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REDUCTORES PLANETARIOS AP/APK SERIES

CARACTERISTICAS

= ALTO PAR DE SALIDA

= ALTA EFICIENCIA

= SISTEMA CURVIC EN EL EJE DE SALIDA

= OPTIMIZADO PARA CREMALLERA & ENGRANAJE

= PAR DE SALIDA & MOMENTO DE INERCIA OPTIMIZADOS
= JUEGO ANGULAR REDUCIDO

= BAJO NIVEL DE RUIDO

= TEMPERATURA DE TRABAJO LIMITADA

= LARGA VIDA UTIL

= DIAMETROS DE ENGRANAJE FLEXIBLES

______________________________________

SISTEMA CURVIC

Diente convexo

Serie AP
EJEMPLO DE PEDIDO
AP110 - 005,5" / MOTOR
APK110 - 005,5" / MOTOR

MOTOR: TIPO Y MODELO

E¥d APEX DYNAMICS, INC.

iNDICE

AP Series 3
APK Series 5
Engranaje acoplado

con Sistema Curvic 11
Cremallera (médulo 3) 12
Cremallera (médulos 4-10) 13
Accesorios. Brida 14
Seleccién del reductor 15
Glosario 16

RELACION DE REDUCCION®:

AP: 5,5
AP (2 etapas): 22/275/38,5/55
AP (3 etapas): 88/110/ 154 /220

APK (2 etapas): 55/11/22/275/38,5/55
APK (3 etapas): 88/110/137,5/154/220/385

TIPO REDUCTOR: SERIE Y TAMANO

AP: 110/140/200/255/285/355/450
APK: 110/140/200/255/285/355/450
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APK (4 etapas): 440/550/770/1.078/1.540/2.695/3.850/5.500

NOTAS

(1) Relacion de reduccion (i=Ngptraga/ Nsatida)

(2) Consulte las especificaciones de las
relaciones proporcionadas en cada serie.
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AP SERIES - ESPECIFICACIONES BB srcx ovamcs, me.

CARACTERISTICAS TECNICAS

Modelo N° Etapas | Relacion” AP110 AP140 AP200 AP255 AP285 AP355 AP450
1 55 370 645 1.430 2.175 4.060 - -
22 375 650 1.445 2.200 4100 6.995 13.810
27,5 375 655 1.445 2.200 4105 7.000 13.825
2 38,5 375 655 1.450 2.200 4110 7.010 13.845
Par nominal de salida Tyy Nm 55 315 655 1.450 2.205 4110 7.020 13.855
88 380 655 1.450 2.205 4115 7.025 13.865
110 380 655 1.450 2.205 4115 7.025 13.870
3 154 380 655 1.450 2.205 4.120 7.030 13.875
220 380 655 1.450 2.205 4120 7.030 13.875
Par maximo de salida Tyyqr Nm 1,23 5,5~220 3 veces el par nominal de salida Tyy
Par de aceleracion maxima Tyg Nm 1,2,3 5,5~220 1,5 veces el par nominal de salida Tyy
1 55 2,5 71 14 22 28 - -
Par en vacio @ Nm 2 22~55 1,1 3,7 8 12 18 17 26
3 88~220 0,7 1,6 4 45 6,5 6 12
Juego angular @ arcmin 1,2,3 5,5~220 <1
Rigidez torsional Nm/arcmin | 1,2,3 5,5~220 95 205 650 1.200 1.800 2.850 5.700
1 55 3.600 3.000 2.700 2.400 2.100 - -
Velocidad nominal de entrada nyy rpm 2 22~55 4.600 4.000 3.700 3.400 3.100 2.500 2.000
3 88~220 5.000 4.600 4.000 3.700 3.400 3.100 2.500
1 55 6.000 5.000 4.500 4.000 3.500 - -
Velocidad méxima de entrada n;g rpm 2 22~55 7.000 6.000 5.500 5.000 4.500 4.000 3.500
3 88~220 7.000 7.000 6.000 5.500 5.000 4,500 4.000
Carga axial maxima F,, ™ N 1,2,3 5,5~220 4.070 8.530 17.000 26.900 39.200 101.500 143.700
Par de vuelco maximo My Nm 1,2,3 5,5~220 480 1.310 3.530 5.920 9.230 29.100 63.300
Vida atil® hr 1,2,3 5,5~220 20.000
Temperatura de trabajo W 1,2,3 5,5~220 -10°C ~ 90°C
Grado de proteccidn 1,2,3 5,5~220 IP65
Lubricacion 1,2,3 5,5~220 Grasa sintética
Posicién de montaje 1,2,3 5,5~220 Cualquier direccion
1 59 <64 <66 <66 <68 <68 - -
Rumorosidad © dB(A) 2 22~55 <62 <64 <66 <67 <67 <68 <70
3 88~220 <62 <64 <66 <66 <67 <67 <68
1 55 >97%
Rendimiento n % 2 22~55 > 94%
3 88~220 >92%

(1) Relacion (i= Nenrada / Neaiga)- | (2) Juego angular medido al 2% del par nominal de salida Toy.
(3) Estos valores son para reductores con relacion 5,5 (1 etapa) 6 55 (2 etapas) 6 220 (3 etapas), sin carga a 3.000 rpm.

(4) Aplicado al centro de la brida Sistema Curvic con salida a 100 rpm. | (5) No recomendado para servicio continuo.

INERCIA
Modelo N°

@ Diametro eje entrada (C3)
19 1,68 | 0,68 | 0,63 - - 0,68 - - - - - - - - - - - - -
24 489 | 4,52 - 6,83 | 5,04 | 4,52 - - 5,04 - - - - - - - - - -
28 6,18 - - 6,69 | 6,33 - - - 6,33 - - 718 - - - - - - -
32 8,58 - - 96 | 873 - - 10,1 | 8,73 - - 10,1 - - - - - - -
35 kg-cm? 1389 | - - | 15,05/|14,04| - |1579 1554 14,04 | - 17,75 | 15,54 | - - 17,75 - - -
38 1891 - - 120,82|19,05| - 21,3 121,32119,05| - |23,26 /21,32 - |27,05) 2326 - 23,26 - 27,05
42 - - - 12271 - - 12343 232 - 124841 254 - - 12895 254 | 28,79 25,4 - 28,95
43 - - - 5558 - - 159,06|56,07| - 6055|6102 - |64,93|64,66 61,02 92,76 61,02 106,06 64,66
55 - - - - - - - - - 88,2 - - 19299 - - 105,41 - 118,67 -
60 - - - - - - - - - - - - 1158 - - - - 127,37 -
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AP SERIES = DIMENSIONES ii:} APEX DYNAMICS, INC.
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Medida AP110 AP140 AP200 AP255 AP285 AP355 AP450
D1 46 60 80 90 120 120 132
D3 80 100 160 180 200 250 315

D4 h7 110 140 200 255 285 355 450
D5 135 168 233 280 310 385 490
D6 - - - M12 M12 M16 M16
D7 147 180 249,5 302 332 415 530
D8 5,5 6,6 9 13,5 13,5 17,5 22
L2 31,5 40,5 52,5 68,5 17,5 82,5 87,5
L3 9,5 10 11 16 19 22,5 22,5
L4 8 10 12 18 20 45 60
U () 22,5 15 15 11,25 11,25 15 15
W 16 24 24 32 32 24 24

(1) Las dimensiones estan relacionadas con la interfaz del motor.

(2) Datos de brida de acoplamiento al eje en péag. 14.
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APK SERIES - ESPECIFICACIONES BB srcx ovamcs, me.

CARACTERISTICAS TECNICAS

Modelo N° Etapas | Relacion” | APK110 APK140 APK200 APK255 APK285 APK355 APK450
22 375 655 1.445 2.200 4.110 7.010
9 21,5 375 655 1.445 2.200 4.110 7.015 -
38,5 375 655 1.450 2.200 4.110 7.020 -
55 375 655 1.450 2.205 4.115 7.025 -
88 380 655 1.450 2.205 4.115 7.025 13.870
110 380 655 1.450 2.205 4.115 7.025 13.870
3 137,5 380 655 1.450 2.205 4.120 7.030 13.875
154 380 655 1.450 2.205 4.120 7.030 13.875
Par nominal de salida T, Nm 220 380 655 1.450 2.205 4.120 7.030 13.200
385 380 655 1.450 2.205 4.120 7.030 13.880
440 380 655 1.450 2.205 4.120 7.030 13.880
550 380 655 1.450 2.210 4.120 7.030 13.880
770 380 655 1.450 2.210 4.120 7.030 13.880
i 1.078 380 655 1.450 2.210 4.120 7.035 13.880
1.540 380 655 1.450 2.210 4.120 7.035 13.885
2.695 380 655 1.450 2.210 4.120 7.035 13.885
3.850 380 655 1.450 2.210 4.120 7.035 13.885
5.500 315 655 1.450 2.210 4.120 7.035 14.010
Par maximo de salida Tyyqr Nm 2,3,4 22~5.500 2 veces el par nominal de salida Tyy
Par de aceleracion maxima Tyg Nm 2,3,4 22~5.500 1,5 veces el par nominal de salida Tyy
2 22~55 2 3,1 6 13 16 20 -
Par en vacio © Nm 3 88~385 14 2,4 4,6 7 8,5 10,5 13
4 440~5.500 0,2 0,3 0,6 0,9 1,2 1,8 2,5
Juego angular @ arcmin 2,3,4 22~5.500 <12
2 22~55 56 112 389 642 1.275 2.500 -
Rigidez torsional Nm/arcmin 3 88~385 56 112 389 642 1.275 2.500 5.100
4 440~5,500 45 85 310 535 1.050 1.700 2.700
2 22~55 2.800 2.700 2.200 2.100 2.000 1.600 -
Velocidad nominal de entrada nyy rpm 3 88~385 3.000 2.800 2.700 2.200 2.100 2.100 2.000
4 440~5.500 5.500 4.600 4.600 4.000 3.700 3.700 3.400
2 22~55 6.000 4.500 4.500 4.000 3.000 2.500 -
Velocidad méxima de entrada n;g rpm 3 88~385 6.000 6.000 4,500 4,500 4.000 4.000 3.000
4 440~5.500 7.000 7.000 7.000 6.000 5.500 5.500 5.000
Carga axial méaxima F,, N 2,3,4 22~5.500 4.070 8.530 17.000 26.900 39.200 101.500 143.700
Par de vuelco maximo My “ Nm 2,3,4 22~5.500 480 1.310 3.530 5.920 9.230 29.100 63.300
Vida til® hr 2,3,4 22~5.500 20.000
Temperatura de trabajo °C 2,3,4 22~5.500 -10°C ~ 90°C
Grado de proteccion 2,3,4 22~5.500 IP65
Lubricacion 2,3,4 22~5.500 Grasa sintética
Posicién de montaje 2,3,4 22~5.500 Cualquier direccion
Rumorosidad @ dB(A) 2,3,4 | 22~5500 <68 | <68 | <70 | <0 | <72 | < | <76
2 22~5.500 >94%
Rendimiento n % 3 88~385 >92%
4 440~5.500 >90%

(1) Relacion (i= Nenyada / Neaiga)- | (2) Juego angular medido al 2% del par nominal de salida Toy.
(3) Estos valores son para reductores con relacion 55 (2 etapa) ¢ 385 (3 etapas) ¢ 5.500 (4 etapas), sin carga a 3.000 rpm.
(4) Aplicado al centro de la brida Sistema Curvic con salida a 100 rpm. | (5) No recomendado para servicio continuo.

INERCIA

Modelo N° APK110 APK140 APK200 APK255 APK285 APK355 APK450

@ Diametro eje entrada (C3) | 2et. | 3et. | 4et. : . . . . . . .| 4det. ’ ’ . . . . Jet. 4 et.

32 kgem® oo ear | - | - 108947 - | - w8100 | - | - | - - | - | - ; -
35 |- | - w9 - | - |521|191| - |1521 (1521|1558 | - |1521|1554] - | - |1558] - 1775
38 o] < lo0ee| - | - 207 2069 - 207|207 |2132 21,69 | 207 21,32 - | 207 |2132| 2169 | 23,26
2 oo o] (283 - - 122830 - | - | 2359|2283 | 232 | 2528|2283 | 232 | 2359 | 254
18 oo o o] - s845| - | - |5845 - | - | 593 |5845 56,07 |6L,61 5845|5607 593 | 6102
55 e e e e e e e e e P e B e e P Y A I i :
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APK SERIES (2 etapas) - DIMENSIONES O cex ovmamics, e,
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Medida APK110 APK140 APK200 APK255 APK285 APK355
DI 46 60 80 90 120 120
D3 80 100 160 180 200 250
D4 h7 110 140 200 255 285 355
D5 135 168 233 280 310 385
D6 - - - M12 M12 M16
D7 147 180 249,5 302 332 415
D8 55 6,6 9 13,5 13,5 175
D9 116 163 210 210 255 300
L2 31,5 40,5 52,5 68,5 775 82,5
L3 95 10 11 16 19 225
L4 8 10 12 18 20 15
L5 17 25 31 31 36 43
L6 114 1475 175 191,5 2495 290
L7 68,3 89 115 115 131 165
L8 2138 277 342,5 375 458 5375
L9 129 1735 228 228 265,5 2945
U 225 15 15 11,25 11,25 15
W 16 2 2 32 32 2

(1) Las dimensiones estan relacionadas con la interfaz del motor.
(2) Datos de brida de acoplamiento al eje en pag. 14.
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APK SERIES (3 etapas) - DIMENSIONES B rcx ovnamics, inc.
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Medida APK110 APK140 APK200 APK255 APK285 APK355 APK450

DI 16 60 80 90 120 120 132

D3 80 100 160 180 200 250 315
D4 h7 110 140 200 255 285 355 450

D5 135 168 233 280 310 385 490

D6 - - - M12 M12 M16 M16

D7 147 180 295 302 332 415 530

D8 5,5 6,6 9 135 135 175 22

D9 9 116 163 210 210 210 255

12 315 105 52,5 68,5 775 825 87,5

13 95 10 11 16 19 225 225

1 8 10 12 18 20 15 60

L5 13 17 2 31 31 31 36

L6 132 164 216,5 2545 300 332 1475

17 53 683 89 115 115 115 131

L8 2165 2728 358 438 1925 5295 666

L9 114,5 129 1735 228 228 228 2655
Ue 225 15 15 11,25 11,25 15 15

w 16 2 2 32 32 2 24

(1) Las dimensiones estan relacionadas con la interfaz del motor.

(2) Datos de brida de acoplamiento al eje en pag. 14.
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APK SERIES (4 etapas) - DIMENSIONES O cex ovmamics, e,
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Medida APK110 APK140 APK200 APK255 APK285 APK355 APK450
D1 46 60 80 90 120 120 132
D3 80 100 160 180 200 250 315
D4 h7 110 140 200 255 285 355 450
D5 135 168 233 280 310 385 490
D6 - - - M12 M12 M16 M16
D7 147 180 2495 302 332 415 530
D8 55 6,6 9 13,5 13,5 17,5 22
D9 94 116 163 210 210 210 255
L2 31,5 40,5 52,5 68,5 775 82,5 87,5
L3 9,5 10 11 16 19 22,5 22,5
L4 8 10 12 18 20 45 60
L5 13 17 25 31 31 31 36
L6 132 164 216,5 254,5 300 332 4475
L7 53 68,3 89 115 115 115 131
L8 216,5 272,8 358 438 492,5 529,5 666
L9 1145 129 173,5 228 228 228 265,5
U 22,5 15 15 11,25 11,25 15 15
] 16 24 24 32 32 24 24

(1) Las dimensiones estan relacionadas con la interfaz del motor.
(2) Datos de brida de acoplamiento al eje en pag. 14.
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APK SERIES (2 etapas, relacion 5,5~11) - ESPECIFICACIONES B sorx ovmammics, me.

CARACTERISTICAS TECNICAS

Modelo N° Etapas | Relacion® APK110 APK140 APK200 APK255 APK285
55 370 645 1.435 2180 4,080
Par nominal de salida Ty Nm 2
1 375 | 650 Lol | 2195 | 4100
Par maximo de salida Tyyqr Nm 2 5,5~11 2 veces el par nominal de salida Ty
Par de aceleracion maxima Tyg Nm 2 5,5~11 1,5 veces el par nominal de salida T,y
Par en vacio® N 2 5,5~11 5,8 | 12 | 2 | 18 | %
Juego angular® arcmin 2 5,5~11 <13
Rigidez torsional Nm/arcmin | 2 5,5~11 56 ‘ 112 ‘ 389 ‘ 612 ‘ 1.275
Velocidad nominal de entrada nyy pm 2 5,5~11 3.000 ‘ 2300 ‘ 1.800 ‘ 1,500 ‘ 1.100
Velocidad méxima de entrada nyg pm 2 5,5~11 5,500 ‘ 4500 ‘ 3.500 ‘ 3.000 ‘ 2.200
Carga axial méxima F, @ N 2 5,5~11 1070 ‘ 8530 ‘ 17.000 ‘ 26.900 ‘ 39.200
Par de vuelco maximo Myy N 2 5,5-11 w0 | w00 | 380 | s%0 | 9230
Vida atil® hr 2 5,5-11 20.000
Temperatura de trabajo °C 2 5,5~11 -10°C ~ 90°C
Grado de proteccion 2 5,5~11 IP65
Lubricacion 2 5,5~11 Grasa sintética
Posicion de montaje 2 5,5~11 Cualquier direccidn
Rumorosidad @ dB(A) 2 5,5~11 <68 <70 <70 <72 <74
Rendimiento 1y % 2 5,5~11 >95%

(1) Relacion (i= Nepyraga / Neaiiga)-

(2) Juego angular medido al 2% del par nominal de salida T,y

(3) Estos valores son para reductores con relacion 11 (2 etapa), sin carga a 3.000 rpm.
(4) Aplicado al centro de la brida Sistema Curvic con salida a 100 rpm.

(5) No recomendado para servicio continuo.

INERCIA
Modelo N° APK110 APK140 APK200 APK255 APK285
@ Diametro eje entrada (C3) 2et. 2et.

19 1,71 - - - -
24 5,05 6,92 - - -
28 6,55 6,98 - - -
32 9,47 10,18 - - -
35 14,91 15,21 15,21 - -
38 e 20,69 207 207 - -
42 - 22,83 22,83 23,59 -
48 - 58,45 58,45 59,3 61,61
55 - - - 86,95 89,67
60 - - - - 112,49
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APK SERIES (2 etapas, relacion 5,5~11) - DIMENSIONES

L8
L7 L6 L2 @D8 (Wx)
L4 | 3
—
|
\ ~

(o)) —| | S|~
ol ——f————- —-——— —-——-—{—— HE-o| Q| «| ©
[S] [SIRSIN=1ES!

S)
2 ]
A
: : (1)

Medida APK110 APK140 APK200 APK255 APK285
D1 46 60 80 90 120
D3 80 100 160 180 200

D4 h7 110 140 200 255 285
D5 135 168 233 280 310
D6 - - - M12 M12
D7 147 180 2495 302 332
D8 55 6,6 9 13,5 13,5
D9 116 156 156 195 240
L2 31,5 40,5 52,5 68,5 775
L3 9,5 10 11 16 19
L4 8 10 12 18 20
L6 1245 1755 185 199 265,5
L7 76 97,5 97,5 105,5 141
L8 2138 277 342,5 375 458
L9 1475 196,5 196,5 229 260
U () 22,5 15 15 11,25 11,25
W 16 24 24 32 32

*
E¥d APEX DYNAMICS, INC.

(1) Las dimensiones estan relacionadas con la interfaz del motor.

(2) Datos de brida de acoplamiento al eje en pag. 14.
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ENGRANAIJE ACOPLADO CON SISTEMA CURVIC O pex ovmamics, e,

L14
o Jus
X2
] Bl CALIDAD DIN 4 / ACERO ALEADO
Tolerancia del espesor del diente: e24
o B em— - - Dientes helicoidales, izquierda
Angulo helicoidal p = 19° 31' 42" (19,5283°)
Angulo presion a = 20
i = -1+— é é Engranaje cementado y dientes rectificados
<C
o
— "l A=hos Bdw

Reductor Médulo AL X@ da® (i dw® B1 X2 L13 L14 L® Cadigo pedido
AP/APK 110 3 20 0,3897 72 63,662 66 31 205 495 65 200 A03L20
AP/APK 140 4 19 0,4102 91,92 80,639 83,92 4 255 63,5 84 253,335 A0AL19
AP/APK 200 5 19 0,4002 114,8 100,798 104,8 51 305 80,5 106 316,666 A05L19
AP/APK 255 6 19 0,4035 137,8 120,958 1258 61 35,5 101,5 132 380 A06L19
AP/APK 285 8 19 0,4108 183,85 161,277 167,85 81 455 120,5 161 506,667 A08L19
AP/APK 355 8 19 0,4108 183,85 161,277 167,85 81 45,5 125,5 166 506,667 A08L19
AP/APK 450 10 18 0,4257 219,5 190,986 199,5 101 55,5 140,5 191 600 A10L18

(1) Numero de dientes | (2) Factor de correccién | (3) Didmetro exterior | (4) Diametro primitivo
(5) Didametro primitivo corregido | (6) Avance por revolucion L=m x d

e Dientes cementados 60 HRC.
e Dientes rectificados para reducir el ruido y mejorar la resistencia al desgaste.
e |Los accesorios incluyen tornillos para llave hexagonal (calidad 12.9, DIN 912).

Tabla 1. PAR MAXIMO PERMITIDO Y FUERZA DE AVANCE DE CREMALLERA Y ENGRANAJE

Reductor Médulo (mm) 0 dw? (mm) Fyr O (N) T,5“ (Nm) M (kg)
AP/APK 110 3 20 66 18.535 590 0,92
AP/APK 140 4 19 83,92 31.003 1.250 1,98
AP/APK 200 5 19 104,8 48.612 2.450 3,81
AP/APK 255 6 19 125,8 63.907 3.865 6,61
AP/APK 285 8 19 167,85 131.265 10.585 15,49

AP/APK 355 ©) 8 19 167,85 131.761 10.625 15,49
AP/APK 450 © 10 18 199,5 204.308 19.510 28,13

(1) Numero de dientes | (2) Diametro primitivo corregido | (3) Fuerza de avance méaxima | (4) Par de accionamiento maximo | (5) Velocidad 1,5 m/s.

e Enla Tabla 1 se calcula el valor de par méaximo permitido del engranaje con Sistema Curvic y la cremallera sobre la base de una velocidad de 1,5 m/s 'y
con una buena lubricacion (empleando un sistema de lubricaciéon automatico o aplicando grasa a diario), el factor de resistencia de la base del diente

SF > 1,4, el coeficiente de resistencia de la superficie del diente SH > 1, el factor de seguridad SB 1, y el tiempo de servicio requerido de 20.000 horas.
A mayor velocidad se reduce el par maximo permitido. EI usuario debe incrementar el factor de seguridad de la aplicacion.

El juego varia segun la altura central.
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CREMALLERA HELICOIDAL / MODULO 3

E¥d APEX DYNAMICS, INC.

CALIDAD 5/ ACERO ALEADO

: : (290090)
Tolerancia del espesor del diente: -15 ~ O pm
Dientes helicoidales, derecha E n '///////‘
Angulo helicoidal p = 19° 31' 42" (19,5283°)
Angulo presion o = 20

Material carburizado. Dientes tratados por induccion
Dientes rectificados y todas las caras rectificadas

fx45°

| | |
|}| T T T 177777
Nl o Tk il il
=L NI . [ T i
a 19°31'42" d3
d2 - h

N.° de N.° de Codigo
(1) (2) (3)
Pt L2 fp Fp de pedido

dientes orificios

31000002 | 500 | 103 | 50 | 29 | 29 | 26 | 2 | 625 125| 4 | 9 | 10| 15| 9 | 35 | 430 | 77 | 0,006 | 0,023 | 0305R050M10
3| 1000002 | 1000 | 103 | 100 | 29 | 29 | 26 | 2 625 125 8 | 9 | 10| 15| 9 | 35 | 930 | 77 | 0006 002 |030SRI00MIO
3| 1000002 | 1500 | 103 | 150 | 29 | 29 | 26 | 2 625|125 | 12 | 9 | 10| 15 | 9 | 35 |1430| 77 | 0006 | 0,02 | 0305RISONI0
3| 1000002 | 2000 | 103 | 200 | 29 | 29 | 26 | 2 |25 15| 16 | 9 |10 | 15| 9 | 35 1930 77 | 0007 | 003 | 0305R200M10

(1) Paso de los dientes Pt = Médulo x 11/ cos (19° 31' 42") | (2) fp = Error de paso diente | (3) Fp = Error de paso total.
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CREMALLERA HELICOIDAL / MODULOS 4-10 o \pex ovuamics, ic.

CALIDAD 5/ ACERO AL CARBONO

: : @D
Tolerancia del espesor del diente: -15 ~ O pm
Dientes helicoidales, derecha E '///////‘

Angulo helicoidal p = 19° 31' 42" (19,5283°)
Angulo presion a = 20

Dientes tratados por induccion
Dientes rectificados y todas las caras rectificadas

H L2 L1
hQ E al 11
h a | o fx45°
| | | | (
|}| T ; T T ; T T ; T T ; T } }
N 1 1 1 1 11 N
| o i | ‘ | | ‘ | | ‘ | | ‘ [ |
— T | |‘| rT= rT= rT= [ | ‘
1 1 Ill | } | ] } ] ] } ] ] } ] 1 |
dl 19°31'42" d3
d2 h

N.° de N.° de @ 3 Codigo
I orificios fp Fp de pedido *

dientes

4 13,33335 | 506,67 | 13,8 38 39 | 39 | 35 3 625|125 4 1210 | 16 | 9 | 333 | 4401 | 77 | 0,007 | 0,025 | 0405R050C10
4 13,33335 | 1000,00 | 13,8 75 39 [ 39 | 35 3 | 625|125 8 12 | 10 | 156 | 9 | 333 | 9334 | 77 | 0,007 | 0,028 | 0405R100C10
4 13,33335 | 1000,00 | 13,8 75 39 139 | 3 3 | 625 126 8 12 | 14 | 20 | 13 | 333 | 9334 11,7 | 0,007 | 0,028 | 0405R100CSO
4 13,33335 | 1506,67 | 13,8 113 39 | 39 | 3 3 | 625|125 12 12 10 | 15 | 9 | 333 (14401 77 | 0,007 | 0,028 | 0405R150C10
4 13,33335 | 1506,67 | 13,8 113 39 139 | 3 3 | 625 126 12 12 | 14 | 20 | 13 | 333 |14401| 11,7 | 0,007 | 0,028 | 0405R150CS0O
4 13,33335 | 2000,00 | 13,8 150 39 | 39 | 3 3 | 625|125 16 12 | 10 | 15 | 9 | 333 |19334| 77 | 0,008 | 0,032 | 0405R200C10
4 13,33335 | 2000,00 | 138 150 39 139 | 3 3 625 125 16 12 | 14 | 20 | 13 | 33,3 |1933,4| 11,7 | 0,008 | 0,032 | 0405R200CS0
5 16,66669 | 1000,00 | 17,4 60 49 |39 | 34 3 | 625|125 8 12 | 14 | 20 | 13 | 375 | 925 | 11,7 | 0,007 | 0,028 | 0505R100C10
6 20,00003 | 1000,00 | 20,9 50 59 | 49 | 43 3 1625|125 8 16 | 18 | 26 | 17 | 375 | 925 | 157 | 0,007 | 0,028 | 0605R100C10
8 26,66671 | 960,00 | 28,0 36 9 |79 [ 71 3 60 | 120 8 25 122 |33 |21 | 120 | 720 | 19,7 | 0,008 | 0,031 | 0805R100C10
10| 33,33339 | 1000,00 | 351 30 99 | 99 | 89 3 1625 | 125 8 32 | 33 | 48 | 32 | 125 | 750 | 19,7 | 0,008 | 0,031 | 1005R100C10

(1) Paso de los dientes Pt = Modulo x 1/ cos (19° 31' 42") | (2) fp = Error de paso diente | (3) Fp = Error de paso total
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ACCESORIOS. BRIDA PARA AP/APK SERIES O cex ovmamics, e,

AP/APK 110 AP/APK 200
AP/APK 140 AP/APK 255
L15 AP/APK 355 AP/APK 285
AP/APK 450
_; D16 (Zx) D16 (Zx)
— k4
NS
I T
— T {0
[alla)
ISTIRS]
]

Reductor L1 L12 X1 L15 D11 H7 D13 h7 D2 D16 X Y 7 Codigo de pedido
AP/APK 110 6 15 36 65 50 100 80 M8 30 30 12 FPD046A080
AP/APK 140 6 20 46,5 84,5 50 100 80 M10 30 30 12 FPD060A080
AP/APK 200 8 28 58 108 100 180 140 M16 24 24 12 FPD080A140
AP/APK 255 8 28 65,5 131,5 100 180 140 M16 24 24 12 FPD090A140
AP/APK 285 8 30 90 165 100 200 160 M20 24 24 12 FPD120A160
AP/APK 355 8 36 90 170 120 250 200 M24 22,5 22,5 16 FPD120A200
AP/APK 450 8 45 107,5 192,5 155 315 250 M30 30 30 12 FPD132A250

Las dimensiones estan relacionadas con la brida del reductor.

(] +Fo _ -Fo
/_\ KA | KA
o |
/ >
<’ F2r
\ ] M, = Foa - Y + Far - (X+22)
L N | =A 2 1000
[N [N
] MZK: (Nm)
L] Fou Far: (N
72 X X, Y, Z2: (mm)
M2K
AP/APK 110 140 200 255 285 355 450
22 (mm) ‘ 106,2 ‘ 90 ‘ 122,8 ‘ 133,2 ‘ 175.5 ‘ 2206 ‘ 2753

Nota: Aplicado al centro de la brida de salida (100 rpm)
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SELECCION DEL REDUCTOR

INICIO SELECCION

S5 v $1

Operacion , Operacidn
ciclica ED<60% continua
— thork<20 —

Sl NO
Calcule relacion Calcule relacion

\/ \ 4

Calcule par medio Calcule par medio
de salida Ty, de salida Ty

Calcule el par méax.
de aceleracion

Tomax
Elija un * Elija un
reductor reductor
mayor mayor
T2max<T2B
u — Ton<T — }J
NO Tpn<Ton om<Ion NO
[ [
’—P SI Sl
Seleccionar * +
una relacién Calcule vel. media de salida ny,
menory, si y la vel. nominal de salida T,
€s necesa-
rio, un motor $
mayor
\—47 Nom<Nan
NO
[
SI
Calcular la carga media radial F,,, y axial F,,
en el eje de salida del reductor
Calcular la carga radial maxima F,g y carga axial
maxima F,.g en el eje de salida del reductor
Elija un
Fom<Fo NO »—— reductor
F2am<F2aB mayor
[
Si

v

Seleccionar el juego angular requerido
y el tipo de eje de salida

v

PEDIDO DEL REDUCTOR

Recomendado | El disefio general viene dado por | El disefio dptimo se da para
(S5 para trabajar J_|2_ <4.4, Ju =J

en ciclo discontinuo) i 2

J, Inercia de la carga | J,, Inercia del motor

www.tecnopower.es

5
APEX DYNAMICS, INC.

Perfil del movimiento
S T.
= 2a
b Toc
3 Tap
a Tog
= FZra N F2aa
H Fare » Faac
S F2rp N F2ap
5.2
© @ FyyFaug
E,‘E‘ N2e
85 NN
L)
>0 nzp
bt Jl b
tcycle
Tiempo
Lttty
GB ED = x100%, tyor =ty b iy
cycle

a: Aceleracion | c: Constante
d: Desaceleracion | p: Pausa

n

[ Ec. 2 NE R

work

n,: Velocidad de salida del motor
Nyork: Velocidad de trabajo

3

3 3
Nog * ta - Toq tNpc - to - Tog +Npg -ty - Tog

a
[ Ec_3 JPME

Nog * et Ny + to+Nyy -

T2max=TmB - 'Ks'n

donde K; es:
K, Niim. ciclos/h.
1,0 0~1000
11 1000~1500
1,3 1500~2000
1,6 2000~3000
1,8 3000~5000

T,e: Par max. salida del motor
n: Rendimiento del reductor

_ _1
N2a = MNog =75~ Mo

Nog * ta + Ny - to+ Ny - ty

Lttty

3 3 3
Noa by Foa * Ny te- Fore * Npg ty - Forg

F2rm= 3

Nog« b+ Nye = b +Npy - by

3

3 3
Noa ta Foaa ¥ Noc b Foae + Moy g Fogg

Foam= 3
2am
Nog =ty Ny - Lo +Nyy - 1y
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GLOSARIO
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L%al APEX DYNAMICS, INC.

El par de emergencia de parada es el par méximo permitido a la salida del reductor. Este deberfa ocurrir ocasionalmente y no

Par de emergencia T Nm o S
g nor debe exceder las 1000 repeticiones durante toda su vida dtil.
o Cuando el reductor funciona en ciclo discontinuo (S5), el par maximo de aceleracion es el par méaximo aplicable a la salida
Aceleracion maxima T,g Nm ) . )
durante un periodo corto (instantaneo).
Par en vacio Nm El par minimo en vacio es el par minimo necesario para superar la friccién interna del reductor sin carga (1).
. . L Circulos de paso operativos
El juego angular es el desplazamiento maximo que se encuentra entre
dos engranajes en el instante en que la operacidn transversal tiene lu- <
Juego angular arcmin gar (tal y como indica el diagrama 1). El arcmin es la unidad de medida
del juego angular. Siendo un arcmin igual a 1/60 grados, simbolizado de
la siguiente manera 1'.
a siguiente manera ) Juego angular
Diagrama 1 (operacion transversal)
La rigidez torsional es el cociente (AT/ A @) entre el par aplicado y el = @(arcmin)
angulo de torsion generado. Es decir, éste nos indica el par necesario a %
aplicar al reductor para rotar el eje de salida 1 arcmin. La rigidez torsional s3
puede ser determinada a través de la curva de histéresis. E" =
= T
Rigidez torsional Nm/arcmin Curva de h|§terES|s o ) o T
Para determinar la curva de histéresis, se bloquea el eje de entrada y se —T(Nm) ) i g P(Nim)
aplica a la salida un par creciente hasta el par maximo de aceleracion
y luego se suelta de forma gradual, realizando esta operacion en ambos ~ _ ——===—=" it
; ) . . =i~ Prueba de par
sentidos. De acuerdo con los datos obtenidos del par aplicado y el angulo de
torsion se obtiene una curva como la mostrada en el diagrama 2. Diagrama 2 _ s arcmin)
L r—
Las cargas radiales y axiales permitidas en el eje de salida del reductor Faa
Carga radial y carga axial N dependen de las caracteristicas de los rodamientos que sujetan el eje. Rk~ = an
Para més informacion, contacte con nuestra oficina.
Fy Carga radial
F,, Carga axial
. . La velocidad nominal de entrada es la velocidad nominal permitida a la entrada del reductor en funcionamiento continuo (S1)
Velocidad nominal ny rpm ) . 0 ) ) 0
siempre y cuando la temperatura de la caja no exceda los 90 °C. Este valor se mide a una temperatura ambiente de 25 °C.
. L. La velocidad maxima de entrada es la velocidad maxima permitida a la entrada del reductor en funcionamiento ciclico (S5).
Velocidad maxima n;g rpm ) . 0 . o
Este valor se mide a una temperatura ambiente de 25 °C y sirve como el valor absoluto méaximo del reductor.
Temperatura de trabajo °C La temperatura de funcionamiento indica la temperatura de trabajo de la caja del reductor.
Lubricacidn APEX emplea grasa sintética para la lubricacién. Consulte con nuestra oficina técnica la disponibilidad para la industria
alimentaria o para el funcionamiento a bajas temperaturas.
L El cddigo IP es el estandar del sistema internacional de proteccion. Como por ejemplo el IP64 |a primera cifra indica proteccion contra
Grado de proteccion o s
el polvo la segunda cifra indica la proteccion contra el agua.
. . El nivel de ruido medido difiere segtn el tamafio del reductor, la relacién y la velocidad. A mayor velocidad se suele tener mayo-
Nivel de ruido dB(A) ) . ) 9 X W
res niveles de ruido, mientras que a mayor es la relacion menor serd el ruido **.
- o Este valor ha sido medido en un medio a temperatura ambiente de 25 °C y una velocidad de entrada de 3000 rpm. Si la velocidad
Rendimiento p % ; ) . h o
nominal de entrada del reductor se encuentra por encima de las 3000 rpm, este valor es medido por esa velocidad especifica.
Momento de inercia J; kg-cm? El momento de inercia J; es el esfuerzo necesario a aplicar a un objeto para mantener su momento estatico o en rotacion.
El Par de arranque es el par minimo a aplicar en la entrada para iniciar la rotacion del reductor. Cuanto més pequefio es el
Par de arranque Nm - o
tamafio o mayor la relacion del reductor menor es el par de ruptura.
. El par de apriete es el par minimo a aplicar en la salida para iniciar la rotacion del reductor. Cuanto mas grande es el tamafio o
Par de apriete Nm

mayor la relacion del reductor mayor es el par de ruptura.

(1) Valor medido a temperatura ambiente de 25°C y velocidad de entrada de 3000 rpm. Si la velocidad nominal nIN es mayor a 3000 rpm,
este valor se mide en funcion de la velocidad nominal.

En Tecnopower trabajamos para que toda la informacién de nuestros catalogos sea correcta. Sin embargo, la exactitud de la informacién contenida en
este catalogo no puede ser garantizada y carece de efectos vinculantes. Las dimensiones y valores se proporcionan a efectos orientativos. Para valores
exactos consultar con nuestra oficina técnica. Las especificaciones y caracteristicas del presente catalogo pueden ser modificadas en cualquier mo-

mento sin necesidad de previo aviso.
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