) 

| a 

> 4 P©JA 
H’ | TU LL TM nta   

  

XV 

  

Nota: Fijaciones Tipo H. Estas fijaciones sólo se suministran montadas. En caso de no especificarse lo contrario, los cilindros se suministrarán con la cota ‘XV’ a la 

mitad de la carrera. El engrasador se suministra como standard en los dros de © 125 mm a 320 mm. 

Fijaciones Tipo UH. Es muy importante que los tomillos que aseguran la ſijación a los tirantes estén apretados según los pares que se muestcan en la tabla inferior. 

Para la máxima energía de choque, rogamos consultar a nueslro Departamento Técnico, El engrasador se suministra como standard en los cilindros de © 125 mm a 

200 mm. 

QA/8000/34 - Fijación en la Cabeza con Muñones tipo ‘FH’ 
(Según VOMA 24562 Parte 2, Tipo MT 5/6) 

    

  
  
    

        
  

              
      

  

                        
  

    

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                      
  

La 

Fez ; QQ] A 
pr 

AN) z | LL (Ce == 
[Ez YA SP 

4 

—zaoi —— —ñ= ï 9 

Z a | 

XH [L3 ¡ANETO Dm 

e — XL + carrera - ¿a ¡IL [-. TM ns 5 

QA/8000/41 - Cojinetes tipo ‘S’ ¿os 

Para Fijaciones Tipo ‘H’, ‘FH’, ‘UM’ 

© Cilindro A B1 B2 cC GD | &D17] &D2 03 EXA” 1.1 --. 1. E LL 1 EÍ [| } 

32 32 46 18 10,5 30 12 6,6 1 1 | 30 15 20 16 8 1 

40 36 55 21 12 35 16 9 15 1,6 36 18 24 20 10 1,6 

50 36 55 21 12 40 16 9 15 1,6 36 18 28 24 12 1,6 

63 42 65 23 13 45 20 n 18 1,6 40 20 28 24 12 1,6 

80 42 65 23 13 45 20 11 18 16 40 20 28 28 14 1,6 

100 50 15 28,5 16 55 25 14 20 2 50 25 38 38 19 2 

125 50 15 28,5 16 60 25 14 20 2 50 25 50 50 25 2 

160 60 92 39 21,5 — 32 18 26 2,5 60 30 50 — — 25 

200 60 92 39 21,5 —_ 32 18 26 25 60 30 50 — == 25 

250 — — — — — — —_— _ — — —_— 60 — — 3,2 

320 —= _ — — —_ — — im _— —_— — 70 —_ _— 3.2 

& Cilindro &TDe | TL TM a TI UW ul XH XL XV mín. | XV máx. | Pard4 Tipo ‘FH’ | Tipo 'H' | Tipo ‘UH’ 

32 12 12 50 6,8 50 50 18 128 63,5 82,5 6 0,20kg | 0,16kg | 0,16k 

40 16 16 63 9 58 55 20 145 14 91 6 0,38kg | 0,35kg | 0,35kg 

50 16 16 15 9 70 65 25 155 82 98 10 0,60k9 | 0,65kg | 0,65 kg 

63 20 20 90 1 80 15 25 170 84 1m 10 110kg | 085kg [| 0,85kg 

80 20 20 110 1" 100 100 . | 32 188 93 127 15 1,990kg | 1,20kg | 1,20kg 

100 25 25 132 13 126 120 32 208 107 133 15 3,50kg | 2,30kg | 2,30 kg 

125 25 25 160 13 152 145 40 250 136 154 25 6,50 kq | 3,30kg | 3,30 kg 

160 32 32 200 15,5 192 => —_ _ 155 185 40 _ 5,30 kg | 5,30 kg 

200 32 32 250 15,5 240 — —_— —_ 170 200 40 — 9,40 kg | 9,40 kg 

250 40 40 320 —_ 318 — as == 193 217 —_ — 180kg | — 

320 50 50 400 _— 400 _— 2 — 215 245 — — 30,0kg | — 

OzJa nuzstra poltica de investigación y desarroto continuo, nos [eseramos el derecho a N/E 1 5, 1 25 .01 3 

1 0/ 98 cuaiquier modticación sín previo aviso de las especificaciones qua figuran en este documento.  



SAI, 
/ RA/8000, RA/8000/M 

WEN 

QMI8000/38 - Prolongación del Vástago Articulada tipo ‘AK’ 

SW i SW3 S$W2 SWwa4 

      

    

4°
 

*
,
 

QM/8000/32 - Rótula en el Vástago tipo ‘UF’ 

    
  

  

  
  

    
            
            
                      

  

  

  

    

  

    
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

    
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                        
  

  

(Según DIN ISO 8139) 

CE 1 
CN7 

1] dr 
a 15" | 

Dada E LA A 2 == 

L a. 
ER 1 [LE] AX [ L—.__ 

@Ciindto | AN 81 ce am EN 01 ER E KK 1 2 

32 20 5 43 10 14 14 26 M10x1,25 73 —] 

40 22 6. 50 110 16 _ 116 26 | MIi2x1,25 Y. 

5 28 8 “[|a [1 “|a ka [| MI6x15 106 

6 |2a 8 Go 16 20 a 34 M16x1,5 106 

80 33 10 7 20 25 25 42 M20x1,5 122 | 

100 33 10 7n 20 25 25 42 M20x1,5 122 

[125 RN 51 135 1100 30 37 35 10 M27x2 147 ] 

160 56 18 125 35 “la 40 78 M36x2 251 

200 56 18 125 35 43 40 3 M36x2 251 

250 60 -— [| [10 $ [4 — . 4 — Max2 | — 

320 65 == 160 50 60 58 == MaBx2 _ LO 

@ Cilindro 2 LE SW 1 (NH) SW 2 (NH) SW 3 (MH) SW 4 (MF) z Tipo 'AK' Tipo 'F' | 

32 20 15 19 12 17 30 13° 0,20 kg 0,09 kg 

40 24 17 19 12 19 30 13° 0,20 kg 0,13 kg 

50 32 22 30 19 2 42 15° 0,65 kg 0,33 kq 

63 32 22 30 19 24 42 15° 0,65 kg 0,33 kg 

80 40 26 30 19 30 42 15° 0,72 kq 0,67 kq 

100 40 26 30 19 30 42 15° 0,72 kg 0,67 kg 

125 54 36 40 24 M1 55 15° 1,70 kg 1,35 kg 

160 72 41 50 36 55 75 16° 5,40 kg 3,00kg 

200 72 a1 50 36 55 75 16° 5,40 kg 3,00 kg 

250 — 46 — — — — 17° — 6,40 kg 

320 — 59 — — —_ == 12° == 870kg |] 

N/E 15.125.014 ratio tcdcortmaclcacaaa a a 10/98  



7 
RA/8000, RA/8000/M AT Y) 

WEN 

QA/8000/51 - Bloques Guía (con cojinetes) 

AK *#+ carrera 

AJ 

aG | 

            

AP
 

  

** = Gama de ajustes de la placa frontal 

  

    

            
  

  

  
    

  

  

  

  

  

  
  

  

  

  

  

  

  

                                

4 

@©Gilndo | acer |aD EME Ar) As AH A MK [A [oa MM [ao 

[® [|69:2 12 15 Y M6 10 32,5 110 | 58 | 10 6 la | 

40 1442 12 15 ¡9 Mo [10 38 122 64 12 6 1n 

50 91514 |15 22 24 M8 12 46,5 135 80 12 6 19 

6 [94 |15 |2 24 MB 12 56,5 153 95 12 7 15 

80 | 106+6 5 [|2 10 M10 15 50 180 130 16 9 18 

10 |100+6 [16 22 | MIO 115 [0 | 150 [16 9 [9 

@©Cilindto | AP AR lAs N MW QAW SG AX AZ BA 88 a0mm | por 100 mn 

32 100 90 TA 78 45 32,5 6,6 48 16 9 1,00 kg 0,06 k 

40 106 100 80 84 55 [38 6.6 56 85 "n 1,20 k9 0,09 kg 

59 125 120 96 100 60 46,5 9 66 99 19 1,80 kg 0,09 kg 

63 132 125 104 105 70 56,5 9 16 114 15 2,20 kg 0,09 kg 

80 165 155 130 130 90 72 1"n 98 134,5 25 4,10 kg 0,16 kg 

100 185 175 150 150 110 89 1n 118 153,5 28,5 5,80 kq 0,16 kq 

** Auste 

Se suministra con los tornillos para la fijación del cilindro . 

F(N) 

Carga máxima para QM/8000/51 4606 

500 

100 

50 

10 

  
Carrera (mm ) 

Dada nuzs!ra política de invesigación y desarroro continuo, nos reservamos El derecho a 

1 0/28 cualquier modfcación sn previo aviso de las erpecTicatioces que ſguran En este documento. N/E 2 «5. 1 25 .01 S  



IN 
AT RA/8000, RA/8000/M 
WE 

QA/8000/61 - Bloques Guía (con cojinetes de bolas) 

CA** + carrera 

cc 

     

DD <5 

   

lo
DG
 

        

DC
 

  

  

        
  

  

  

  

  

  
  
  

  

  

    

  

            

    

  

  

  

  

  

      
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                

  

  

a 

$ Se 
815 

A 8 
o 

Zona de de centrado 

DE 

cz * *k = Gama de ajustes de la placa final 

0CX 202 
Ma 

| Cartuchos de Bloqueo 

© Modelo Fuerza * ==] 

313 0/8032/63 600 N 

<a ——T ao dp _qu/8040/63 1000 stl 
50 QU8050/63 1500 

{ 63 0A/38050/63 1500 N 

| © FE [ge | Quieoaoros gn | 
ï == - 100 | qugoB0 3 | 3000N 

TAPON DE PROTECCION # * Fuerzas de bloqueo 

licon cartuchos de bloqueo) dada 

& Ciindro CA** cB+°** [a co CE Cf +02 cs CH GC CJ (Af) CK CN | 

[2 [mm 1845 [65 [27 112 [4 65 M6 84,5 13 5 61 

[40 12 |9:5 [6 12  [@ 171 6,5 M6 88 15 6 67 

| 50 27 | 14+100 |6 3  |15 19,8 9 M_ | 22 6 715,5 

63 231 114+ 10 97 39 15 15,3 9 M8 98,5 22 6 80 

80 280 135+10 112 49 20 21 n M10 114 21 1 92 

100 280 140 + 10 112 54 20 24,5 1n Mio 115,5 21 1 93 

© Citindro cCO-03 ep CR cs CT (AF) Gn | QcX+toz | CAE) cz DA -03 DB +03 

32 97 90 14 50,5 17 12 61 32,5 5 125 50 45 

40 115 110 87 58,5 19 16 69 38 6 140 58 54 

50 137 130 104 70,5 24 20 85 46,5 6 150 70 63 

63 152 145 119 85,5 24 20 100 56,5 6 182 85 80 

80 189 180 148 105,5 30 25 130 12 8 215 105 100 

100 213 200 172 130,5 30 25 150 89 8 220 130 120 

& Cilindro SDC &DD DE 202 DF © 0D6 © Dt? DJ © DK DL DM a0mm por 100 mm 

32 6,6 n 18 M6 20 9 M5 9 45 14 1,20 kg 0,18 k 

40 6,6 n 84 M6 24 9 G 1/8 9 62 14 2,20 kg 0,32 kg 

50 9 15 100 M8 30 10 6 1/8 "n 15 16 3,60 kg 0,49 kg 

63 9 15 105 M8 30 n G 1/8 1n 15 16 4,60 kg 0,49 kg 

80 10 18 130 M10 38 13 G 1/8 13 117 20 8,70 kg 0,77 ki 

100 n 18 150 M10 38 13 G 1/8 13 1017 20 11,0 kq 0,77 kq 

** Ajuste 
istra con los tornillos para la fijación del cilindro 

A 1tK ¡g2216n y dí y ¡nuo, 2rvar 

N/E 15.125.016 coo o dn proc debo da as eeprcacin que Fan On eco ducto 10/08  



Carga máxima para QA/8000/61 

Centro de gravedad 

  

La capacidad máx. de carga de una unidad de guiado, 

se calcula con las guías salidas y en posición 
horizontal. Para trabajos con carreras cortas, los 
valores de la capacidad de carga que se toman del 
diagrama, deben multiplicarse por el factor de 

corrección (diagrama 2). Las curvas de la capacidad de 

carga (diagrama 1) ya contemplan las correcciones 

para las carreras cortas con una longitud de guía salida 
>60 mm. 

Capacidad máx. de carga dependiendo 
de la guía-salida 
(diagrama 1) (diagrama 2) 

Capacidad de carga Factor de corrección 

(N) 

500 1,0 

400 0,9 

300 0,8 

200 

100 0,6 

    

0 0,5 
o 20 40 60 

Carrera (mm) 
0 100 200 300 400 500 600 

Longitud quía-salida( mm ) 

A 
RA/8000, RA/8000/M L A 

2 

Centro de gravedad 

de la capacidad de carga 

       

  

  -] E d———[.. — 

Longitud guía-salida || 

La flexión total de las barras guía vendrá determinada 

por la suma de la flexión debida a su propio peso, ver 

diagrama 3 y la flexión debida a la capacidad de carga, 

ver diagrama 4. 

Flecha causada Flecha causada 
por una carga de 10 N por su propio peso 

                 

  

    

            

  

  

(diagrama 3) (diagrama 4) 

Flecha (mm ) Flecha (mm ) 

f f 

- Á 12-2016 20-802 
25 8012-8016 25 El 80 80; 0 8025 

2032 

2,0 8020-8025 2,0142 + 

2032 
1,5 1,5 / 

1,0 8040 1,0 — 

8050 - 8063 8040 

05 8080-8100 ¿|| 
8050 - 8063 

y | j 18080 - 8100 

0 0 +1 
0 100 200 300 400 500 600 

Longitud guía-salida (mm ) 
0 100 200 300 400 500 600 

Longitud guía-salida ( mm ) 

Reducción de la capacidad de carga 

para trabajos con carreras cortas 

Dependiendo de la aplicación, la carga seleccionada en el diagrama deberá reducirse por un factor 2 en el caso de cargas de choque. 

  

10/28 
Dada nuestra portica de investigación y desarro!o contínuo, nos reservamos el derecho a 

cualquier modticación sn previo avizo de las especiticaciones que figuran en este documento, 
N/E 1.5.125.017  



SG 

029 RA/8000, RA/8000/M 

Bridas para interruptores 

QM/27/2/1 - Bridas 

  

  

  

  

  

  

Interruptores: QM/33, QM/34 y QM/134 (&8 mm) 

  

  
    

        
  

    
    

  

  
  

  

  

            
          
  

  

      

        

  

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

              

  

  

  

  

  

  

  

  

      
  
        

  

  
        

  

        

  

  

    
    

        

                  
  

              
  

  

_. 12 Soporte interuptor 

& Cilindro A B Peso a. 

32 9 7 0,010 kg ¿ + 

40 8 8 0,010 kg 
50 7 5 0,010 k _ h 

63 7 7 0,010 k G—i 

80 7 4 0,010kg | UN FU 
100 2 2 0,010 k L 
125 -4 -3 0,010 k 1— "FE 

160 - 10 -9 0,010 k / 

200 -17 - 14 0,010 kq Interruptor de proximidad 

QM/31/000/22 - Bridas Interruptores: QM/31, QM/32 y QM/132 

— a Soporte interruptor 

& Cilindro A 8 Peso 
32 45 38 0,026 k S 
a |55 43 0,026 kg 
50 45 48 0,026 kq 

6 [45 [53 !|006k 
80 1,5 61 0,028 kg -—] 

100 0,5 6 | 0okq 
125 -1 79 0,023 kg | 1] : 

160 0 91,5 0,023kg ———= 

[200 -4 106 0,023 kq Interruptor de proximidad 

259 o 133 | 0,001 kg 
30 |-201 154 | 0,080kg 

QM/140/010/22 - Brida con soporte Interruptor: QM/140 

© Cilindro A —_ Peso Soporte interruptor 

32 31,5 0,020 kq 
40 30,5 0,020 kq 
50 31,5 0,020 kg . Le ? 

2 uluto ? o [1 

63 29,5 0,020 kg AP 

8 30,5 0,020 kg / M 
100 30 0,020 k A p=aal | 

- UN [1 
— F 

| 

  

            

   

Interruptor neumático 

  

N/E 1.5.125.018 
10/28 Dada nuzstra política de investigación y desarrotio contínuo, nos reservamos el derecho a 

cualquier mod?cación Sn previo aviso de las especificaciones que figuran en este documento.  
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AI 
WEN 

RECAMBIOS 

1 2 6 26 11 10 5 

NT PANA 

SSA AA 
DE cama 27 Ra 

ſ 1 22 

TU Y) UCTYA L 

AGA) IS 
1 ——_ ZLLIA E 

Modelo Kit de recambios Posiciones Vástago 

@© Cilindro Induidas Descripción Cantidad Posíción 1 

32 | RABO EZ quea no | Junta del váslago 1 RMPISDGG 

[32 Í, RA/B032/M > — QA/8032/00 —Ï $ Junta de amortiguación 2 SM/P19966/" 

40 RA/BO4O, RA/BO4O/M QA/8040/00 6 Junta sefladora 2 RM/P19967/" 

50 RA/BOSO, RA/BOSO/M QA8050/00 10 Junta del émbolo 2 RM/P19968/" 

63 RA/BOG3, RAV/BOG3/M Q8063/00 . Arillo guía 1 RM/P19969/" 

8 | RMeono, RMBOgO | quena $ © 32310 añ L menor 

100 | _RAVB100, RA/BIOO/M QAB100/00 5 RMIP19971/" 

125 RAJBI25, RAJBI25/N q48125/00 RIP30988/" - 

160 RA/BIGO, RA/BIGO/M QU/8160/00 RMIP30989/" ) 

200 | RAB2OO, RAJB2OONM Q//3200/00 RM/P30990/" 

250 RA/B250, RA/B250/M Quaz5 000 mp 

05 | Rao RABO | ama _ - mW             

    

* Insertar carrera en mm 
Nota: Indicar referencia de citindro cuando Se solicite un juego de recambios o un váslago 

Advertencia 

Estos productos están destinados a que se uli icen únicamente en 

sistemas industriales de aire comprimido. No utilizar estos productos 

cuando la presión y temperatura pueda exceder las especificadas en 

los “Datos Técnicos”. 
Antes de utilizar estos productos con fluidos que no sean los 

especificados, para aplicaciones no industriales, sistemas médico- 

sanitarios, u otras aplicaciones que no se encuentren entre las 

especificaciones publicadas, consultar a NORGREN. 

Por mal uso, antigüedad o montaje deficiente, los componentes 

utilizados en sístemas de fluidos energéticos pueden producir 

divergos fallos. 

    

Los diseñadores de sistermnas deben considerar la posibilidad de 

malfunción de todos los componentes utilizados en sistemas de 

fluidos, y preveer las medidas adecuadas de seguridad para evitar 

daños personales o desperfectos en el equipo en el supuesto de 

pomo rse tales fallos. 
nel caso de no poder proporcionar la protección adecuada 

frente a algún fallo, los diseñadores del sístema deben advertirlo 

al usuario final en el manual de instrucciones. 

Tanto los diseñadores de sístemas como los usuarios finales, deberán 

tener en cuenta las hojas de instrucciones que se proporcionan con 

estos productos. 

  

    

Daga nuestra a de inves gación y desar N/E 1.5.125.019 continuo, nos reservamos el derecho a 

1 0/ 98 cuaquer modfcación s'n precio avia de las especticaciones qua figuran En Este documento.  





o) NORGREN 
LA 

@® The mountings of VDMA 24562 can be used 

@© M/50 — Switches can be mounted flush with the profile 

@® Magnetic piston as standard 

@® VDMA pitch as standard (© 32 to 125 mm) 

© Seals ensure low friction operation and long life 

@® Three different integrated guiding Systems: 

RM/192000/N2, .../N4, .../NG 

Technical Data 

Medium: 
Compressed aïr, filtered, lubricated or non-lJubricated 

Standard: 
VDMA 24562 (Pitch and mountings) 

UNITOP (Pitch) 

Operation: 

AM/192000/M Double acting, magnetic piston, 

male piston rod thread, buffer cushioning 

RM/192000/MX Double acting, magnetic piston, 

female piston rod thread, buffer cushioning 

Operating Pressure: 
1to 10 bar 

Operating Temperature: 

-5°C* to +80°C max. 

* Consult our Technical Service for use below +2°C 

Cylinder Diameters: 

20, 25, 32,40, 50, 63, 80, 100, 125 mm 

Strokes: 
Standard: 5, 10, 15, 20, 25, 30, 40, 50, 60, 80, 100 mm 

O 32 to 125 mm 

© 20 and 25 mm 

& 20 and 25 mm min. 5 mn max. 200 mm 

© 32 and 40 mm min. 5 mn max. 300 mm 

© 50 and 63 mm min. 10 mm max. 400 mm 

SS 80 to 125 mm min. 15 mm max. 500 mm 

Materials: 

Profile barrel: Anodised aluminium 

End covers:Anodised aluminium 

Piston rod: Stainless steel (© 20 and 25 mm Austenitic, 

& 32 to 125 mm Martensític) 

Piston rod seals: Polyurethane 

Piston seals: Nitrile rubber 

‘O’-rings: Nitrile rubber 

2/01 
Our paty is one of continued research and davelopment. Ve Ihereforo tesarvo the right 

lo amend, withoul netice, the specifications gven in this documen. 

RIMI/192000/M 

VDMA Compact Cylinders 
VDMA 24562 

Magnetic Piston 
Double Acting 

& 20 to 125 mm 
  

  

      
Ordering Examples 

Seo page N 1,5.095.03 

Mountings and Switches 
See page N 1,5,095,02 and 03 

Guide Blocks 
QA/8000/51/* — Plain Bearing 

QA/8000/61/* — Roller Bearing 

See page N 1.5.095,16-18 

Assembly Kit for Four-position Cylinders 

QM/i92000/55 see page N 1,5.095.19 

Alternative Models 
Single acting cylinders See page N 1,4.087 

    N 1,5,095.01  
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A RM/192000/M 
W> 

Cylinder Variants 

Symbol Model Description 
Dimenslons 

Magnetic plston 
Page 

RM/192000/M Standard cylinder, male plston rod thread 4 

(F- RM/192000/0K | Standard cylinder, female plston rod thread 4 

RM/I92000/MU Ojlinder veïth extended plston rod, male plston rod thread 4 

MEE RM/192000/MUX | Oylinder vih extended plston rod, female piston red thread 4 

RM/192000/3M Ojlinder veïth double ended piston rod, male piston rod thread 5 

al e po RM/192000/JMX Oylinder veth double ended plston rod, female piston rod thread 5 

RM/192000/12 Oflinder vih non-rotating plston rod (Internal), mate pislon rod thread, 9 20 lo 100 mm 5 

(=> Q RM/192000/2X Oylinder veïth non-rotaling plston rod (internal), female plston rod Ihnread, 9 20 to 100 mm 5 

6   

RM/192000/4 Oylinder viïth gulded plston rod, 9 20 to 100 mm 
  

  EA 
  

  naa | RM/192000/116 Ojlinder vil external gulding , 9 25 and 32 mm               
For combinatlons of cylinder variants consult our Technical Servico, 

Model Codes 

  

  

  

  

  

  

RIM/192>X >> / o > 

Ojlinder Diameters (mm) Substilulo cc $ aaa Strokes (mm) 
  

  

  

  

  

  

  
  

      
  

  
  

  

    

  

  

  

  

          

  

  

  

  
      
  

  

  

  

  

  

  

  

                                
  

  

0 === 620 © 20 and 25 5 max. 209 

25 025 © 32 and 40 .5 max. 300 

32 032 © $0 and 63 o 10 max. 409 

40 040 | o 80lo 125 => ¡n, 15 mac. 500 

59 650 

63 063 | pieton (od read Subetibito 

0 _080 Female x 

¿0 hala - Mono 

125 __ - 125 

z=l Variants (magnetic plston) Substituto 
Standard M 

Double ended plston rod JH 

Non-rotating piston rod (interna) hi2 

Gutded pilonrod na 
External guiding 6 

Extended pleton rod Mu 

Lote: E option Is not required, disregard option posítlon váthln part number eg. RM/192+++/MU+/+++/+** 

RM/192100/M/100. For combinallons of cylinder variants consutt our Technical Service. — Extenslion (mm) 

Switches 

Cable Plug (MBx1) 3 

Model 

Reed M/50/LSU/.. M/5O/LSUJCP 

M/50/RACISV — 

Solid state M/5O/EAP/., MUSO/EAPICP 

M/50/EANL. M/SO/EANICP 

Model Voltage Current | Temperature | LED | Fealures Cable/Piug | Cable Plug-in Cable Catalogue 

Reed Solld State Va.c. Vde. Max. °C Type Siralght 90° Page 

MABOLSUIV_| — Toto240 | loto 170 | 180máA | -20°to480° | ® _— 2,5, 10m | PVC2x0,25 _ —_ N4.3.005 

MABOLSUSU | — l0to240 | lOto 170 | 180mA | -20°to+80° | ® _ 5m PUR 2xX 0,25 _ _— N 43.005 

MISOJRACISV | — Toto240 | 10to 170 | 180 mA | -20°t0480° | — Changeover 5m PyC3x 0,25 —_— _ N 4.3.005 

MASO/LSUJCP | — 10to 60 10to 75 180 mA | -20°t0o+480° | © —_ Plug Maxi | — MPI30015 | — HN 4.3,005 

— MUSOJEAPIN | — 10to30 | 15S0mA | -20°to480° | © PNP 2,5,10m | PyC3x0,25 — — N 4.3.007 

_ MISO/EAPICP | — 10 to 30 150 mA | -20°t0480° | ® PHP Plug M&xi | — MPT73001/5 | — NA4,3.007 

_ MISO/JENPN | — 10to30 | 1S0mA | -20°t0480° | ® HPN 2,5, 10m | PYC3x0,25 —_ — HN 43.007 

— MISO/EANJCP | — 10to30 | 150mA | -20°t0+80° | ©® NPN Plug Mx] | — MP730015 | — N 43.007 

* Insert cable tenglh 
Full Information 0n Switches (technical data, cable materials, dimenslons etc.) please refer to relerant catalogue pages 

N 1,5.095.02 OE y eo A ERE ra 2/01  
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RM/192000/M d 
US 

Standard Strokes 

Cylinder Slcokes (mm) 

& 5 10 15 20 25 .30 40 50 60 80 100__° 

20 © © © 0 © © © © 

25 © © © © ° © © © 

32 © © © © © © © © ° © © 

40 © © ° © © © © © © © ° 

50 © © © © 0 0 ° © © © 

63 ° LL © © 0° © © © © © 

80 © © © ° © 0 © 0° © 

100 © © © ° © © °0 © ° 

1265 © © © ° © © © © ° 

Mountings 

Siyla ‘A Style ‘B', ‘G’ Style ‘C’ Style ‘D' Style '02’ Siyle ‘FH' Style ‘L2’ Siyle 'R' Style ‘S' 

2 Ta $ ¿Qi UP 22 

& o | Eta ‘> - | db 12 | Fe - | 
2 | © | [GP | |% 

Oflindor ; % ¡OY YV . . y 

& Paga 03 Page 03 Page 08 Page 09 Page 10 Page 12 Page 11 Page 11 Page 12 

20 - Q/192020/22 QM/192020/21 e = - QM/8020/44 Q0M/192020/27 - 

25 - 0M/192025/22 0M/192025/21 e - - QM/8020/44 auiiazo25 7 | —- 

32 0M/2032/35 0A/8032/22 ON2032/21 0ABO32/23 0ON8032/42 0A8032/34 - ONCO32/27 OA8032/41 

40 0M/6032/35 ON8040/22 0A/8040/21 0A2040/23 0A/8040/42 0A/2040/34 - QANE040/27 OANED40/41 

50 QM/8050/35 0A/8050/22 0A/8050/21 0A/8050/23 0A/2050/42 OA8050/34 - OA8050/27 0A/2040/41 

63 QM/8050/35 0A/2063/22 QN8063/21 QA/8063/23 0OA8063/42 0A/8063/34 - QA/S063/27 OA/2063/41 

80 QM/2080/35 0A/2080/22 0A/8080/21 0A/B080/23 0OA8030/42 ONEO80/34A - OAJ2O8027 0A/2063/41 

100 QM/E080/35 0A8100/22 0A/8100/21 0A/8100/23 ON8100/42 0A/8100/34 - 0A/8100/27 ONBI00/A1 

125 0M/8125/35 0/8125/22 QU/8125/21 QM/8125/23 0A3125/42 OAB125/34 - 0125/27 OABI00/A1 

Sityla ‘SS’ Style ‘SW’ Style ‘UH’ Styla ‘UR' Style ‘US’ Assembiy Kit Guide Blocks Guide Blocks #88 | Groove Key 

”- re &. “ A aza 

y “ $ 1228 “ 

Giinder # ; ” @ ” 

- Paggi3 | PaggO9 | Pagsl2 Page 11 Page 10 Page 19 EU PAgo E a 2er [O PAQUTT ooo mA IS 

20 == _—— [a _ miaooss | - - M/p72816 

[® - - - - - OMIIAO2555 | — - M/p12816 

32 HM/P19931 M/P12493 POA/IB2032/40 | QABO32/33 M/Pp4O310 QM/1902032/55 | ONB032/51/* ON032/61/* M/P72816 

40 M/p10032 M/pig4094 POAIB2040/40 | ONBOAO33 MPA40311 0M/102040/55 | ON2040/51/° 0A/2040/61/" MPI2SIE | 

50 MP 19933 M/P10495 PONIGZO50/40 | QNCOSO/33 Mp403i2 QM/102050/55 | OAN2050/51/* QA/EO50/61/* M/p723816 

63 M/P12934 M/P12426 POA/182063/40 | QA2063/33 M/p40313 QM/I02063/55 | 0A2063/51/° 0A/2063/61/* MP72816 

80 MP 19235 MPp12497 POA/IS2080/40 | QA/S020/33 MmaoOBiA4 0M/192030/55 | 0AS030/51/ OATOS0/61/* Mpi2816 

100 M/P19926 MIP12423 POAJIS2100/40 | QA8100/33 MP4cGis QM/102100/55 0A8100/51/* 0A8100/61/* Mpi2816 

125 M/P10037 Mpi2499 POAIA2125/20 | QUB125/33 Mpri3s5 QuIia2 12555 | - - M/P72816 

#88 For locking cartridge See page 18 

For cylinders with male plston rod thread For cylinders with female piston rod thread 

Style ‘AC Siles 'F' Sihyie 'N2' Sihyie 'UF Style ‘F' Style ‘N2’ Stud and Adaptor 

aldo E la ld 
Gylinder Es 

a° 

& Page 15 Page 13 Page Ï5 Page 15 Page 14 Page 14 Page 14 

20 QM/8025/38 QM/8025/25 M/P1501/89 QM/8025/32 QM/57016/25 M/P1501/79 MPpiI710/21# 

25 QM/8025/38 QM/2025/25 M/P1501/89 QM/2025/32 0M/57016/25 HM/P1501/79 M/Pi710/21# 

32 QM/2025/38 QM/8025/25 M/Pi501/89 QM/8025/32 QM/57020/25 MPi501/60 M/P1710/22# 

40 OM/2040838 QM/8040/25 M/P1501/20 QM/2040/32 QM/57020/25 MPI501/60 M/Pi710/22# 

50 QM/8050/38 QM/2050/25 M/P1501/91 QM/2050/32 QM/57025/25 - M/PpT1A70/18# 

63 QM/68050/38 QM/8050/25 M/P1501/91 QM/8050/32 QM/57040/25 - M/P71470/28# 

80 QM/8080/38 QM/2030/25 M/Pi501/92 QM/2080/32 0M/57063/25 - M/PT1470/33# 

100 QM/2080/38 QHM/8030/25 M/P1501/92 QM/2080/32 Q0M/57063/25 - M/P71470/33# 

125 QM/8125/38 QM/8125/25 M/P1501/105 QM/8125/32 QM/57063/25 - -                 
: 

# Slud, ## Adaptor 

Ordering Examples 

  

Cylinders Switches ] ] 

To order a standard 50 mm bore magnetic piston cylinder To order a reed switch with LED and 2 m cable length 

With a 25 mm stroke and male piston rod thread quote: M/50/LSU/2V 

quote: RM/192050/M/25 
Mountings 
To order a front flange mounting style ‘G’ for 50 mm bore 

cylinder quote: QA/8050/22 

Quer petioy is one of continued reszarch and development. We therefcco resave the right N 1 5 .095 .03 

2/01 lo amend, without notice, he spechcalions given in this document.  



Fi, 
& RM/192000/M 

Theoretical Forces e Air Consumption 
  

  

  

  

  

  

  

  

  

        

Cylinder Theoretical forces (N) at 6 bar Ar consumption (Vem stroke) at 6 bar 

© Outslroka Intstroke Quislcoke Inslroke 

20 183 158 0,022 0,019 

25 294 247 0,035 0,028 

32 482 414 0,056 0,048 

40 754 633 0,088 0,074 

50 1178 990 0,137 0,114 

63 1870 1680 0,218 0,195 

80 3016 2722 0,35 0,32 

100 4710 4416 0,55 0,51 

125 7363 6882 0,86 0,79       
  

Basic Dimensions 

RM/192000/MX - Standard Cylinders 
With female piston rod thread 

    

Z,) + stroke 

With male plston rod thread 

  

  

    

  
  
  

      
      

  

            

RM/192000/M — Standard Cylinders 

  

  

  
  

  

  

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                            
  

LAM E OS —hl:4). 
e 2 AA 

al EEE A TO 1 
-—-—-—- alo. 

qune as | FEF @ A Ban 86 @CD 1 QF FE KF KK _LA 2 

20 0 22 - 12 12 23 M5 M6 Modas | 25 

5 [1 [2 |- [1 12 10 Mu e [Midas [25 

32 12 22 145 14 al 618 M8 Miotas | 25 

40 12 24 - 145 14 63 G1/8 M8 Mixtas | 25 

5 1" 22 145 gs [6s 618 Mio Mods | 25 

63 16 32 - 145 18 75 618 Mi2 Mos | 26 

eo 22 40 - 16,5 23 95 618 M6 M20x1,5 3 

100 22 40 - 21,5 28 116 G 1/4 Mis Mos | 3 

125 20 54 60 20,6 28 140 GA M20 Mz2na 3 

Ojlinder & PL QR RR RT SW (AF) vo WH ZJ at 0 mm per5 mm 

20 7,5 22 43 M5 8 - 6 43 0,12 k9 0,01 kg 

25 7,5 26 4,3 M5 8 - 6 45 0,15 kg 0,01 kg 

32 75 32,5 5,3 M8 10 - 7 51 0,23 kg 0,02 kg 

40 75 33 5,3 M6 13 - 7 52 0,30 kg 0,02 kg 

50 75 46,5 6,8 M8 17 - 8 53 0,48 kg 0,03 kg 

63 7,5 56,5 6,8 M8 17 - 8 58 0,70 kg 0,03 kg 

80 85 72 8,6 M10 22 - 10 65 1,23 kg 0,04 kg 

100 10,5 89 8,6 Mio 22 - 10 7 2,20 kg 0,05 kg 

125 10,5 110 106 Mi2 27 4 18 89 3,60 kg 0,07 kg 

Side Load F- e load 

  
  

  
  

  
    2   

          

  

N 1,5.095,04   
20 40 60 80 100 

10 30 50 70 90 

X (mm) 

Oue paliey is one of cantinued research and development. We therefcce reserva tha right 

lo amend, without notice, the spectications given in this document. 
2/01  



Cylinder Variants 

RM/192000/N2X —- Cylinder with 
Non-rotating Piston Rod 

With female piston rod thread 

] 291 + stroko 
  

  

    
  

        
      

    

  

  

  

  

  

  

  

  

      
  

  

  

  

  

  

  

  

  
      

Hd ju 
== —— 

o ——.—— — 

MXi —f—.—-— -—] 

ZH1 + stroko Las 

Ginder@© | Maxi M1 Zi 

20 8 47 53 

25 8 49 55 

32 10 54 61 

40 13 55 62 

50 16 55 63 

63 16 6 63 

80 21 65 16 

100 21 Tn 87 

Torque 

Cyiinder @ | Model | romqumxe() 

20 RM/192020/02 0,15 

25 RM/192025/2 05 _- 

32 RM/102032/002 0,40 

40 RM/Ig2040/02 0,75 

50 RM/192050/12 1,5 Ja 

[6 _ _ [ RMI9206302 iS _ 
e RM/192080/2 25 

100 RM/102100012 _ 125   
  

RM/192000/JMX — Cylinder with 
Double Ended Piston Rod 

With female piston rod thread 

  

  
  

  

    

      

        
        

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

A 
RM/192000/M dy 

ES 

RM/192000/N2 - Cylinder with 
Non-rotating Piston Rod 

With male piston rod thread 

ZJ 1 + stroko + V 

17 
  

  

  
  

  

  

  

          ZH 1 + stroko + V —don] o momia 

Side Load F “Ello load 

200 
180 
160 

d 140 

“P 120 
100 

  

| | | 

  

NN 
1 

L   LA
X 

      
60   
20 [e —— 

  

P 20 40 60 280 100 
10 30 50 70 90 

X (mm) 

RM/192000/JM — Cylinder with 
Double Ended Piston Rod 

With male piston rod thread 

  

    
  

      

  
    

                  

  

  
    
                

  

            
    

  

1 
7 

e —— a —-—- 

ZJ + stroka ZJ + siroke 

ZM+2x stroko ZM + 2 X stroko 

Cylinder & ZJ ZM Side Load F- a load 

20 43 49 

25 45 51 

32 51 58 

40 52 59 

50 53 61 mx d 

63 58 66 —— AI 

80 65 15 

100 Tn 87 

125 89 107 X 

F 20 40 60 80 100 
10 30 50 70 90 

X (mm) 

  

2/01 Our palicy is ene of continued research and development. Wa Iherefao reserve the rigtd N 1.5.095.05 
lo amend, withoul nctice, he spoctications gven in this documeri.    
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QU) RM/192000/M 
ES 

Cylinder Variants 

RM/192000/N4 — Cylinder with Guided Piston Rod 

  

  
  
    

      

  

  

  

  

        

        

  

  

  

  

  

  

  

  

              

  
  

  
    

            
      

                            
      

      

E 

R JB 

| j 

de 40 
Y 1 © | 4. 

caca ¿laa a .— 

| © Te 
| ad @]_ {la 

RT 
Tr | ] TOH3 

oTa 

ZJ2 + stroke 

Ojilnder & BG GDA E EE H HF ©JB | LA PL R ©RR | RT STD] OTG | 17 vH Z2 

20 12 12 36 M5 34 8 71,5 25 15 22 43 M5 4 12 MA 14 51 

25 13 12 40 M5 38 8 15 25 715 26 43 M5 5 15,6 M5 14 653 

32 14,5 14 47 G1/8 45 10 9 25 715 32,5 53 Ms 5 19,8 M5 17 61 

40 14,5 14 53 61/8 5Ï 10 9 25 15 38 5,3 M6 $ 23,3 M5 17 62 

50 14,5 18 65,5 61/83 62,5 12 11 25 75 46,5 6,8 M3 6 29,7 M8 20 65 

63 14,5 18 15 61/88 72 12 11 25 15 56,5 6,8 M8 6 35,4 M6 20 70 

80 | 165 23 95 G1/8 92 15 15 3 |85 7 86 Mio 8 46 M8 25 80 

100 25 | [ms [oa [mm [15 [1 3 105 | 89 86 | Mo [10 565 | Mo | |9y 

Side Load and Torque 

F-Side load M - Torque 

ia © N (Nm) 

— ri] [mx gd 
4-—- JE SAL ol 

100 

% 
90 
80 

70 

xX 
60 

50 

| 
40 

F 30 
20 

10 

20 40 60 80 100 
10 30 50 70 90 

Stroke (mm) X (mm) 

  

N 1.5.095.06 
Our paliey is cn of continued research and development. We therefore reserve the right 

lo amend, wilhoul notice, the spoctications gven in this documen. 
. 2/01  
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AT RM/192000/M 
WES 

Mountings 

QM/B8000/35 — Front or Rear Stud Mounting Style ‘A’ 
(Corresponds to DIN ISO 6431 Style MX1) 

Zr + stroke 
  

  

  
      

DD
 

    
  

  

    
  
  

          

QA/8000/22 — Rear Flange Mounting Siyle ‘B’ 
(Corresponds to DIN ISO 6431 and VDMA 24562 Part 2, Style MF2) 

QA/BOO00/22 — Front Flange Mounting Style ‘G’ 
(Corresponds to DIN ISO 6431 and VDMA 24562 Part 2, Style MF1) 

  

ZF + slroke 

    

  

  

  

  

  

  

          

  

  

    

  

  

  

  

  

    

          

  

  

  

    

    

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                
  

E — Cylinder 

== 520 +26 only 

QA/B000/21 — Foot Mounting Style ‘C’ 
(Corresponds to DINISO 6431 and VDMA 24562 Part 2, Style MS1) 

XA + stroke 
———— —— ] 

Wien! [7 
ri ri 

E SIS all 
0 “A 3 a aa 
Cua dai 

AU 

Ojlinder & G&AB AH AD A A) 88 DD E El ©F8B MF R 

20 6,6 27 6 4 16 - = 36 36 6,6 10 - 

25 6,6 30 7 4 16 -” - 40 40 6,6 10 - 

32 7 32 8 4 24 17 M6 48 50 7 10 32 

40 9 36 9 4 28 17 M6 53 55 9 10 36 

50 9 45 10 5 32 23 M8 64 65 9 12 45 

63 9 50 12 5 32 23 M8 14 175 9 12 50 

20 12 63 19 5 41 28 Mio 28 100 12 16 63 

100 14 7) 19 5 41 23 Mio 115 120 14 16 75 

125 16 90 20 9 45 34 Mi2 140 140 16 20 90 

Ojlinder & TF TG TR UF w XA ZF Zr Sihle ‘A’ Style'B',‘G | Style 'C’ 

20 55 - 22 70 4 59 53 - - 0,16 kg 0,03 kg 

25 60 - 26 76 4 61 65 - e 0,20 kg 0,04 kg 

32 64 32,5 32 80 3 15 61 68 0,02 kg 0,25 kg 0,15 kg 

40 72 38 36 90 3 80 62 69 0,02 kg 0,35 kg 0,18 kg 

50 90 46,5 45 110 4 85 65 76 0,05 kg 0,70 kg 0,30 kg 

63 100 56,5 50 125 4 90 70 81 0,05 kg 0,80 kg 0,39 kg 

80 126 72 63 154 6 106 81 93 0,03 kg 1,35 kg 0,80 kg 

100 150 89 15 186 6 118 93 105 0,08 kg 2,20 kg 0,95 kg 

125 180 110 90 224 2 134 109 123 0,14 kg 1,70 kg 2,40 kg 

N 1,5.095.08 a o e A o 75 ida 2/01  



UN 

  

  

    

  

      
    

    
      

RM/192000/M AT 
WEN 

QA/8000/23 — Rear Clevis Mounting Style ‘D’ 
(Corresponds to DIN ISO 6431 and VDMA 24562 Part 2, Style MP2) 

XD + stroke 

FL 

a] 

UN — il | 

rea ME 1 —— * 

E —— AS ü 
caras ca PA MR 

  

            
M/P194...-— Bracket Siyle ‘SW’ 
(Corresponds to VDMA 24562, Part 2) 

For Clevis Mounting Style ‘D’ 

  

  

  

  

      

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                              
  

  

Ginder& [ca CB Gin | &0 & EKrs EM FL 61 62 63 H2 K1 | 

32 32 26 10 Mn 10 28 22 21 18 31 8 38 | 

40 33 23 12 11 12 283 25 24 22 35 10 41 | 

50 45 32 12 15 12 32 27 33 30 45 12 50 

63 50 a |16 5 [|[1w [4 32 37 35 50 12 52 

80 63 50 16 138 16 5 B a 40 eo 14 68 

100 7 60 20 18 20 60 al 55 50 70 15 76 

125 © 70 25 20 25 70 60 70 60 90 20 94 

Olinder@ | K2 L LI LA MR R &©S u3 x0 She ‘0’ | Siyie 'Sw 

32 51 13 1,6 52 9 10 6,6 s [7 0,11 kg 0,05 kg 

40 54 16 16 60 12 1 6,6 52 77 0,16 kg 0,07 kg 

50 65 17 1,6 68 12 13 9 60 80 0,22 kg 0,14 kg 

63 67 22 1,6 79 15 15 9 70 90 0,34 kg 0,18 kg 

80 e 22 25 99 15 15 11 20 101 0,54 kg 0,28 kg 

100 $ 27 25 119 20 19 11 110 118 0,90 kg 0,42 kg 

125 124 31 3,2 139 25 22 14 130 139 2,70 kg 2,70 kg 

2/01 viepuieyios demito cd amador ateo an tar N 1.5.095.09  



a 
hi RM/192000/M 

WES 

QA/8B000/42 — Rear Clevis Mounting Style ‘D2’ 
(Corresponds to VDMA 24562 Part 2) 

XD + stroke     
FL   

  

      
  

  

  

  

  

  
        

        
  

    

  

M/Ppao3 ..-—Bracket Hinge Style ‘US’ 
(Corresponds to VDMA 24562 Part 2) 

For Clevis Mounting Style ‘D2’ 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                              
  

  

N 1.5.095.10 lo amend, wilhoul notice, the specticatons gven in this document. 

Ojflindas & B1 11 82 83 Gi © 241) GEEK EN -61 ER E FL 61 G2 

32 14 34 3,3 32 10 11 10 14 16 10,5 22 21 18 

49 16 40 43 7] 12 1 152 16 _19 e” _ "1 :es 24 2? 

50 21 45 43 45 16 15 16 21 21 15 27 33 30 

63 21 51 43 50 16 15 16 21 24 15 32 37 35 

© 25 65 43 63 20 18 20 25 28 18 36 47 40 

100 25 15 43 ni 20 18 20 25 30 18 41 55 50 

125 37 97 6,3 99 30 20 30 37 40 26 60 70 60 

Oflinder & 63 H2 KI K2 Li Ri R2 GS XD Z Style ‘D2' | Style ‘US’ 

32 31 8 33 51 1,6 11 17 6,6 73 13° 0,20 kg 0,19 kg 

40 35 10 41 54 1,6 12 20 6,6 Tn 13° 0,23 kg 0,24 kg 

50 45 12 50 e 1,6 14,5 22 9 80 13° 0,36 kg 0,46 kg 

63 $0 12 52 67 1,8 18 25 9 90 15° 0,55 kg 0,59 kg 

e 60 14 es e 25 22 30 11 101 15° 0,90 kg 1,03 kg 

100 70 15 76 9 25 22 32 11 118 15° 1,45 kg 1,40 kg 

125 90 20 924 124 3,2 30 42 14 139 15° 2,70 kg 3,10 kg 

Our palioy is:6na of continued research and development. Ve therefcre reserve he right 2/01 

  

 



IN, 
RM/192000/M AT 

E 

QA/8000/27 —- Rear Eye Mounting Style ‘R’ 
(Corresponds to DIN ISO 6431 and VDMA 24562 Part 2, Style MP4) 

XD + stroke 
  

FL 

EW LA 

° 2 17+> : 

  

  

  

  

    

  

  

                
  

QM/BO020/44 — Bracket Hinge Style ‘L2’ 
For Rear Eye Mounting Style ‘R’ 

    

QA/B000/33 — Universal Rear Eye Mounting Siyle ‘UR’ 
(Corresponds to VDMA 24562 Part 2) 

  

  
  

  

  

  
  

        

  

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                
  

— XD+slioke duos 

*- ” ¡— 
a a LL E 

||@) UA EL e 
; ¿ 

212] Roa ] ema — 

la] Í MACEO 2 A id ic ca a iclimmmis ná le 

+ Uca ai] mi 

| © fe o aa — 120 ER 
| J J 
1 

GOiinder@ | A @&con | enn | a ER E FL 61 62 63 64 H2 

20 30 8 = = - 15,8 20 16 20 32 6 4 

25 30 8 = = - 15,8 20 16 20 32 6 4 

32 - 10 10 14 16 25,8 22 - > = = = 

40 E 12 12 16 19 27,8 25 = - - > — 

50 - 12 16 21 21 31,7 27 - - — - - 

63 - 16 16 21 24 397 32 - = - > - 

80 = 16 20 25 28 497 33 = - - _ = 

100 - 20 20 25 30 59,7 al - - = Z = 

125 = 25 30 37 40 697 50 - = - =Z — 

Cylinder & Ki K2 LA MR R ©S$ XD Z Style ‘L2' Style ‘R' Style UR’ 

20 29,5 24 14 8 = 6,6 63 = 0,08 kg 0,02 kg = 

25 295 24 14 8 5 6,6 65 = 0,08 kg 0,03 kg = 

32 - - 13 9 145 - 73 13° - 0,09 kg 0,17 kg 

40 - - 16 12 18 - 7 13° - 0,11 kg 0,25 kg 

50 - - 17 12 19 - 80 13° - 0,17 kg 0,40 kg 

63 - = 22 15 24 - 90 15° - 0,24 kg 0,55 kg 

80 - Z 22 15 24 - 101 15° - 0,37 kg 0,90 kg 

100 - - 27 20 29 - 118 15° - 0,59 kg 1,50 kg 

125 - - 33 25 36 - 139 15° - _3,20k 2,70 kg 

2/01 Or paley ana ol ecriand rezan end dealer e ore reacio o SA N 1.5.095.11  
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(2 RM/192000/M 
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QA/BO00/34 — Front or Rear Detachable Trunnion Mounting Style ‘FH’ 
(Corresponds to VDMA 24562 Part 2, Style MT 5/6) 

  

  

  
  

  

  

  

    

  

XL+stroke 

XH 
La 

r Edel 
¡ S 

1 EE lil JU JE 
1 
Y. aye | 

[— 

47) É y FP 
= 

A 

(== 
——— 

| $ aE; pp O IIO L——\ 
_ 

Laaaaah..] romana aaacc a a [a S 

1 
          

La 
PAA/lI82000/40 - AdjustableTrunnion Mounting Style ‘UH’ 
(Corresponds to DIN ISO 6431 and VDMA 24562 Part 2, Style MTA4) 

L9E) 
Em “mi [—] pre 

; dis 

“EQ 5 LU al 

MTieielT *@ | @0 
© looking serew 

  

    

Ï y]
 

a 7 a -+ 2 

      

    D
 ; 

  

                TL | TM nu ii _ L_.7. y — —=—   

XV min, | 

XV max. + stroke 
ooo UY. 

Noto: 

Style ‘UH'; st is most important that the locking screvs which secure the mounting to the cylinder barrel are tightened to the torque figures shown in the table below, 

For maximum eneray input, consull our Technical Service, 

QA/8B000/41 — Swivel Bearing Style ‘S’ 
For Trunnion Mountings Style ‘FH’, ‘UH’ 

  

        

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                  
  

  

N 1.5.095.12 lo amend, wilhout notice, the speciications given in this document. 

. Fx45° ARES 

Ojlinder & A BI B2 c SD | &D1Wm | &0D2 &D3 Fx45° Hi H3 L LA R 

32 32 46 18 10,5 30 12 6,6 1 1 30 15 25 16 1 

40 36 55 21 12 35 16 9 15 1,6 36 18 28 20 1,6 

50 38 55 21 12 40 16 9 15 1,6 36 18 28 24 1,8 

63 42 65 23 13 45 20 #1 18 1,6 40 20 36 24 1,6 

80 42 65 23 13 45 20 11 18 1,6 40 20 36 28 1,68 

100 50 15 28,5 16 55 25 14 20 2 50 25 43 38 2 

125 50 15 28,5 16 60 25 14 20 2 50 25 48 50 2 

Ojilnder & ©TDes | TL TM nta Ti UW uni XH XL Xy min. W max. | Torque Nm| Style ‘FH' | Style 'S' | Style UH’ 

32 12 12 50 6,8 58 50 1 59 35 23 2 0,20 kg 0,11 kg 0,16 kg 

40 16 16 63 9 65 $5 3 62 36 23 3,5 0,38 kg 0,16 kg 0,35 kg 

50 16 16 15 9 80 65 4 65 37 24 3,5 0,60 kg 0,16 kg 0,65 kg 

63 20 20 90 11 26 75 4 70 41 25 5 1,10 kg 0,23 kg 0,85 kg 

80 20 20 10 1 116 100 4 79 45 30 6 1,90kg_| 0,23 k 1,20 kg 

100 25 25 132 13 140 120 9 26 57 31 6 3,50 kg 0,42 kg 2,30 kg 

125 25 25 160 13 163 145 7 114 63 44 6 6,50 kg 0,42 kg 3,30 kg 

Our polioy is 6ns ol continued research énd development. Ve therefces reserve the right 2/01  



SAN, 
RM/192000/M ¡dy 

y 

pa 

QM/8000/25 - Piston Rod Clevis Mounting Style ‘F’ 
(Corresponds to DIN ISO 8140) 

For cylinders with male piston rod thread 

Order nut style ‘N2' separately (page N 1.4.087.03) 
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M/P129..-—Bracket Style ‘SS’ 
For model QM/8000/25 —- Piston Rod Clevis Mounting Siyle ‘F’ 

  re 

[a2, | 
  

  
      

  

  

  

  

  

  

  

  

  

    
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                              

  

GCjlinder & A  |E&E © CKnii Qi. CM © &0 EM ER 61 62 63 

29 - 49 1 10 20 10 - - - 16 - - - 

25 - 40 10 20 10 - - - 16 == Ss == 

32 52 4) 10 20 10 10 1 10 16 21 18 31 

40 33 43 12 24  |12 12 11 12 19 24 22 35 

50 45 64 16 32 16 16 15 16 2d 33 30 45 

63 50 64 16 32 16 16 15 16 25 37 35 50 

80 63 9D 120 MM |20 20 18 20 32 47 40 80 

100 [7 8: 20 140 20 20 18 20 32 55 50 70 

125 90 m0 [30 $5 30 30 20 30 45 70 60 DD | 

Cylinder © H2 KK K1 K2 Li LE R RK &S Siyle 'F' Styla ‘SS’ 

20 - Mioxi, 25 | —- - - 20 - 23 - 0,09 kg - 

25 - Mioxi,as | - - - 20 - 18 1- 0,09 kg - 

32 8 Mioxi25s | 38 51 1,6 20 10 23 6,6 0,09 kg 0,15 kg 

40 10 Mizias | 41 54 1,6 24 11 32 6,6 0,13 kg 0,20 kg 

50 12 M16x1,5 50 65 1,6 32 13 41,5 9 0,33 kg 0,48 kg 

63 12 M16x1,5 52 67 1,6 32 15 41,5 9 0,33 kg 0,50 kg 

80 14 M20x1,5 66 86 25 40 15 50 11 0,67 kg 0,75 kg 

100 15 M20x1,5 76 926 25 40 19 50 1i 0,67 kg 1,20 kg 

125 20 M27x2 24 124 3,2 54 22 62 14 1,35 kg 2,50 kg 

2/01 O PEAS TALE Adam N 1,5.095.13 
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QM/57000/25 - Piston Rod Clevis Mounting Style ‘F’ 
For cylinders with female piston rod thread 

Order stud and nut style ‘N2’ or adaptor separately (page N 1.5.095.03) 

RM/192000/M 

CE 

= | 

e > ——i] 
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coa cnica deca | 

M/A ...—Stud and Nut (& 20 to 40 mim) 
M/1470/..— Adaptor (& 50 to 125 mm) 
For cylinders with female piston rod thread 

cala 
8... KW 

A 
uu. 

Y EI a — 

=D 1.—.—. Eſ 
——— 

Kv Ml mamada MO 

linda & [| A reir 05 ae oa [Rao a © CKtii QcL CM bi? ER KF | 

20 25 _|- [2 5 _ [1 "[s [18 [ws | 

25 25 _|- 20 5 10 5 8 M6 

32 25 - 24 6 12 6 95 M3 

10 25 24 6 no s 95 3 

7) 29 12 26 8 14 7 11,5 10 

63 35 15 40 10 20 10 16 Mi2 

7) 45 20 58 14 27 14 21 Mis 

100 #5 20 $ 14 27 14 21 Mis 

Olinda & | KK KV (A?) Ki LE RK Style ‘F' Hut Stud or Adaptor 

20 Ms 10 3 10 145 0,01 kg 0,01 kg 0,01 kg 

25 Ns 10 3 10 145 0,01 kg 0,01 kg 0,01 kg 

32 M3 13 4 12 175 0.02 kg 0.01 kg 0,01 kg 

40 M3 13 4 12 175 0,02 kg 0,01 kg 0,01 kg 

50 M10x1,25 12 5 12 20,5 0,04 kg - 0,02 kg 

63 Mi2x1,25 13 b 20 29 0,09 kg - 0,04 kg 

e MI6x1,5 17 5 283 36,5 0,22 kg - 0,08 kg 

100 Mi6xi,5 17 5 28 36,5 0,22 kg - 0,08 kg                   
  

  

N 1.5,095.14 
Our pelioy is ens of continued reseach and dsvelopment. Vie therefcco reserve the righl 

lo amend, wilhout notice, the spocificatons gren in this document. 
2/01 
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RM/192000/M AT 
LW 

QM/B000/38 - Piston Rod Swivel Mounting Style ‘AK’ 
For cylinders with male piston rod thread 

Order nut style ‘N2' separately (page N 1.5.095,03) 

SW3 SW2 SWAa SW 
a E E 1 | pra 

& o ÉL - 

2 ——.— 

QMIB000/32 — Universal Piston Rod Eye Mounting Siyle ‘UF’ 
(Corresponds to DIN ISO 8139) 

For cylinders with male plston rod tnread 

Order nut style ‘N2' separately (page N 1.5.095.03) 

CE 
e 

CNH? 
RN 1441 

(ONE E 
? Ed ———————— ai ——- 

ER [LLE AX aa a PP 

M/P1501/..— Nut Siyle ‘N2’ 
For cylinders vith male piston rod thread 

KV 

, 

Gjiinder & AX B1 CE GC EN -a1 ER F KK KV (AP) KW 1 

20 20 5 43 10 14 14 26 MIiOxias | 17 b 13 

25 20 5 43 10 14 14 26 Mioxias | 17 b 83 

32 20 5 43 10 14 14 26 Mi0Ox1,25 | 17 5 13 

40 22 6 50 12 16 16 28 Mi2x1,25 | 19 6 rn 

50 28 8 64 16 21 21 34 M16x1,5 24 18 _ 108 

63 28 8 64 16 21 21 34 Mi6x1,5 24 8 106 

80 33 10 Tn 20 25 25 42 M20x1,5 20 10 122 

109 33 10 Tn 20 25 25 42 M20x 1,5 39 10 122 

125 51 13,5 110 30 37 35 40 M27x2 41 13,5 147 

Gilnder & | L2 LE SW INE | SW20) | SUBA | WA) [2 Style 'AK' Style 'N2' Style ‘UF’ 

20 20 15 19 12 17 30 13° 0,20 kg 0,01 kg 0,09 kg 

25 20 15 19 12 17 30 13° 0,20 kg 0,01 kg 0,09 kg 

32 20 15 19 12 17 30 13° 0,20 kg 0,01 kg 0,09 kg 

40 24 17 19 12 19 30 13° 0,20 kg 0,01 kg 0,13 kg 

50 32 22 30 19 24 42 15° 0,65 kg 0,02 kg 0,33 kg 

63 32 22 30 19 24 42 15° 0,65 kg 0,02 kg 0,33 kg 

80 40 26 30 19 30 42 15 0,72 kg 0,03 kg 0,67 kg 

100 40 26 20 19 30 42 15 0,72 kg 0,03 kg 0,67 kg 

125 54 36 40 24 ál 55 15 1,70 kg 0,09 kg 1,35 kg 

M/P72816 - Groove Key SacUaNX 

Weight: 0,010 kg is 

MS 451 Ma 5 

CA © grana 2 15. © 

Em | 

Quer policy is one of centinued reszarch and development. Ye Iherefoyo reserve tha right N 1 5,095. 1 5 

2/01 lo amend, wilhoul notice, Ihe specifications gven in this document.  
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QA/B000/51/* — Guide Blocks with Plain Bearings 

AK*®*+ stroke 

AD lo 
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AC+hA       

  

    ** = Notice adjustment range 

Attention: 

  

  

  
  
  

  

  

      
  

To use lhess guide blocks (0A/6000/51) you have to order a cylinder 

wilh extended piston rod and male plston rod thread (/MUJ! 

Please nole: The magnetic Switch M/50 must ba inslallzd and fixed 

beſore tha cylinder and tha guide block are assambied, In this cass 

tha LED of the M/50 switch is not visibla. 

  

  

  

  

  

  

  

  

    

  

  

  

  

  

  

  

                          

— Jm — 

Glinder & | Extanslon 

32 19 
40 23 
50 29 
63 29 
eo [xs 
100 al 

2 [aci [a AE (AF) (Ar) [as M A AR" Al AM Ao 

69+2 12 15 17 M6 10 32,5 110 58 6 9 

712 12 15 19 M6 10 38 122 64 6 1 

91,544 [15 22 24 M8 12 465 135 80 6 19 

92 +4 15 22 24 M8 12 565 153 95 7 15 

10616 [15 27 30 M10 15 50 180 130 9 14 

me [15 27 30 M10 15 70 199 160 9 19 

linde & | AP AR AS A MW QM S&AX AZ BA 88 alOmm__| par 100 mm 

32 100 90 7 78 45 32,5 6,6 48 76 9 1,00k9 | 0,06 kg 

40 106 100 80 84 50 38 6,6 56 85 1 120k9 | 0,09 kg 

50 125 120 96 100 60 46,5 9 66 99 19 1,80k9 | 0,09 kg 

63 132 125 104 105 70 56,5 9 76 na 15 220kg | 0,09kg 

80 165 155 130 130 90 72 1 98 134,5 25 4l0kg_ | 0,I6kg 

100 185 175 150 150 110 89 1 118 153,5 285 5,80k9 [0,16 kg     
** Notice adjustment range 

Note: Supplied complete vith mounting screvs for cylinder 

E(N) 
Maximum load for QM/8000/51 

8100 
8080 

86 
8032 

  Stroke( mm) 

Our policy is ona of continued research and ósvelopment. We therefcce r ¡ecve tha righi 

N 1.5,095,16 : E E O CTE lo pecacabras Uva hn Hs doóumont: 
2/01 
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QA/8000/61/* — Guide Blocks with Roller Bearings 

CAX*X* + stroke 

cc 

          

T+#0,2 

  

CO
 

-0
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cp
 DE

 
20
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zone * * 
sleeve 

* * =z Notico adjustmoent rango 

  

  

  

  

    

  

  
  

  

  
  

                
  
  

  

  

  

      
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                  
  

cCZ 

rCX 20.2 Attention: 
CH To uss Ihess guide blocks (0A/8000/61) you have to order a cylinder 

| vih extended piston rod and male plston rod thread (/MU)! 

a 114 7 Please note: Tha magnetic switch M/50 must be install2d and fixed 

© tr before the cylinder and tha guide block are assembied, In this cas 

3/3 i EE he LED of the M/50 Switch is not visibla. 

SE) laa -} 
TP GCylinder & Extension 

1 32 19 

© © 1 40 23 
———— => _- 50 29 

BLANKING PLUG ad 63 29 
(remove when using locking cartridge) 80 26 

100 41 

GCylindar © CA** CB+°* Ce CD CE CF +02 CG CH Gi * CI (AF) CK GN CO-03 | 

32 177 100 + 5 65 28 12 15,3 6,5 M6 845 13 5 60,5 97 

40 192 111+5 69 33 12 23 6,5 M6 88 15 6 67 115 

50 237 128+10 | 65 40 15 33,8 9 M8 94 22 6 715,5 137 

63 237 128+10 | 97 40 15 29,3 9 M8 235 22 6 80 152 

80 280 151+10 | 112 50 20 37 11 Mio 114 27 Z 92 189 

100 280 156+10 | 112 55 20 40,5 1 MIO 115,5 2l 7 93 213 

Cylindear © | CGP CR es CT(AF) | &GWrn cWw QcxXxio2 | CY(AF) | el DA-03 DB +03 DC &©0DD 

32 90 74 50,5 17 12 61 32,5 5 125 50 45 6,6 1 

40 110 87 58,5 19 16 69 38 6 140 58 54 6,6 11 

50 130 104 70,5 24 20 85 46,5 6 150 70 63 9 15 

63 145 119 85,5 24 20 100 56,5 6 182 85 80 9 15 

80 180 148 105,5 30 25 130 72 8 215 105 100 11 18 

100 200 172 130,5 30 25 150 89 8 220 130 120 11 18 

Cylinder S | DE 202 DF &0D6 S&DHH | DJ ©DKs | DL DM at0mm | perío0mm T+02 

32 78 M6 22,5 9 M5 9 70,5 14 1,20 kg 0,18 kg 32,5 

40 84 M6 27,5 9 M5 9 145 14 2,20 kg 0,32 kg 38,0 

50 100 M8 32,5 1 6 1/8 1 91,5 16 3,60 kg 0,49 kg 46,5 

63 105 M8 32,5 11 6 1/8 1 91,5 16 4,60 kg 0,49 kg 56,5 

80 130 Mio 54,5 13 G 1/8 13 141,5 20 8,70 kg 0,77 kg 72,0 

100 150 M1i0 54,5 13 6 1/8 13 141,5 20 11,0 kg 0,77 kg 89,0 

** Notice adjusiment range 

Note: Supplied complete with mounting screvs for cylinders and two cantering sleeves. 

2/01 Oops e ra rota netos ia peces ren Rca N 1,5.095.17
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Maximum load for QA/8000/61/* 

Centre of gravity 

  

  

Max. load capacity is dependent on the outstroke of 
a horizontally installed guide unit. In the case of 
short stroke operation, the load capacily figures taken 
from the diagram must be multiplied by the correction 
factor (diagram 2). In the curves of load capaoit 
(diagram 1), the short stroke corrections have already 
been taken into account for an outstroke > 60 mm. 

Max. load capacity depending on 
outstroke 
(diagram 1) (diagram 2) 

Load capacity Correction factor 

(N) 

500 

400 0,9 

300 0,8 

0,7 

0,6 

  

o 0,5 
0 20 40 60 0 100 200 300 400 50 

OQuitstroke (mm) 

  

600 

  

Stroke ( mm) 

  

Centre of gravity 
of load capacity 

  

  

The total deflection of guide rods will be determined by 
the addition of the amount of deflection caused by own 
weight (according to diagram 3) plus the amount of 
deflection due to load capacity (according to diagram 4). 

Deflection caused 
by own weight 
(diagram 3) 

Deflection ( mm) 

f 

2,5 

2,0 

8032 

      

8040 

6050 - 6063 

8080 - 8100 

o 
O 100 200 300 400 500 600 

Outstroke (mm) 

Reduction of load capacily 
for short-siroke operalion 

Deflection caused 
by a load of 10 N 
(diagram 4) 

Deſlection (mm) 

l 

25 

8032 

2,0 

1,5 

1,0 

2040 

0,5 
B050 - B063 

8080 - 5100 

  

0 
0 100 200 300 400 500 600 

Quitstroko (mm) 

In the case of shock load applications, the figures given in tho diagrams abovo must bo reduced by a factor of 2. 

Separate Locking Cartridge 
  

  

  

  

  

  

            

Ojfinder@ | Model Forces * 
32 0A/8032/63 600 N 
40 0A/8040/63 1000 N 
50 0A/8050/63 1500 N 
63 0A/8050/63 1500 
80 0A/8080/63 3000 N 
100 0A/8080/63 3000 N 

* Retentlon forces per carlridge 

  

N 1.5,095.18 
Our policy is ona of continued research and development. We therofcra reservo the right 

lo amend, wilhoul notica, he specificatons gven in this decumenl. 
2/01
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QM/192000/55 — Assembiy Kit for Four-position Cylinders 

A ml) 

1 
Ï Seclo A- B 

ZJ + strokel L ZJ + stroke 2 Gyinder & L 7) 

20 10 43 

25 10 45 

paaza 32 125 51 

E E 40 125 52 

50 15 53 

0) 63 15 53 

80 20 65 

B |! 100 20 7H 

- 125 25 89 

Spares 
2 6 % \ 

/ y 

dai A — 

\ NE 
//8 DA 
“ IA 

E—7—- F# LL 

——— —— EIIESIIIDN - CCE "era ————— 

Model Spares kl 
Description Quantity 

RM/192020/M OM/182020/00 2 Peton od eeal 1 

312025 0 2025/00 6 '0'-ting 2 

RM/I92032/M QM/192032/00 10 Pislon $eal 1 

RMYI92040A QM/192040/00 11 Wearting (S63uplo 125 mm) 1 

RM/I92050/M QM/192050/00 - 
R/192063/M QM/102063/00 
RM/192080/M QM/192080/00 

100 RM/I92100/M QM/192100/00 
125 RM/192125/M 0M/192125/00         

Note: Please quote the cylinder type number vhan ordering spares kits 

Warning 

These products are intended for use in industrial compressed air sys- 

tems only. Do not use these products where pressures and tempera- 

tures can exceed those listed under ‘Technical Data’. 

Before using these products with fluids other than those specified, 

for non-industrial applications, life-support systems, or olher applica- 

tions not within published specifications, consull NORGREN. 

Through misuse, age, or malfunction, components used in 

fluid power systems can fail in various modes. 

The system designer is varned to consider the failure modes of 

all component parts used in fluid power systems and to provide ade- 

quate safeguards to prevent personal injury or damage to equipment 

in the event of such failure. 
System designers must provide a warning to end users in the 

system Instructional manual if protection against a failure mode 

cannot be adequately provided. 
System desígners and end users are cautioned to review specific 

warnings found in instruction sheets packed and shipped with 

these products. 

  

Quer palioy is ena of d research and 

2/01 lo amend, váthoul netica, he speciications given in this documen. 
Via Iheref the right N 1.5.095,19 
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CILINDRO DE 

DESPLAZAMIENTO 
HORIZONTAL 

(M/46000) 

 



0) NORGREN M/46000, M/46100, M/46200 
WES 

Cilindro Sin Vástago Lintra 

Embolo Magnético y No-magnético 
Doble Efecto 

& 16 a 80 mm 

  

© Nuevo diseño de perfil ligero, con ranuras para la 

fijación de interruptores magnéticos 

© Capaz de soportar grandes flexiones y fuerzas 

laterales 

@® La culata izquierda incorpora una conexión alternativa, 

para permitir ambas conexiones de aire en un extremo 

© Guía interna y externa ajustables 

Datos Técnicos 

Fluido: 
Aire comprimido, filtrado, lubricado y no lubricado 

Funcionamiento: 

MI46000, M/46100, M/46200 

Doble efacto con amortiguación regulable 

MIAG000/M, MIAGIOO/M, M/AG200/M — 

Doble efecto con amortiguación regulable y émbolo magnético 

  

    
Datos para el Suministro 

Modelos: 
M/46000 con quía interna Para solicitar un cilindro con guía interna de 

M/46100 con quía externa ajustable 40 mm de diámelro y carrera 6000 min, indicar: 

M/46200 con carro guiado por rodillos M/46040/6000 

Para solicitar un cilindro quía externa de 50 mm 
ión de Trabajo: 

de diámetro y carrera 7000 mm, indicar: 

  

  

  

          

1 a 10 bar (1,5- 10 bar para & 16 rm) HAS 150/7008 

ae mao Era Para solicitar el modelo adecuado de fijación, 

* Consultar a nuestro Servicio Técnico para t ral inferi +2°C consultar en la tabla de fijaciones. 
OE EEE ANTI Los interruptores magnéticos se solicitan por 

Diámetros de los Cilindros: separado, 

Carreras Standard: Interruptores QMIASIRAP, QMIASILAP 
Bajo demanda QMIASILSU NE 4.3.045.01 

Carreras Máximas: Interruptor QWMIAS/EAP N/E 43,047.01 

© 16 a 40 mm 8500 mm Interruptores QM/33, QMI34 N/E 4.3.051,01 

& 50 y 63 mm 7000 mm Interruptores QM/134, QM/134/N N/E 4.3.055,01 

& 80 mm 5500 mm Amortiguadores choque 525 a 63 mm NEE 1.11.011.01 

Materiales: Amortiguadores de choque © 80 mm NIE 1.11.031.01 

© 16 mm culatas y carro émbolo en plástico moldeado ILLA 

& 20 mm culatas en aluminio anodizado, carro émbolo en Mi 

plástico moldeado ] H | 

© 25 a 80 mm culatas y carro émbolo en aluminio anodizado 

S 16 a 80 mm carro en aluminio anodizado, camisa en aleación 

de aluminio extrusionado, juntas del émbolo y cinta de 

estanqueidad en poliuretano, cintas de protección en plástico, 

juntas en nitrilo o plástico resistente al aceite. 

Cilindros Alternativos: 
Ver pág. N/E 1.6.002.02 

Cilindros Heavy duty N/E 1.6.015.01 

Embolo no-magnético Embolo magnético 

    

10/98 Dada nuestra política de im/esbJa0ón y des sítio continuo, nus reservamos el derecho a N/E 1.6.002.01
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d.7 M/46000, M/46100, M/46200 
ES 

Cilindros Alternativos 

Símbolo Modelo {no-magnético) Símbolo Modelo (magnético) Descrpción 

M/4G00O/IC MIABOOO/MC Cilindro sín váztago (2 25 a 63 mm) con conexiones altecnalivas 

M/46100/1C MJABIOO/MC Dimensions, ver pág. NE 1.6.002.06 

M46200/1C MI4A6200/MC 

M/46000/10 MIAGOOOHMD Cilindro sín vástago con doble carro 

M/46100/10 M/46100/MD Dimensions, ver pág, MVE 1.6.002.07 

M/46200/1D M/AG20M/MD 

MIAGODO/LI MIAGOOGWL3 Freno de retención activo para © 25 a 63 mm, Al aplicar presión se activa el fremo. 

La merdaza del freno es empujada contra el fleje de acero inox. 

Para desfrenar, despresurizar. Presión de trabajo: 2 a 10 bar 

Dimensiones, ver pág. NE 1.6.002.07 

M4600WL2 MIAGOOO/LA Freno de retención pasvo para © 25 a 63 mm A aplicar presión $2 desactrva el fren. 

Cuando se despresuriza, la mordaza del freno es ermpujada centra el fleje de 

acero inox, mediante una placa cargada por muelle. Pres. Labajo: 5 a 10 bar. 

Dimensiones, ver pág. NE 1.6.002.07 

EQU/AGOOO EQUIA4G000/M Cilindro 5n vástago (2) 25 a 63 mm) con adaptador para vábvulas. 

EQUAGIOO EQAGIOO/M Dimensiones, ver pág. N/E 1.6.002.13 

EQU/46200 EQUIAG200/M             
Fuerza e Longitud de amortiguación e Fuerzas de retención 
  

  

  

  

  

  

  

  

      
Prezión a 6 bar Consumo de aïre (/cm) Longitud de amertiguación Fuerzas da retención (1) del freno (en superficia de frenado seca) 

& mm (0) por carrera a 6 bar (mm) ACTIVO (L1 + L3) a G bar PASIVO (L2 + LA) 

16 120 0,014 2 -_ - o 

20 188 0,022 26 - - 

2h 294 0,035 6 509 220 

327 482 0,056 39 200 315 

40 154 0,638 50 1500 630 a. 

50 1178 0,137 eo 2590 1060 

8 © | 1800 0,218 10 4000 1630 

80 3016 0,350 15 - -           
Peso de los Gilindros (kg) y Adaptadores en Angulo Recto (kg) 

  
  

    

  

  

  

  

  

                              
  

  

  

  

  

  

  

  

  

                          
  

M/46000 M/46100 M/46200 M/A46100AD MIAGOOGA, [| 

MAguo3 Adaptador en Adaptador en 

Peso Peso Peso Peso Peso Peso ¿nguio recto |Peso ¿ngulo recto |Peso 

& mn [a0mm 30 mn a 0 mm a0mm a 0 mm a 0 mm pa 100mm _10/2 & ers «a 

16 0,16 08. - 0,2 - - 0,10 25/25 11 “ſis | 

20 0,5 0,6 - 0,8 - - 0,15 32/32 15 50/32 18 

25 0,8 0,9 1,1 1,2 16 1,9 0,2 40/40 21 63/40 3,8 

32 1,6 1,1 3,1 22 21 = 3,1 0,35 50/50 3,6 40/25 2h 

40 21 29 5,0 36 45 52 0,5 25/20 1,0 63/49 4,0 

50 48 4,9 91 6,0 13 8,9 0,15 32/25 13 

63 L2 11 13,9 96 11,5 12,4 1,0 o o 

80 13,2 13,4 - 15,9 - 1,5 

Peso de Fijaciones y Accesorios (kg) 

SS | ST <A, porro ® | 5 | coo 

2 Kit montaje Soporte para Tapa 

© mm _|lipo'C’ Tipo 'S' Tipo ‘UV’ Tipo Y Tipo W’ Tipo 'UW’ válvulas amortiguadores | interruptor kg/m 

16 0,010 0,020 0,100 0010. 0,040 - - - 0,008 0,150 

20 0,030 0,100 0,200 0,030 0,190 0,250 - - 0,008 0,150 

2h 0,010 0,200 0,300 0,040 0,270 0,330 0,560 0,110 0,008 0,150 

32 0,100 0,300 0,400 0,070 0,500 0,500 0,800 0,140 0,050 0,150 

40 0,200 0.300 0,800 0,200 0,650 1,089 1,150 0,350 (0,3007 [0,050 0,150 

50 0,300 0,500 1,200 0,200 1,100 1,850 1,600 0,490 (0,400)* [0,050 0,150 

63 0,400 0,500 2,000 0,300 1,900 3,460 2,100 0,580 (0,600)" 10,050 0.150 

80 0,400 0,500 2,900 0,400 2,500 - - 0,990 0,050 0,150 

* ()= ver placa en pág. N/E 1.6.002.012 item 2 

N/E 41.6.002.02 Dada nuzstra política deinvesbg2ción y desarroto contínuo, nos reservamos el derecho a 10/28 

cualquier modificación sín previo avico de las espaoficaciones que ſuguran en esle documento 
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Valores de carga para cilindros Lintra 
Los valores que aparecen en la tabla siguiente muestran las fuerzas individuales en las 

direcciones Fy y Fz y los momentos máximos Mx, My y Mz. Todos los valores s0n aplicables 

sólo para velocidades máx. de 0,2 m/s. Para utilizar estos valores es preciso disponer de un 

movimiento constante (sín cambios bruscos) de la masa sobre la longitud total de carrera del 

cilindro. El punto de referencia desde el cual se calculan los momentos para todos los 

cilindros es la línea central del émbolo 

Fz 

Para velocidades de hasta 2 m/s rogamos utilicen nuestro programa de cálculo 

PNEUGCALC. Está disponible bajo demanda. PNEUCALG es adecuado para todos los 

PC's con la versión de MS-DOS 3,1 o superior, 

Cargas totales 

Cuando un cilindro Lintra ha de soportar diversas cargas momentos, es necesario un 

cálculo adicional, para el cual se utiliza la siguiente fórmula: 

Mx y MY. y MZ y EY q Ez q 

Mx máx My máx Mz máx Fy máx kHz máx 

  

  

    
  

  

  

  

  

  

    
              

Guía interna, M/46000 Guía externa, M/46100 Guía de rodillos, M/45200 

fy Fz Mx My Mz yz Mx My Mz y fz Mx My, Mz 

mm (1) (0) (11m) (Um) (tm) (11) (km) (mm) (0) (6%) (tm) (mm) 

16 40 120 0,3 38 1 200 ? 55 : - 

20 90 280 0,9 12 36 470 6 18 : : “l- 1 2 

75 10 350 13 19 5,6 590 9 78 500 mo | ka 

32 150 460 25 30 86 700 17 43 700 1560 25 64 

40 300 900 5,8 7n 22 1500 39 110 1500 3000 58 160 

50 400 1200 9,8 no 32 2000 65 160 2000 4000 9! 240 

63 640 1900 18 240 70 3200 120 350 3200 6100 180 [77 

co 180 2300 2 360 100 3900 160 520 : - 5 [==                   
Los valores de carga aplicables a una velocidad de < 0,2 nvs. La vida máxima del cilindro se censigue normalmente trabajando a una velocidad inferior a 1 m/s. 

  

Valores de carga para cilindros Lintra con un segundo carro 

con guía externa 
Los valores que aran en la tabla siguiente mueslran las fuerzas individuales en las 

direcciones Fy y Fz y los momentos máximos Mx, My y Mz. Todos los valores son aplicables 

sólo para velocidades máx. de 0,2 m/s. Para utilizar estos valores es preciso disponer de un 

movimiento conslante (sín cambios bruscos) de la masa sobre la longitud total de carrera del 

cilindro. El punto de referencia desde el cual sa calculan los momentos para todos los 

cilindros es la linea central del émbolo 

Para velocidades de hasta 2 m/s rogamos utilicon nuestro programa de cálculo 

PNEUCALC. Está disponiblo bajo demanda. PNEUCALGC es adecuado para todos los 

pC’s con la varsión de MS-DOS 3.1 o superior. 

Cargas totales 

Cuando un cilindro Lintra ha de soportar diversas cargas y momentos, es necesario un 

cálculo adicional, para el cual se utiliza la siguiente fórmula: 

—M&_ + q Ze alias ii q 

Mx máx My máx Mz máx Fy máx Hz máx 

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

Guſa extema, M/46100/1D y M/46100/MD 
Fy ,Fz Mx My ,Mz (Nm) 

© mm (1) (nm) x min.= E x= 100 mm | x= 150 mm | x= 200 mm | x= 250 mm | x= 300 mm | x= 350 mm | x= 400 mm | x= 450 mm | x= 500 mm 

16 400 4 14 17 23 29 35 41 48 54 60 66 

20 940 12 B4 - 80 99 119 139 158 178 197 217 

25 1180 18 96 - 106 131 155 180 205 230 255 219 

32 1560 34 155 - - 181 213 246 218 310 343 315 

40 3000 18 393 - - - 435 4% 557 618 679 140 

50 4000 130 451 - - - 4517 518 579 639 100 161 

63 6400 240 1280 - - - - - 1360 1500 1630 1770 

80 7800 360 1810 - - - - - - 1940 2110 2210                             
  

Los valores de carga aplicables a una velocidad de < 0,2 m/s. La vida máxima del cilindro se consigue normalmente trabajando a una velocidad inferior a 1 m/s. 

  

1 0/98 aa dn sn Moa delas Aepeotoidones que fiyuran en esta documento. NIE 1 6 002 03  
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Amortiguación 
La energía dinámica de un cilindro Lintra es causada por cargas 

externas directas o parcialess, las cuales deben ser absorbidas por 

amortiguación neumática. La capacidad de amortiguación depende de 

muchos factores del circuito neumático (por ejemplo contrapresión, 

preescape). Los valores que aparecen en el gráfico han sido probados 

con una presión de trabajo de 6 bar, utilizando una válvula de control 

de 5/2. Cuando se instala horizontalmente, dependiendo de la 

velocidad, la energía dinámica puede ser absorbida por el cilindro. 

Cuando los valores indicados en el gráfico sean superados, la masa 

transportada debe ser amortiguada por amortiguador hidráulico 

externo. Estos deben situarse en el centro de gravedad de la masa. 

  

Flexión del Cilindro 

F (N) Flexión debida a fuerzas externas. 

10000 y 

6000 

  

  

  

fi= 1 mm 
  

   

  

  

  

  

100 .] 

L
.
l
i
i
   

1
1
 

              

   

Ejemplo: 
Cilindro © 32 mm, carrera 3500 mm, carga externa 200 N 

Distáncia máxima entre soportes = 1830 mm (ver gráfica). 

Por tanto se precisa un soporta adicional. 

Ï 
0 1000 2000 3000 4000 $000 6900 

4830 Distáncia máxima entre soportes (mm) 

  

(m/s) 

Flexión debida al peso del cilindro. 

  

  

  

  

  
            

fa (m 

2 

1 a 

0,4-1 
¿ Distancia entro 

soportos 

0,1 1 T 2 (mm) 

o 1000 2000 3000 4000 5000 6000 

Ejemplo: 

Cilindro © 40 mm, fuerza externa 180 N, distancia 

entre soportes 3000 min 
So precisa: Flexión total 

1. Flexión debida a la fuerza extema: 
Ver gráfica > (Imm/100 N) - 180 N 1,8 mm 

  

2. Flexión debida al peso del cilindro: 

Ver gráfica > + 0,9 mm 

EFlaxión total: 2,7 mm 

Floxión máxima permitida (f1 + f2) < 1 mm 
1000 mm carrera 

No sepermite una flecha superior a 3 mm. 

  

   

  

  

  

          
  

   

  

Carga máxima Guía ajustable externa Guía por rodillos 

montaje en ángulo recto Pego (kg) Fáso (ka) 

28 14 

26 413 

24 12 
22 1 

20 10 

18 9 

16 8 

Y 14 7 

12 6 

O ora 10 5 

8 4 
6 3 

4 2 

2 Carrera 1 Carrora 
ojo y ejo y 

200 400 1000 (mm) 200 400 600 800 41000 (mm) 

1 | Qqui/46125/20/33 4 | Quiiab140 40/33 - QUIAGIG3/ 40/33 

2 | QUA 125 25/33  QUIAGI32/25/33 - QMIAG1AO/25/33] 5 | QU/ABISO/50/33 Valores de carga aplicables a una velocidad de < 0,2 m/S. 

3 | QuiIaGI3 232033 - QUIAGIAO/32/33 - QUIAGISO/32/33] 6 | QM/A6163/63/33 

N/E 1 6.002,04 Dada nuzstra polica de invesbgación y desarralo contínuo, nos teservamos el derocho a 10/98 

cualquier modificación sín previo aviso de las espzoficadiones qua figuran en ete documento
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Dimensiones Básicas M/46000 - Cilindros con guía interna 

E 

F 

AB 

G 

     
     

Tornillo do 

        

       

Sección A - B 

carrora 

        

2xA +carrora 

  

* para cilindro @ 80 mm 

Vista X 

Para cilindros 

MI4G025 a MAGOG3 

Dimensiones M/46100 - Cilindros con guía externa, . 

K 

   

  

  

  
        
  

  

  

      
        
  

  

    
  

  

          
        

  

  

  

  

                  
    
  

  

  

  

  

  

  

  

                  
  

  

  

  

  

          
  

  

  

  

  

  

  

  

                          

Tipo [26016 [46116] 46020 | 46120 [46025 6126 [avo3z [46132 | 40jo | 46140 Y 46050 [ 46150 | 46063 [46163 ] 46060 _[ 46180 | 

© 16 20 25 32 40 50 63 80 

A 62,5 85 100 120 150 180 Ü xx 

AR - - 70) - 10 - 20 - 170 - 160 - 190 240 

AC 8,5 | 14 12 16 - 15 - 20 - 20 - 24 - 

Ac 38 54 59 60 61,5 16 82 90 97,5 110 117 125 137 154 165 

a | 8 18 20 25 26 25 25 25 

ño [75 : [65 : [95 5 [155 5 [16,5 - [aa : [255 - [38 

B 115 23 23 21 30 35 40 45 

c 8 8 145 10,5 11,5 14 17 17 

D M5 G1/8 61/8 GUA GUA 63/8 G1/2 6G1/2 

E 80 110 130 160 215 250 320 390 

fr 60 80 90 120 160 190 240 300 

6 Y 40 45 60 80 95 120 150 

J 25 = 35 15 e 5 : 5 - 5 : 6,5 : 15 9 [E 

K @361 | - 5420] a55 | 045 | o55 |[a6 255 | as ©66 | Us ©9 as 59 1207 

1 5 31 5 42 ; 52 - 64 Y 19 z 92 > 110 z [_130 

M 18 27 32 45 45 50 50 50 

N M3 MS Ms MS M6 M8 M8 M 10 

0 25 32 40 52 65 80 95 120 

01 26 32 40 52 65 80 95 120 

Pp Y 1= 185 | - 16 - 20 - 20 - 25 - 2% - 22 l- 

Pl : : 15 - 10 5 10 ¿ 13 : 14 : A 

R 27 40 48 60 15 90 105 130 

RI 31 40 48 60 75 90 105 130 

R2 z [185 ¿ [24 z [34 : [425 - [435 : [585 2 [68 = [8 

$ 16 32 37 47 58 70 84 100 

$1 5,5 4 55 6,5 85 10 10,5 15 

T M 3x5 prof. M 5x12 prof, HM 5x13 prof, M 6x15 prof. M 8x20 prof, HM Bx25 prof. Hi 10x25 proſ M 12x25 prof. 

SU - - [55 - [55 - 1 55 - 1 66 : [o - [Lo 11 

w : : 33 40 50 60 70 90 

y 4 15 12 1 [e 8 1 12 8 112 nv n | 20 15 [| 

Z 165 21,5 17 20 25 30 35 40 

10/28 Dada nuestra paliica de invesbgadón y desamato contínuo, nos (esesvames el derecho a N/E 1.6.002.05 

c1alquier modificación sm previo aviso de las espedfrmadcnes que figuran en este documento.
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Dimensiones M/46200 - Cilindro con carro guiado por rodillos 

  

   

  

  

  

    
      

  
    

  

  

    

  

      

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

      

E 
CH 

cB 
cs 

CA 
cc 

8ls 

6 

carrora 

2xX A +carrora 

Para dimensiones completas ver pág. N/E 1.6,002.05 

1po 46225 46232 46240 46250 46263 

© 25 32 40 50 63 

A 100 120 150 1609 215 

CA 45 6o 80 90 - 120 

ec 90 120 150 180 240 

ce M6x 14 pre MBx16 prof MBx16 prof M10x 20 prof M 10 x 20 prof 

Cc 36 38 A? 44 41 

CE 42 50 915 67 14,5 

cr 66 60 95 112 121 

cs 60 15 92 100 110 

CH 85 98 118 132 140 

f 130 160 215 250 320           
    
Para solicitar un cilindro con carro de rodillos, & 32 mm y 800 mm de carrera indicar: M/46232/6800 

Dimensiones MIAGOOO/IC, ...MGC; MIA6100/1C, ...!MG; MIAG200/1C, ...MC - Gilindros con conexiones 

alternativas Para cilindros M/46000,.../M (con guía interna), M/46100, .. JM (con guía externa) y M/46200, .../M (con carro de rodillos) 

  

  

  

  

  

        

  

  

  

  

  

  

  

      

Tornillo do 

carraora * 

2xA+ carrora 

* Conexiones alternativas con tapones. 

Para dimensiones completas ver pág. N/E 1.6.002.05 

Modelo 46025, 46125, 46225 46032, 46132, 46232 46040, 46140, 46240 46050, 46150, 46250 46063, 46163, 46263 

© 25 32 40 50 63 

A 100 120 150 180 215 

B 23 21 30 35 40 

c 14,5 10,5 11,5 14 17 

D 6 1/8 GUA GUA 63/8 6 1/2 

vw 33 40 50 60 0 

X 33 34,5 43,5 53,5 61,5 

Z 17 20 25 30 35       
Para solicitar un cilindro con guía externa con conexiones alternativas © 25 mm y 300 mm de carrera indicar: M/46125/1C/300 

  

N/E 1.6.002.06 Dada nuestra poliica de imvesbgación y desarrdlo continuo, nos res20/amos el derecho a 

cualquier modifizaadan Sn previo avico de las espachicadones que fupiran en este domumento 

10/98  
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Dimensiones M/46100/1D y M/46100/MD - Cilindros con dos carros 

X 

   
  

  

  

    
  

  

      

  

    

          
    
  

  

  

  
    
  

                  2xA+X+carrora   
Ver dimensiones completas en pág. N/E 1.6.002.05 
  

  

  

  

  

  

Modelo 46116 46120 46125 46132 46140 46150 46163 46160 

@ 16 20 25 32 40 50 63 80 

A 62,5 65 100 120 [| 1w 180 215 260 

E 80 110 130 160 215 250 320 390 

_X mn 00) no “| mw 160 215 250 320 390 

X max 500 500 500 500 500 500 500 500                       
Para solicitar un cilindro con guía externa & 50 y 500 mm de carrera con dos carros indicar: M/46150/1D/500/200 

Dimensiones EQMIAGOOO, ...M; EQMI46100, ...M; EQM/46200), .../M - Cilindros con adaptador para 

válvulas 
(solicitar válvulas Excel modelo VOSX486M-BG3°A pág. N/R 5.4.042.01, por soparado) 

Para cilindros M/A6000, ....IM (con guía interna), M/A6100, ....M (con guía externa) y MIA6200, .../M (con carro de rodillos) 

o, ca, 
' 
‘ 
4 

Ï 

  
  

  
    

  

          

  
  
            

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

Z 

[a & 1 
carrera 9]. 50 0R 

2x Al +carrora Mxipofl, wytaB 5 

\ AL (8 

63,2 E 

Ver dimensiones completas en pág. N/E 1.6.002.05 y N/E 1.6.002.06 años 

Modelo 46025, 46125, 46225 46032, 46132, 46232 46040, 46140, 46240 46050, 46150, 46250 46063, 46163, 46263 

Kit de adaptación QM/46025/16 QUIA6082776 QUI46040776 QU/40050776 Q/46063/76 

@ 25 32 40 50 63 

A 132 152 182 212 24] 

D1 6 1/8 6 18 618 618 61/8 

QR 48 60 15 90 105 

S 31 41 58 10 84 

$1 5,5 6,5 85 10 10,5 

1 M5 x13 prof. M6 x 15 prof. MBx 20 prof. MBx25 prof. M 10 x 25 prof. 

wal 33 34,5 43,5 53,5 61,5             
  

  
Para solicitar un cilindro con guía interna & 63 mm y 1000 mm de carrera con adaptadores para la instalación de válvulas indicar: 

EQM/46063/1000 

  

N/E 1.6.002.07 Dada nuestra poltica de mvestazación y desamdlo cortlrmo, nos reserarmos el derecho a 

cualquier modficadón Sn previo avico da las espedficacines que figuran En Este documento. 10/98
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Dimensiones M/46000/L1 y M/46000/L3 - Cilindros con freno activo 

AP   

    
  

  

      
  

  

  

  

  

  

  

  

  

              

  

  

    

AO
 

          

  

  
  

  

    
    

  

  
  

    co 
    

AP 

Para dimensiones completas ver pág. N/E 1.6.002.05 

  

  
  

  

  

      
  
      

  
        

  

  
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

              
  

  

  

  

  

                
  

  

4602511 | 46025112 40321 | 4603202 PAG | 460402 460501 | 4605002 4606311 | 46063012 

Modelo 46025/13 | 46025/14 4603203 | 460370115 | 4604013 | _46040/14 46050/1L3 | 4605014 460633 [| 46063114 

2 25 32 40 50 2; 6 

Ar 62 16 94 112 132 

AG 15 92 112 132 150 - 

AK 12 [12 12 [za 12 [24 12 [30 12 [30 

Al 52 64 dl 94 112 

A 28,5 38,5 29 41 34,5 46,5 35,5 53,5 42,5 60,5 

AN 13,95 83,5 920 102 103,5 115,5 124,5 142,5 140,5 158,5 

AO 13,5 23,5 14 26 13,5 25,5 14,5 32,5 15,5 33,5 

AP 4h 5h 65 15 90 

AR 31,5 41,5 44 56 51 63 59,5 11,5 68 86 

AU 13 83 89,5 101,5 103 115 124 142 140 158 

AY 16,5 26,5 17,5 29,5 18 30 18,5 36,5 20,5 38,5 

AZ 30 32,5 52,5 65 115 

co 6 [16 6 [18 6 [18 6 [_2a 6 [aa 

E 130 160 215 250 320 

F 2) 120 160 190 240 

6 4h 60 80 95 120 

SU 6,6 9 9 1 13 

Para solicitar un cilindro con freno activo y émbolo magnético de & 50 mm y 1000 mm de carrera indicar: M/4G050/L_3/1000 

Para solicitar un cilindro con freno pasivo de & 40 mm y 2000 mm de carrera Indicar: M/46040/L2/2000 

Dada nuestra politica de investigadiin y desarralo continuo, nos reservames el deredho a 10/98 
N/E 1.6.002.08 a1a/quies mudficadón sín previo avico de las espzofiadones que figuran en esto dzamento  



     

  

  

    
  

  

     

  

  

  

    

                  

M/46000, M/46100, M/46200 AI 
e 

Dimensiones QM/46100/33 y QM/46200/35 - Sistema de fijación en ángulo recto, coa , 

Le 
1 1 

A1 + carrora 

Para dimensiones completas ver pág. N/E 1.6.002.05 

Valores de carga: Para QM/46000/'/33 ver cilindros básicos M/46100, para QM/4A6200/*/35 ver cilindros básicos M/46200 

Sisítema de Fijación en Angulo Recto con Guía Externa 
Sistama para el Mismo Tamaño de Cilindros, Tipo 2 

a Tipo (émbolo no magnético) | lipo (Embilo magnético) g llo recto Alicarera AZ a cartera [ua FB 10 aa 

Aa QMIAGOZSIM'I33 CM/A46125/25/33 100 100 6 117 130 130 

QUICO | QUA GOS A : 
OMUEOSIPIRS Qurco3aINr 3 Quii4b132/32/33 120 120 84 144 160 160 

0133 QMIAGIAO/A033 150 150 97 112 215 215 | 
0U/46040//33 

QU/46050/*/33 QUIABOSO/MY"[33 ; GA S 
QM/ABOSOrD3 OMIABOSONA1B3 OMIABISO/50/33 180 180 116 208 250 #0 : |         

  

sertas longitud de carrera. Para Solicitar un Sistema de Fyación en ángulo recto para cilimdios del misno diámetro interno cen un adaptador en ángulo recto, por ej. 2 de QM/ABOAM 133 y 1 adaptador 

del QU46140/40/33. 

Sistema para la 1° Reducción, Tipo ‘X1’ 
  

  

                    

© Tipo (Embelo no-magnético) | Iipo (Embolo magnético) Adaptador ángulo recto Alicarrera | AZacárrera | LA 1B Le Lo 

dh Qui46025/*/33 QU/46025/0*133 QUIAR125/20033 100 a5 82 105,5 120 110 

20 QUI46020/*/33 OQMIABO2O/MI[33 
‘ 

32 Qu/aG032/133 Qui/AGOS 23 46132/25/33 120 100 16.5 130,5 160 13 
2h QU/AGO25/"/33 QU/46025/00/*133 QE : | 90       

* Insertor longitud de carrera. Para Solicitar un sistema de fijación en ángulo recto para la 1° reducción para cilindros del siguiente diámetro interno más pequeño, Tipo 'X1' pedir des cilindros cuyo 

diámatro interno sea de dos tamaños consecutivos, con un adaptader de ángulo recto, por ej. 1 del QU/ABO25/*/33, 1 del QUIABO20/"133 y 1 del /46125/20/33 

Sistama para la 22 Reducción, Tipo ‘X2’ 
  
  

  

  

                  

© Tipo (émbolo no- magnético) | Tipo (émbolo magnético) Adaptador ángulo recto Alacarrera | A?icarreca | LA LB Le LD 

40 QuaG0107733 QUAGOIOMTTB3 G140/25/3 
25 QMIAGO25//33 QUUAGO25/MR3 QM/A6140/25/33 150 100 nm 138,5 215 130 

50 QUi/46050/"/33 QMAGOS0/MPI33 
32 QUIABO32/33 QuIAGO32 MIE QM/46150/32/33 180 120 94 169 250 160 

63 QuiſaGo03/"/33 QUUIAGOG3/MII33 QUABIG3/40/33 215 150 108 198 320 215 
40 Qu/46040/"/33 QM/AG040/M/*/33         

* Insertar longitud de carrera. Para solicitar un sístema de fijación en ángulo recto para la 22 reducción para cilindros de dos tamaños de diámetro interno más pequeño, Tipo ‘X2’, pedir cilindros cuyo 

diámetro interno sea el de dos tamaños consecutivos de diferencia, con un adaptador de ángulo recto, por ej. 1 del QU/A6040/*/33, 1 del QUU/46025/*/33 y 1 del Qui/46140/25/33 

Sistema de Montaje en Angulo Recto con Carro Guiado por Rodillos 

Sistema para la 2° Reducción, Tipo ‘X2’ 
  
  

  

  

      
* Insertar longitud de carrera. Para solicitar un $ 

diámetro interno sea el de dos tamaños consezul 

10/98 

              

© Tipo (émbolo no-magnético) | Tipo (émbolo magnético) Adaptador ángulo recto Al+carrera | A?acarcera | LA L8 LC LO 

40 QU/46240/*/35 QM/A6240//0135 M/4G240/25/35 150 1 

25 QM/A6225/°135 QMIA6225/M/135 DY 18 Y 1919 2 120 

63 QUIAG263FI5 QUUAGZEIMPTS 14G263/40035 5 
40 M/46G240/*/35 QM/A6240/M//35 QUIBILANS 2 20 La 9 2 adas     
  

islema de fijación en éngulo recto para sa 2? reducción para cilindros de dos lama 

tivos de diferencia, con una adaptador de ángulo recto, per ej. 1 cil. del Q4/46240/ 

Dada muestra política de mvestgadin y desandlo corntirmo, nos res2ramos el derecho a 

auatquies molficadón gn previo s8viso da las espadficacnes que fguran én esta documento. 

fos de diámetro interno más pequeño, Tipo ’X2’, pedr dos cilindros cuyo 

135, 1 cil del QU/46225/"135 y 1 adeptador del (0M/46240/25/35 

N/E 1.6.002.09  
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E 

M/46000, M/46100, M/46200 AS 
We 

Montaje en Puente Oscilante tipo ‘S’ 

AQ 

ace ; 

| 

FT 

E ] 
23 

lipo ‘S’ (Q/46016/37 QU/46020/37 QMIA46025/37 QuUIAGO32/37 QU/46032/37 (Q/46050/37 QUI460537 046080737 

© 16 20 2h 32 40 50 63 80 

AQ 40 50 60 es 80 100 100 100 

AR - 25 40 50 50 60 6 6 

|“ 26 38 4 59 59 65 65 6 

Al - DN 14 - Bm5 DM JA - Bm5 DIN J4 - Bm 6 DN 14 -Bm6 DITA - Bm 8 DIN 74 - Bm B “bn 1-8 

MM 12 __ 2 [120 a HU _— Jo 44M _ 140 _1 40 o 

MW 30 40 45 60 60 80 e eL 

A MA M5 M5 M6 Me Ma Ma M8 

AX 4 5 5 55 55 6,5 6,5 8) 

E 48+4 65515 1015 885 15 1025:5 [12445 139+5 168,5 + 5 

Fx) li |1j50 [250 _ [4 640 100 1500 2400 

Carro Secundario (Libre), tipo ‘Ww’ 
Brida Lateral, tipo ‘UW’ 

_—_— — E — 

a am 
86 [ G “] 

as —— 
  

        
  

    
    

  

      
  

  

    
        

                        

  

  

  

  

  
  

  

    

    

Tipo “W” Ario “Uv” 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                      
  

Tipo 'W QM/46116/35 0M/46120/35 QM/46125/35 Qui/46132/35 QU/46140/35 QM/46150/35 QU/46163/35 QU/46180/35 

Tipo 'UWF Qu/46120/36 QMA46125/36 QU/46132/36 Qui/46140/36 QU/46150/36 QM/46163/36 

& 16 20 25 32 40 50 63 80 

At 38 59 67,5 82 917,5 117 137 165 

BG M5 x 10 prof. M5x10prof. M5 x 12 prof. MBx 12 prof. M6x15 prof, MBx20 prof. 

BJ 54 63 mn 98 111,5 139,5 

BK 33 31 45 58,5 11,5 84,5 

BL 18 86 103 119 143 168 

BM v5 65 80 90 120 140 

E Ed 110 130 160 215 250 320 390 

f 80 90 120 160 190 240 

6 40 45 60 80 95 120 

HA 64 mn 94 110 131 153 

HB 49 19 81 104 120 144 169 200 

He 64 n 94 110 131 154 

l 42 52 64 19 92 no 

HM 18 21 32 45 45 50 50 50 

10/28 Dada nuestra politica de ürvesbgación y degarrcto continuo, nos reszrvamos d deredio a N/E 1.6.002.011 

cualquier modticación $5n previo avico de las experficadones que figuran en esta domuinento.  



Y 
y E) SÁ 

d M/46000, M/46100, M/46200 

Kit Montaje Amortiguadores de Choque (solicitar la brida y los amortiguadores de choque por separado) 
Para cilindros M/46100, 

SU
 

Para cilindros M/46200, M/46200/M 

S$B max. 

SD 

  

46100/M 

  

    

SN
 

  

  al: 1 5
 

  

    
    

  

    

    
  
  

  

  

      

  

  

  

  

    

SM
 

  

              

  

  

  

  

        

      

  

  

  

  

        

      
  

    

  
      

  

    

  

    
  

  

    

  

          
  

    
    

  

  

  

  

  

      
  

            

  

  

  

      

  

    

  

   

  

    

  
  

  

  

  

  

  

  

    

  

  

    
  

                          

$8 max. 

SD 

Aaa JE ol f 
SUE TU EAU A 20) 1 

la 

Z / 12 
3 4-78 z 15 7] 

:z — 

o Kitemertajs anvectigunda [Amortiguador de choque q ; 5) Sr ara qn + 

Cilindco Pos.1 Pos.3 SC SM SN | w 

Macias ] COTAS, JN JON 19 49 es | 

32 —_- ma _] _ [2 61 85 [10 

40 [| 40 | quiab14o/61 10%, JR 2 | 1095 | 30 

M/46150 QM/46150/67 0, 1 la 9 [ns | 

| MI45163 ..1BX, JN 41 1055 | 1415 | 30 

Ma ) 54 140,5 113,5 {40 

MIAG225 (46125161 M/SQG14/AX, ..1BX, CN 45,5 12 19 49 69,5 11 

M/46232 quiera ] MIS9G14/A, ./BX, ./CX 40,5 12 24 61 81,5 17 

M/46240 QU/46140/67 MIPATAZA | MIS 9625/A%, .1BX, JON 81,5 15 31 729 74 1095 | 30 

M/46250 Qu/46160/67 MIPA1TA3S | MI59625/A%, ../BX, .JCX 69 [1 36 33 91 1275 [30 

M/46263 QU/46163/61 MIPA1436 | MIS9625/A%, .1BX, JON 69 15 35 41 1055 | 1415 | 30     
Nota: Fécmulas y cálculos ver pág. N 1.11.003.01, ** Solicitar la brida y los amectiguadores de choque por Separado, 

Cilindros Sin Vástago Lintra M/46000 sín cubierta superior 

En los modelos MEIGOOO ©25 a 80 mm la cubierta superior puede sacarse y conectar la carga directamente al carro, proporcionando un ahorro en 

espacio muy úlil. 

  

  
  

  

      
  

      
  

  

    
    
  

  

    
  

                  
  

  

  

  

  

  

                
  

  

AN AK 

z AL 

vd lo? 

7 | 

Para dimensiones completas ver pág. N/E 1.6.002.05 

Tipo 46025 46032 46040 46050 46063 46080 

AH 25 40 55 15 90 60 

A M5 - $ prof. M6-6prof. HM 6-6 prof. M6 -8 prof. M6 -8 prof. M6 -8 prof, 

AK 2l 36 36 41 41 LA 

AL 20 21 21 32 32 32 

AH 45 6 5 1 $ 1 

AN - - - - - 180 

tica de investagadión y desamdlo centinuo, no as el derecto 
N/E 1.6.002.012 o ati pao a a AAA IN 10/08 

  

   



AS 
M/46000, M/46100, M/46200 AY 

EN 

Bridas fijación para cilindros sín vástago & 16 a 25 mm 
Interruptores magnéticos QM/45 

Brida fijación Solicitar la tapa 

Interruptor, vor nota por soparado 

  

  

  

  

  

     

  

      

   

\ Interruptor magnético 

Brida fijación intorruptor 
  

  

  

  

  

  

  

Tipo (brida) QU/4A5/116/22 QUIASTT1G/22 | QUAS/716/22 

Tipo (t5pa) MUPATAS3UES | MUPATAA SUE | MUPATAASAIES 

0 mn 16 20 25 

B 8 4,5 5 1 

Cc 95 6 6,5                         
Nota: Para carreras > 500 mm tieno que soficitarso una brida por cada 250 mem extras. *linsertar Tongitud de carrera (min). 

Bridas fijación para cilindros sín vástago © 32 a 80 mm 
Interruptores magnéticos QM/33, QMI/34 y QU/134 

    
    

[9 “> @! 07] ——— Solicitar la tapa 

o ——— ——— — | %T 

  

  

  

pliaaas 
09) E a 

= EU 5 

  

    

  

    
          

     

        

  

Interruptor magnético 

Brida fijación intorruptor 
S | 
  

  

  

  

  

      

Tipo (brida) quiza | QUIB3L 32022 | QI3 332022 | QUU33T 3422 | QUIZA 130022 

lipo (tapa) MIP3ABOOAIS | MIP3ABODIUE: | MIP3 4899/10 | MIP3ABODI2E! | MUIP3ABOOI2I? 

0 mm 32 40 50 63 80 

B 10 9 9 9 9 

cC 145 13,5 13,5 13,5 13,5                     
Nota: Para carreras > 500 mm tiene que solicitarse una brida por cada 250 mm extras. *‘Insertar longitud de carcera (mm). 

  

Dada ruestra poltica de mvesbgaxia y desarulio continuo, nos rEsznamos elduado a 

10/98 corra da sn Penſa avisa de las espedificadines que figuran en esta documento. N/E 1 -6.002.01 3  



dy 
| y M/46000, M/46100, M/46200 

  

  

   

      

  

                    

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

    

  

  

  

   

  

  

  

  
    

  

    
  

  

  

    

  

  

  

  

  

  

  

          

  

  

            
  

   

  

  

  

  

  

  

  

  

                    
  

WES 

Recambios 14 419 10 9 8 

Proy} 

QQ 
| 

En CLA ASIGÁ 
(-—+/-+ 
SONS Pa 

13 15 12 S 16 

Tipo Kit de recambios | Posícienes Junta estanqueidad| Cinta protección Camisa Rall guía 

incluidas Deseripción Cantidad Pos. B Pos. 9 Pos. 5 Pos.10 

M/AGO16,.../M QuiaGo1GaB | B+9 Cinta estanq./protec. 1 MIP 402701" MIP 41101/* MIP 41097 - 

M/AGOZO,... MA Quiagozorias | 12 Juia 2 MP 402627" MIP 19567/27 MP 41067/* 5 
: 13, 14, 16 Junta tácica 2 » 5 : 

Quia os as | 5 Aaa ? MIP 40262/ MP 19561/2/ MIP 41066/ 

M/AGO32,.. MM Qui/AGO32788 | 19 unta de cléo ? MP 403447" MP 19587/27" MP 41018" 

M/AGO4O, .../M Quiaca cores | Grasa 1 MIP 40263/* MIP 19606/2° MP A1017/" - 

M/AGOSO,.../M QUIAGBOSO//88 MIP 40626/" MIP 19644/2/ MIP A1064/* : 

M/AG0G3,.../M Qui/46063/*/88 MIP 40626/* MIP 19644/27° MIP 41065/* - 

QMIAGOBO/ BB Mp 407157" MIP 41076/* MP A1071/* - 

M/46116,.../H Quab11E BB | BO Cinta estanq/protes. 1 Mp 40270" MP 411017" MIP 41097/* MP 41102 

M/AGIZO,.. /M QuiaGizorias | 10 Raïl guia 2 MP 402627" MP 19567/27 MIP A1067/" WP 41232 

MAGIA | amacnaars | 12 y e org : MIP 402627" Mp 195672 | MIP ALOBBS Mp ano 

MIAG132,...04 Quiabi3 zas | 15 Junta 2 MP 403447" MPros80a | MP AOS | MP AIDA 

M/46140, QuiaG1408 | 19 Junta de 2 MP 40263/* MIP 19606/27° MP A1011 MP 41043 

M/AGISO, .../M Qu/46150/*/88 Grasa 1 MIP 40626 | MP 19640270 | MP A1064" MP 41269 

MJAG1G3,../M | QU/AG163/7/08 MP 40626/° MIP 19644127 MIP 41065/* Mp 41197 

mow.m quemas | MP aos | MP ALOE MWPaom | MPa 

* lnss qitud de carrera 

lpo da Junta estanqueidad| Cinta f ón Camisa y 

Desetipción Cantidad Pos. B Pos. 9 Pos. 5 

M/46225,. JM QUIAGO25//88 Cinta estanqiprotes. 1 MIP 40262" MIP 19567/27" MIP 41066/* Qui/4G225/12 

MAG232,. 1 QuiAGo32188 | 12 14 16 Fa ED : MP A03447° MP 19581/2/* MIP 41018/* quiabaas 

MIAG240,. JM Quiacn arias | ys ¿ada ? MP 40263)" MP 19606/2/* MP A1011/° Mp 34558 

M/AG250,./M QuiAGOSO/ BB | 19 Junta de cierre 2 MIP 406267" MP 19644/27" MIP 41064" MP 34558 

M/AG263,./M Qui/46063//88 Grasa 1 MP 40626/* MIP 19644/27° MIP 41065/" MP 34558 

* Insertar longitud de carrera 
** Rodamiento con perno y arandela de cierre para © 25 
Nota: Rogamos indiquen referencia del ſo cuando $0! 

Conjunto del carro émbolo 
Tipo Carro Tipo Carro lipo Carro Tipo Carro a. 

M/46016 QM/46016/04 M/aG116 QM/46116/04 M/AGOIGIM QMJAGO16/M/0A M/AGIIG/M QM/A46116/MI0A 

M/46020 QU/46020/04 46120 0/46120/04 MI4AGO2O/M QU/A6020/M/04 M/ABI20/M QU/46120/M/04 

M/46025 QU/46025/04 M/46125 QU/A6125/04 MIAGBO2SIM QU/A46025/MI0A M/AG125/M QUIA46125/M/04 

M/46032 Qu/46032/04 M4A6132 Qui/4G132/04 MIAGO32AA QUIAGO32/MI0A MIAGI3Z2NA QU46132/M/04 

M/46040 Q/A6040/04 M/A6140 Qu/46140/04 M/AGOAUM UM/AGUAU/MIDA M/AGIAOIM QU/4G14WM/0A 

M/460S0 QM/46050/04 1/46150 QU/46150/04 M/AGOSO/M QUIA46050/M/04 M/4G150/M QM/46150/M/04 

M/46063 QU/AGOB3/04 M/46163 Qu/46163/04 M/46063/M QUJ4G063/MIOA M/ABIG3M QUIAG163/M/04 

M/AGOSO QM/AGOBO/OA M/46180 QM/46180/04 M/AGOBO/M QM/4AGOBO/MIOA M/4G180/H QU/AB180/M/04A 

Advertencia 
Estos productos están destinados a que se utilicon únicamente en 

sistemas industriales de aire comprimido. No utilizar estos productos 

cuando la presión y temperatura puedan exceder las especificadas en 

los ‘Datos Técnicos’. 
Antes de utilizar estos productos con fluidos que no sean los 

especificados, para aplicaciones no industriales, sistemas médico- 

sanitarios u otras aplicaciones que no se encuentren entre las 

especificaciones publicadas, consultar NORGREN. 

Por mal uso, antigüedad o montaje deficiente, los componentes 

utilizados en sístemas de fluidos energéticos pueden fallar y provocar 

diversos tipos de accidentes. 

N/E 1.6.002.014 

Se advierte a los disefiadores de sistemas que deben considerar la 

posibilidad de mal funcionamiento de todos los componentes 

utilizados en sistemas de fluidos y prever las medidas adecuadas de 

seguridad para evitar daños personales o desperfectos en el equipo 

en el supuesto de producirse tales fallos. 
En el caso de no poder 
frente a algún fallo, los 

proporcionar la 

al usuario final en el manual de instrucciones. 

Se aconseja a los disefñadores del sistema, así como a los usuarios 

finales, que revisen las advertencias especificadas de montaje que se 

indican en las hojas técnicas. 

Dada nuestra paltica de investigadón y desamullo continuo, nos resemamoes el dececdho a 

cuzquies modficadón sn previo aviso de las esprofiadones que figuran en este documento. 

protección adecuada 
diseñadores del sistema deben advertirlo 

10/98  
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SDE1 - Vigila la presión 

La claridad del display 

En el SDE] inmediatamente 

llama la atención lo importante: 

el claro y nítido display. Permite 

una supervisión fiable de la 

presión y un rápido mante- 

nimiento de la ¡nstalación, 

Reúne todos los requeri 

importantes: sencilla puesta a 

punto, guía del usuario fácil- 
para rea 

tos 

    

mente comp 

lizar ajustes, información clara- 

mente destacada sobre las 

situaciones existentes y todos 

los valores que se necesitan 

durante el mantenimiento o la 

supervisión. 

Un sistema modular y multi- 

funcional 

Actualmente lo que se exige es 

poder elegir productos de 

forma individual y económica. 

Las versiones modulares lo per- 

miten: elegir entre dos varian- 

tes de presión, cuatro formas 

de conexión, dos modos de 

indicación, salida PNP o NPN, y 

las distintas variantes de mon- 

taje como la rosca exterior, el 

raïſl DIN o el accesorio para 

montaje mural. 

Diversas opciones de con- 

mutación 

También en supervisión de pre- 

sjones Festo es una excelente 

opción. Además de las muchas 

combinaciones, puede defi- 

nirse el comportamiento de las 

las digitales. En modo pre- 

sostato, al sobrepasar un valor 

establecido, se activa una sali- 

ital. En modo coampara 

dor o presostato diferencial, la 

señal de salida conmuta en 

función de un margen de pre- 

siones definidas (una ventana), 

El teclado del SDE1 puede pro- 

tegerse con una clave de acce- 

so que ¡mpida su manipulación 

por parte de personas no auto- 

rizadas. 

      

Técnica avanzada - La función 

de autoaprendizaje 

Los umbrales de conexión y 

desconexión del presostato 

también pueden establecerse 

con la nueva técnica del 

“Teach-In” o Autoaprendizaje. 

Los puntos de conmutación se 

introducen cuando el valor real 

de la presión que muestra el 

display es el adecuado. 

Naturalmente, pueden estable- 

cerse los valores mediante el 

teclado. 

Festo AG & Co.  



El especialista en supervisión de redes de aire comprimido - 

la serie SDE1 

Festo AG & Co. 

El SDE1l es un dispositivo elec- 

irónico formado por un pre- 

sostato y un manómetro digi- 

tal, compacto y de precio ven- 

tajaso, para la medición, super- 

visión y visualización de la pre- 

sión. 

Las fugas y las variaciones de 

presión repercuten negativa- 

mente en la productividad de 

cualquier instalación. Con el 

conjunto de presostato y 

manómetro digital SDE1 se tie- 

nen permanentemente bajo 

control todos los valores reales 

de presión; incluso pueden 

memorizarse los valores de 

presión mínimos y máximos. 

Un simple vistazo al bien distri- 

buido display muestra los 

datos de funcionamiento más 

importantes. 

Además del montaje aislado 

para la supervisión de la pre- 

sión en conductos de aire com- 

primido, el SDE1 también 

puede integrarse en las unida- 

des de mantenimiento. Puede 

utilizarse también para vacío, 

para el control de estanquei- 

dad o para emitir señales cuan 

do la presión difiere de unos 

márgenes previamente estable 

cidos. 

  

El SDE1 combina unas presta- 

ciones excelentes y un amplio 

campo de aplicaciones con un 

precio realmente ventajoso. 

Con sus posibilidades de com- 

binación, no hay aplicación de 

supervisión que no pueda 

resolverse. Además, Ud. ahorra 

al elegir solamente los compo- 

nentes que realmente necesita. 

 



SDE1 

con indicación LCD opti- 

mizada para la lectura 

  

SDE1 

con indicación LCD 

optimizada para el 

mantenimiento 

  Festo AG & Co.  



Festo AG & Co. 

Instalación fija - fácil manejo 
— Fácil instalación: ‘enchufar y 

funcionar’. Ahorro de hasta 

un 90 % de tiempo en com- 

paración con los presostatos 

convencionales. Un dispositi- 

vo, una operación de instala- 

ción y sín pequeñas piezas 

laboriosas de montar 

- Funcionamiento intuitivo y 

fiable a través de una panta- 

lla LCD con teclas de flecha y 

símbolos inteligibles o texto 

normal 

— Pantalla LCD retroiluminada 

de alto contraste 

- Indicación alfanumérica de la 

presión 

- Gráfico de barras para 

seguimiento dinámico 

— Unidad de presión visible 

constantemente (bar/Psi/kPa) 

— Manipulación no autorizada 
protegida por un código de 
bloqueo alfanumérico, Libre 

acceso a la lectura de los 

ajustes 

— Función de Auto-ajuste 

(Teach-In) de alta velocidad 

— Facilita el mantenimiento en 
producción (TPM total pro- 

ductive maintenance) 

  

Opciones de aplicación del 
SDE 1 

- Supervisión de redes de aire 
— ¿Hay presión? 

— Supervisión del regulador 

- ¿Presión dentro de toleran- 
cias? 

Vacío - ¿Componente sujeto? 

— Veri n de fugas — ¿Ha 

descendido la presión en fun- 
ción del tiempo? 

— Detección de objetos — ¿Hay 

contrapresión? 

— Medición de presiones relati- 

vas/diferenciales 

   



Sensores de presión con indicación de la presión SDEL 
Cuadro general de características y funciones 

  

Sistema modular - La - Tensión 

15 ... 30 VDC 

- alas - —1...+10bar 

- 1 - 0..150°C 

- Presión diferencial o presión 

relativa 

- Gran cantidad de variantes 

Diversas formas de montaje 

Protección contra usos indebidos 

  

El sistema SDE1 es un conjunta com- 

pleto para medir, controlar y consul- 

tar la presión. 

Este sistema se caracteriza por lo 

siguiente: 

Gran cantidad de funciones y va- 

riantes 

- Indicación clara y de fácil lectura 

Puesta en marcha y mantenimiento 

sencillos 

Aplicaciones individuales gracias a 

la estructura modular 

1 

-&- Nuevo 
Presostatos y Sensores de presión 

Código del tipo 

> 7 

Cuadro general de productos 

>8 

Hoja de datos SDE 

> 10 

Dimensiones 

> 11 

Referencias 

> 12 

Referencias para efectuar los pedidos 

> 13 

Festo AG & Co,  



Nuevo -==- Sensores de presión con indicación de la presión SDE1 

Presostatos y sensores de presión 

[uzrés ] re J-[pmo]-[0 |- [#8 ]- [2 I- [Pr ]- [as] Di] 
  

     

      

N° de artículo 

Tipo 
Presostato electrónico 

    

Presión de funcionamiento 
  

  

        
DIO 1[0...10 bar 

VI [-1...0bar 

Precisión 
  

[ 62 [Precisión absoluta: 2 % 

Conexión y montaje neumáticos 

  

  
  

  

  

  

  

  

  

    

  

  
  

        
  

  

  

  

  

          
    
  

  

  

  

R18 Fijación mediante rosca exterior RVs (para las series Mob) 

RI4 Fijación mediante rosca exterior RV (para las series Mo D) 

H18 Conexión GVa para montaje en perfil DIN 

Wis8 Canexión GVe para montaje en la pared/superficie 

Ha4 Conexión 054 para montaje en perfil DIN (presión diferencial) 

/ Conexión QS4 para montaje en la pared/superficie (presión 

- diferencial) 

Indicación y ajuste 

E Indicación por LCD con luz de fondo (de uso sencillo) 

rl Indicación por LCD luminoso (de fácil lectura) 

Salida eléctrica 

Pl 1 salida digital (PHP) 

p2 2 salidas digitales (PNP) 

PU 1 salida digital y 1 salida analógica de O ... 10 V (PNP) 

hi 1 salida digital (PN) 

2 2 salidas digitales (PH) 

hu 1 salida digital y 1 salida analógica de 0 ... 10 V (NPN) 

Conexión eléctrica 

[ M8 ] Conector M8 

Cable de conexión (accesorio) 

6 Cable SIM de 2,5 m con conector recto 

W Cable SIM de 2,5 m con conector acodado 

65 Cable SIM de 5 m con conector recto 

Ww5 Cable SIM de 5 m con conector acodado       

Festo AG & Co. 

Código del tipo 

Advertencia 

Al efectuar el pedido, indicar 

el código completo 

«a
yi
iB
ii
ie
 

, 

 



Sensores de presión con indicación de la presión SDE1 
Cuadro general de productos 

= 
UU 
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5 
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¿SS jz2 á 85 a S S 
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2 a 20 3 Q q ÜsS A ® e 

& & © © Cd e = 20 5 
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: + . * LE La ae .= 

Te : & > CG g E = 8 2 = = 
o [3 E 

: ®' S 3 Gi S SS S E S A A 
Tipo o 1 * SS ea SS 2 GS e =o = e) e“ 

-E=s- Nuevo 
Presostatos y sensores de presión 

  
SDEL-D10-62-R18-CP1-M8 
  
SDE1-D10-62-R18-C:-P2-M8 
  
SDE1-D10-G2-R14-C:P1-MS 
  
SDE1L-D10-62-R14-C:P2-M8 
  
SDE1-D10-62-H18-C-P1-M8 
  

SDE1-D10-G2-H18-C-P2-M8 
  
SDE1-D10-62-HQ4-C-P1-M8 
  
SDEL-D10-62-HQ4-C-P2-M8 
  
SDEL-V1-G2-H18-C-P1-M8 
  
SDE1L-V1-G2:H18-C-P2-M8 
  
SDEL-VI-G2-HQ4-C-P1-M8 
  

SDEL-VI-62-HO4-C-P2-M8                   
  
SDE1-...     Funciones a elegir según el código del tipo, > 13   
  

Ejemplo de aplicación 

Montaje en unidad de mante- 

nimiento de la serie D 

  Festo AG & Co.  



Nuevo -4=- 
Presostatos y sensores de presión 

El conjunto modular SDEL 

El sistema SDE1 es un conjunto com- 

pleto y económico para medir, contro- 

lar y consultar la presión. 

Ventajas 

Montaje sencillo y rápido en el 

regulador y en la unidad de mante 

nimiento. De esta manera se redu- 

cen los tiempos necesarios para el 

montaje y la puesta en funciona- 

miento. 

Utilización intuitiva. 

LCD luminoso de gran contraste y 

cifras grandes. 

1 

Numerosas variantes 

El conjunto modular SDE ofrece la 

solución apropiada para cualquier 

aplicación de medición. Simplemente 

pedir uno de los tipos confeccionados 

en fábrica o configurar el sensor de 

presión individualinente según las 

necesidades específicas. Elegir entre 

varias alternativas: 

Variedad de funciones del microcon- 

trolador 

- Definición indistinta de los puntos 

de conmutación 

- Función de comparación 

— Introducción manual de los puntos 

de conmutación 

Festo AG & Co. 

Sensores de presión con indicación de la presión SDE1L 
Cuadro general de características y funciones 

- Indicación de procesos dinámicos 

mediante diagrama de barras 

adicional. 

- Ajustes ultrarápidos y óptimos 

mediante modalidad teach. 

— Excelente rentabilidad. 

Dos zonas de presión 

Dos indicadores LCD 
c 

tro conexiones neumáticas 

  

- Seis variantes de salidas electróni- 

cas 

Salida PHP o KPHN 

- Modalidad Teach-In: Definición de 

los puntos de conmutación al 

conectar la presión 

- Protección de los parámetros 

mediante código 

— Tres variantes para el montaje 

Cuatro cables de conexión 

  

Presión diferencial y pre 

relativa 

- Posibilidad de llamar en cualquier 

momento los valores mínimos y 

máximos 

- Todas las funciones aparecen en el 

visualizador de texto 

— Hormalmente abierto/Hormalmen- 

te cerrado 

-- Posibilidad de elegir la unidad de 

presión 

 



Sensores de presión con indicación de la presión SDEL 
Hoja de datos 

Tensión 

15 ...30 VDC 

Presión 

—1 ... +10 bar 

Temperatura 

0O...150°C 

-— Presión diferencial o presión 

relativa 

- Sistema modular para una gran 

cantidad de variantes 

—- Diversas formas de montaje 

Protección contra usos indebidos 

-S- Nuevo 
Presostatos y sensores de presión 

  

  

Variante para presión Variante para vacío 
  

  

  

  

  

Función Sensor de presión piezorresistivo con indicación 

füudo —- Ajre comprimido filtrado, con o sín lubricación _ 

Presión de funcionamiento 0...10 har 1...Obar 

Presión de sobrecarga 20 bar $ bar 

Precisión 2% 

Precisión de repetición 0,3% 
  

Margen de Presión de conmutación 0,20... 9,98 bar “0,020 ...0,998 bar 
  

0,00... 9,00 bar 0,000 ... 0,900 bar 
  

15 ...30 VDC, polaridad inconfundible 
  

1 0 2 salidas digitales PHP o HPN, máx. 150 mA por salida 
  

ajuste Histéresis 

Tensión de funcionamiento 

Salidas digitales 

analógicas 0... 10 bar corresponden a 0... 10V |[-0,98 bar... 0 bar 

corresponden a 10... 0 V   
  

Todas las salidas son a prueba de cortocircuitos y tienen polaridad 

inconfundible 
  

Consumo interno máx. 35 mA 
  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

Indicador [LED luminaso (de fácil lectura) o LCD con luz de fondo (de uso sencillo) 

Clase de protección según NE 60.529 [IP 65 

Temperatura 0O...+50°C 

Material Cuerpo PA, POM (reforzado) 

Teclas VMQ 

Visualizador PC 

Peso según variante entre 0,06 y 0,07 kg 

Conexión eléctrica Conexión M8, con 3 é 4 contactos según la cantidad de salidas 

neumática RV, RA, Ga 0 conexión QS 4 

Tipo de fijación Montaje directo en unidades de mantenimiento de las series D o M, en la 

pared/superficies o en perfil DIH         
10 
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Nuevo -=>- 
Presostatos y sensores de presión 

  

      

SDE1-...-P1-... 

P 1, "-- o ——— eN Val ' 
R 

8) oy 

SDE1L- 
  

   

    

  

cl   

El color del cable supone el uso del 

zócalo para cables SIM-... 

  

3 contactos 

3 1 

214 

| 1 =+24V6t) 

   

Sensores de presión con indicación de la presión SDE1 

  

        

  

      

SDE1-...-P2-... 

P 1... 8 -l- Te 2 
lee ' 

2 
IR ÜR Epa jala 

SDE1-...-N2-... 

1 en 7 Ea e2N 
q RR 

Gl)» 3. y 

BN - marrón 

BU = azul 

BK = negro 

WH = blanco 

h contactos 

3 1 

   

3 =0V(6U) 

    

  

  

  

  
      

            
  

3 =0V6u) 

4 = Salida A(BK) 

Sensor de presión para montaje 

directo (medición de la presión 

relativa) 

SDE1-...-R-...{brida) 

32.3 13 pl a 

ST H 
S[S E &|&x 

6.95 
e co [| > 
> > 

> 

le) ° la) [3] 

1 M8 

[1] Conector según NE 60947-5-2 

para SDE1-...-P1-M8, 

3 contactos 

para SDE1L-...-P2-M8, 

4 contactos 

Festo AG & Co. 

[2] Indicación por LCD 

Adaptador para conexión de aire 

comprimido 

para SDE1-...-R18-... 

para SDE1L-...-R14-... 

   

(Ra) 
(RV) 

  

  

      

  

Hoja de datos y dimensiones 

SDE1L-...-PU-... Esquema de conexiones 

P 1 . Bal 
e — $24 Vs 

0.v4, 

1 bi ey RR 8 

SDE1-..-NU-... 

P am Pap 2° wi : #244 

2] 
HA [3 mo oy       

Descripción de las conexiones 

Dimensiones 

11  



Nuevo -<=- Sensores de presión con indicación de la presión SDE1 
Presostatos y sensores de presión 

Referencias 

Sistema modular para efectuar pedidos de sensores de presión individuales 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

    
  

  

      

  

  

            
  

  

  

  

  

  

          
    

Marcar con X 

Sensor electrónico de presión SDEI 
o anotar 

h° de artículo 192 766 Código [XxX [Anotar 

Función Descripción/Características 

Funcionamiento del sensor Sensor de presión SDE1 Xx 1SDvEI 

Presión de funcionamiento .. O bar -V1 

0... 10 bar -D1i0 

Precisión absoluta 2% -62 

Conexión neumática y Conexión: RVs para medición de la presión relativa -R18 

montaje (fijación) Montaje: directo en unidades de mantenimiento de las series D o M 

Conexión: RVa para medición de la presión relativa -R14 

Montaje: directo en unidades de mantenimiento de las series D o M 

Conexión: GV para medición de la presión relativa; montaje: en perfil DIN -H18 

Conexión: 6/6 para medición de la presión relativa; montaje: en pared o superficie -W18 

Conexión: 2 racores QS-4 para medición de la presión diferencial -HQ4 

Montaje: en perfil DIN 

Conexión: 2 racores QS-4 para medición de la presión diferencial -WQ4 

Montaje: en pared o superſicie 

Indicación y ajuste Indicación por LCD (de uso sencillo) -C 

Indicación por LCD (de fácil lectura) -1 

Salidas eléctricas - 1 conmutador (PHP) PP [o _ 

2 conmutadores (PP) -P2 

1 conmutador (PHP) y 0... 10 V analógico -PU 

1 conmutador (PH) Epi mal _ _ -NI 

2 conmutadores (NP) -N2 

1 conmutador (NPN) y 0... 10 V analógico -NU 

Conexiones eléctricas Conector M8 -M8 

E 
EE 

Para incluir los accesorios en el pedido, indicar el código correspondiente al efectuar el pedido del sensor de presión. 

Conector Conectar recto con cable de 2,5 m (SIM-...-46D-2,5-PU) -6 

Conector acodado con cable de 2,5 m (SIM-...-4WD-2,5-PU) -W 

Conector recto con cable de 5 m (SIM-...-4GD-5-PU) -65 

Conector acodado con cable de 5 m (SIM-...- 4WD-5-PU) -W5 

192 766 SDE1-D10-G2-H18-L-P2-M8-G 
Ejemplo y código para efectuar 

un pedido 

SDE1 = Tipo 

D10 =Presión de funcionamiento 

62 =Precisión 2% 

H18 = Conexión GV, montaje en perfil DIN 

L =Indicación por LCD (de fácil lectura) 

P2 =2 conmutadores (PNP) 

M8 = Conector M8 

6G = Conector recto con cable de 2,5 m 

Festo AG & Co. 
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16. FICHA TCNICA 

 



  

BUCARAMANUA 

UNIVERSIDAD AUTONOMA DE BUCARAMANGA 

FACULTAD DE INGENIERIA MECATRÓNICA 

  

FICHA TECNICA PARACTICA EMPRESARIAL. 

  

  

  

  

      

TITULO: Manipulador de tableros de instrumentos. 

ESTUDIANTE: Juan Pablo Valdivieso Rey. 

CODIGO: 18199048 

EMPRESA: Compañía Colombiana Automotriz S.A (MAZDA). 

TEMATICA: Manipuladores de Gravedad Cero. 

OBJETO DEL PROYECTO. 

  

El proyecto tiene como objeto poner en practica los conocimientos recibidos en 

neumática, mecanismos, resistencia de materiales, electrónica de potencia 

(opcional), con el fin de realizar un dispositivo que optimice el manejo y montaje 

de los tableros de instrumentos en los vehículos ensamblados.       
  

[e PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA. .] 

En la parte de montaje existe una operación muy importante que es la del 

montaje del panel de instrumentos del vehículo, en esta operación el trabajo es 

realizado directamente por una serie de operarios que se encargan de levantar 

manualmente el panel de instrumentos, y lo ubica en su respectiva posición 

dentro del esquema del carro. A continuación se hará una breve explicación de 

este proceso. 

 



Montaje panel de instrumentos: 

En este punto del ensamblaje llamado TRIM 17 el operario levanta el panel de 

instrumentos ya debidamente constituido por sus partes como son la unidad de 

calefacción, tacómetro, air bag, radio, ductos, cableado, etc; lo desplaza una 

distancia de 2 mts en donde se encuentra el automóvil ya con sus puertas 

ensambladas, lo introduce dentro de la cabina y lo posiciona debidamente, 

haciendo las respectivas conexiones del cableado presente en el panel de 

instrumentos y en la cabina. 

Los operarios al terminar el día deben haber montado 80 paneles en sus 

respectivos automóviles, el problema principal es que el operario pueda sufrir 

algún tipo de lesión debido al peso del panel. 

Si el operario sufre alguna lesión o accidente, esto produciría otros tipos de 

problemas como son los siguientes: La necesidad de reemplazar al trabajador 

mientras cumple su periodo de incapacidad, lo cual ocasionaría un trauma en la 

línea de operación afectando la productividad de la planta de ensamblaje, esío 

también afectaría los indicadores de calidad que maneja la empresa al 

remplazar un operario experimentado por alguno de corta experiencia. 

  

[2. MARCO TEÓRICO ==] 

2.1 INTRODUCCIÓN A LOS MANIPULADORES DE GRAVEDAD CERO. 

Aplicamos el término INGRAVIDADOR al manipulador para definir un 

mecanismo que “simula” un estado de ligereza 0 liviandad a los objetos 0 

materiales que del mismo están colgados eliminando su peso. 

Los manipuladores de gravedad cero permiten la manipulación de piezas 

Pesadas con la facilidad de no realizar esfuerzos por el operador. La variedad 

de equipos y su sencillez en la construcción permiten tener un dispositivo a la 

medida de su necesidad. 

La diferencia que presentan los manipuladores de gravedad cero, es que 

permiten la manipulación de objetos pesados con gran facilidad y precisión. 

En cualquier industria o actividad donde deban moverse objetos pesados con 

precisión sirven para ser aplicados, estos manipuladores se transformarán en 

socios o colaboradores insustituibles capaces de reducir el tiempo de montaje 

en forma sensible.



22 ALGUNOS DE LOS BENEFICIOS QUE PRESENTAN ESTOS 

DISPOSITIVOS SON LOS SIGUIENTES: 

e Posicionamiento de objetos pesados con gran precisión. 

e Ejecución de esfuerzos por debajo de los límites aceptables para una 

Persona. 

o Fácil operación. Evita aparejos y elevadores complicados. 

e Regulación de tara y carga para manipulación de objetos de distintos 

pesos. 

e Mantenimiento prácticamente inexistente. 

e Aumento de productividad. 

2.3 TIPOS DE INSTALACIÓN DE MANIPULADORES 

2.3.1 Montaje aéreo 

    

  

  

  

MONTADO SOBRE CARRO 
AEREO CESPLATARLE 
MODELO MANIP 2008D 

     

MONTADO SOBRE PARED 
O COLUMNA VERTICAL 
MOCCLO MANIP 2008 

ELEMENTOS DE SUJECION 

Statxdard : Gamiho simple. 
Garxho doble. * 

Gripper: Tomadores para aprete cti dos o 
tres ejes con rotación y 
frena, mecánicos con e 
sisteima de soguridad. * 

Ventosas de vaclo, Simples o 
combinadas con sistemas 
de giro. * 
Son elementos opcionales.       

 



  

2.3.2 Montaje en columna 
  

  

  

  

2D rim 

        

  

  

E — ==, DESPESASAPGAAPLTE DIS: EZE     
  

2 4 CONSIDERACIONES Y ACCESORIOS PARA SISTEMAS INGRÁVIDOS. 

2.4.1 Conceptos básicos. 

A mayor versatilidad de carga se resta agilidad al sistema o velocidad de 

respuesta (diferencias entre peso máximo y mínimo) 

Para la mejor integración del sistema ingravidador es necesario definir los 

siguientes puntos: 

  

  

              

1 ° 2 ° 3 ° 4 ° 

PESO AELEVAR. DIFERENCIA DE RADIO DE GRIPPER O 
ALTURA PARA LA ACCION SUJ O 

DEFINIRA EL DIAMETRO IZADA PIEZAS 

DEL CILINDRO PERMITE ELEGIR 

ACONSEJAMOS DEFINIR CLARAMENTE LA DEPENDERA DE LA 

DISPONER PRESION DE CUAL SERA LA CONFIGURACIÓN APLICACIÓN Y DEFINIRA SI 

AIRE NO MENORA 5.5 ALTURA MAXIMA Y DE SOPORTE MAS EL SOPORTE ES FLEXIBLE 

K6G/cM2 MINIMA DE TRABAJO RECOMENDABLE O RIGIDO 

 



NOTA: El GRIPPER O SUJETADOR DE PIEZAS: Dispositivo especial para una adecuada toma de las 

piezas a manipular. La incorporación de un gripper especial puede originar el empleo de un soporte 

rígido para el mismo, en reemplazo del sistema elástico de eslinga. *Eslinga: correa de fibra. Para 

x 

25 LA ACCIÓN DEL SISTEMA INGRAVIDO SE PUEDEN ELEGIR LAS 

SIGUIENTES ALTERNATIVAS 

2.5.1 Manual 

  

Sistema ideal por su bajo costo. Recomendable para aplicaciones de baja 

frecuencia de uso y/o donde varía constantemente la carga a ingravidar. Ej. : 

Montajes de piezas sobre tornos, cepilladoras, cambio de matrices en 

inyectoras de plástico, cambio de bobinas de papel en imprentas, cambio de 

motores de autos, Etc. 

2 5.2 Automático. 

  

e Con memorias de carga: Se pueden memorizar distintas cargas 

previamente taradas. 

e Con retardo a la gravidez: Impartida la orden de soltar el objeto esta 

acción dura 3 segundos. Especialmente recomendado para piezas muy 

frágiles. 

e Con retardo a la in gravidez: Impartida la orden de soltar el objeto esta 

acción dura 3 segundos. Especialmente recomendado para piezas muy 

fráailas. 

e Interactivo: El sistema puede condicionarse sín restricciones con otros 

componentes del sector de trabajo. 

e Con taraje automático: El sistema obtiene su propia tara de ingravidez 

en forma automática una vez impartida la orden de ingravidar.



  [3. ESTADO DEL ARTE 
  

El problema principal que se maneja es el de la posibilidad de que los operarios 
presenten algún tipo de lesión a causa del constante esfuerzo que realiza 
diariamente para levantar los paneles de instrumentos. 
La idea principal de la realización de este proyecto es la de proporcionarle al 
empleado una mayor facilidad de desarrollo de su actividad diaria, brindándole 
la comodidad necesaria para realizar su trabajo con completa seguridad, La 
limitante principal para la realización de este proyecto es el espacio que se 
tiene en planta de producción, ya que hay que buscar la realización de un 
maquina resistente, funcional y que ocupe la menor cantidad de espacio. 
La probabilidad de éxito que tiene este proyecto es del 100% ya que otros 
ingenieros del área de procesos realizaron estudios previos y decidieron que la 
mejor forma de solucionar este problema era realizando un sistema de ese tipo. 
La solución como ya es bien sabido es la de la realización del concerniente 
dispositivo para la realización de esta operación de forma segura y cómoda. 

  [4. OBJETIVOS 5) 

OBJETIVO PRINCIPAL 

Evitar que los operarios que trabajan en la estación de TRIM17 presenten 
algún tipo de lesión, por la acción de levantamiento de elementos pesados 
como lo es el panel de instrumentos del automóvil. 

Objetivos específicos. 

° Evitar que en la estación de trabajo se presente algún tipo de trauma que 
afecte la producción y la calidad. 

e Mantener el índice de accidentalidad en sus niveles más bajos. 

e Automatizar de manera simple el proceso que se realiza en la estación de 
TRIM 17. 

e Darle comodidad y seguridad al empleado para la realización de su trabajo 
en la ya mencionada estación.



  5. METODOLOGÍA PROPUESTA 

  

  

El desarrollo de este dispositivo estará dado por los siguientes pasos: 

A. 
B. 

Mm 
m
o
 O
 

A—
==
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o
z
=
r
 

Análisis de los procesos que se realizan (Estaciones de operación). 
Función y descripción de los dispositivos. 
e Ubicación de las principales limitantes para el desarrollo de los 

dispositivos. 
Planos de las estaciones ( 2-D en Microestation V8) en donde se ubicaran 
los dispositivos. 
Calculo de estabilidad de las vigas que soportaran el dispositivo. 
Ubicación de los diferentes elementos que están presentes durante el 
proceso, ejem: cabinas de autos, dolys, y estantería de herramientas. 
Determinación del espacio utilizable para la movilización de los 
manipuladores. 
Diseño de los manipuladores. 
Escogencia del tipo de mecanismo a utilizar. 
Escogencia del tipo de montaje que se utilizara. 
Análisis de seguridad del diseño. 
Escogencia de los materiales, según tamaño, costo, resistencia y 
durabilidad. 
Planos en 3-D( Microestation V8). 

. Construcción de los manipuladores en el taller. 
Prueba de los manipuladores. 

Entrega del dispositivo. 

  6. RESULTADOS ESPERADOS aaa == 

  

El resultado que se espera obtener es la realización del diseño y la 
consecución de los dispositivos ingrávidos de forma tal que suplan las 
necesidades propuestas por la empresa, teniendo en cuenta su versatilidad, 
funcionalidad, y economía. 
Además de que la ejecución del disposiítivo no exceda el presupuesto 
demandado por la empresa. 

*NOTA: TODOS LOS PLANOS SERÁN REALIZANDOS CON EL SOFTWARE 
MICROESTATION V8.


