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PRESENTACION

SERIE ECO Y ELM

Las unidades lineales de las series ECO y ELM se construyen utilizando perfil de aluminio extrusionado
autoportante en cuyo interior va montada la guia de traslacion. La correa de traccion va montada en el interior para
la serie ELM y en el exterior para la serie ECO.

El guiado de la traslacion puede realizarse con dos sistemas diferentes:

- con guia a recirculaciéon de bolas, de alta capacidad de carga, con las bolas enjauladas, exenta de
mantenimiento; con dos patines en las series ELM y ECO versiones SP2, y con un patin en la serie ECO
version SP1.

- con guia a rodadura de rodillos de arco gético, con cuatro rodillos, con dos filas de rodamientos de
contacto oblicuo, con perfil externo de arco goético, que circulan sobre dos barras de acero templado
alojadas en el interior del perfil; en las series ELM y ECO versién Cl.

La transmision de potencia se realiza mediante una correa de poliuretano reforzada con cables de acero, con paso
AT y perfil parabdlico.

La serie ELM esta compuesta por
cuatro tamanos: 50, 65, 80 y 110; en
las versiones Cl y SP2. En esta serie
una correa de poliuretano adicional
protege, del polvo y cuerpos extrafios,
todas las partes internas del perfil
(tanto la guia de traslacién como la
correa de traccion).

La serie ECO esta compuesta por tres
tamafos: 60, 80 y 100; en las
versiones Cl, SP1y SP2. En esta
serie la correa de traccion discurre
alojada en unas cavidades del perfil
haciendo de cierre y protegiendo las
partes internas del perfil (la guia de
traslacion).
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PRESENTACION

Serie ROBOT

La serie ROBOT, como resultado del desarrollo de la serie de unidades lineales ELM, viene a satisfacer las
necesidades de las aplicaciones particularmente exigentes, tanto en cargas a desplazar como en dinamicas
(velocidades y aceleraciones) y rigidez requeridas gracias a la forma rectangular del perfil de aluminio que se utiliza
en su fabricacion pues dobla en ancho al perfil de la serie ELM. Esto Permite colocar dos guias paralelas sobre el
mismo perfil con una distancia entre centros de las guias que permite al conjunto trabajar bajo la exigencia de
pares muy elevados en los tres ejes.

Gracias a esta ampliacién de nuestra gama es posible realizar movimientos, con elementos autoportantes, en uno
6 mas ejes, con caracteristicas estaticas, dinamicas y constructivas tales que permiten simplificar o reducir la
implantacion y elaboracién mecanica por parte del cliente.

Su campo de aplicacién es muy amplio y diverso: manipuladores de dos o tres ejes, paletizadores, traslaciones
sobre dos unidades en paralelo con cargas elevadas, empuje o tiro de masas considerables, ciclos de trabajo muy
exigentes,...

La serie ROBOT-2C es una solucién innovadora en el campo de la automatizacién industrial. Ademas de mantener
todas las caracteristicas constructivas de la serie ROBOT, dispone, sobre la misma estructura, de dos carros con la
posibilidad de que sus motorizaciones sean totalmente independientes.

La serie ROBOT-2C combina caracteristicas y prestaciones entre las tradicionales unidades lineales de correa y
las innovadoras unidades con motor lineal integrado, conjugando las mejores caracteristicas de robustez,
modularidad y economia de las primeras con las caracteristicas de versatilidad, dinamismo y drastica reduccion en
la implantacion de las segundas.

El guiado de la traslacion puede realizarse con dos sistemas diferentes:

- con dos guias a recirculacién de bolas, de alta capacidad de carga, con las bolas enjauladas, exentas de
mantenimiento, con dos patines en cada guia; version SP4.

- con guia a rodadura de rodillos de arco goético, con cuatro rodillos con dos hileras de bolas de contacto
oblicuo y con perfil externo de arco gético, que circulan sobre dos barras de acero templado alojadas en el
interior del perfil; version CE.

La serie ROBOT esta compuesta por cuatro tamafios: 100, 130, 160 y 220; en versién SP para todos los tamafos
y en version CE para los tamafnos 100,130 y 160.
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PRESENTACION

Serie SC

La serie SC ha sido proyectada para su utilizacion, principalmente, como eje vertical, con la caracteristica de tener
la motorizacién directamente montada en el carro (eliminando el movimiento de los cables) y solo el perfil como
parte movil.

El guiado de la traslacién se realiza con dos guias a recirculacion de bolas, de alta capacidad de carga, con las
bolas enjauladas, exentas de mantenimiento, con dos patines en cada guia; version SP.

La serie SC esta compuesta por tres tamafios: 65, 130 y 160

Nuestra amplia gama de unidades lineales facilita la eleccion mas idonea para cada aplicacion, en funcién de las
cargas a desplazar (masa y geometria), dinamica requerida (velocidad y aceleracion), condiciones ambientales y
disponibilidad de implantacién.



cotransa

€

group-

LUBRICACION

Unidades lineales, con guias a recirculacién de bolas, versién SP

Las unidades lineales version SP, con guias a recirculacion de bolas, estan dotadas de un sistema exento de
mantenimiento, que garantiza una vida de funcionamiento de aprox. 20.000 km.

*En casos de elevada dinamica y/6 elevadas cargas aplicadas es necesario consultar a COTRANSA.

Sobre los frontales de los patines a recirculacion de bolas estan instalados unos depdsitos que suministran la
cantidad justa de lubricante en la zona donde las bolas soportan las cargas aplicadas.

Unidades lineales, con guias a rodadura de rodillos de arco gético, version CE

Las unidades lineales version CE, con guias a rodadura de rodillos de arco gético, estan dotadas de un sistema de
lubricacion continua, que garantiza una vida de funcionamiento de aprox. 6.000 km.

*Para duraciones superiores, con posteriores lubricaciones, es necesario consultar a COTRANSA.

En el carro de la unidad lineal estan instalados cuatro fieltros impregnados de lubricante, de adecuada viscosidad,
con sus correspondientes depdsitos, que mantienen limpia y lubricada la pista de rodadura.

PROTECCION

Unidades lineales series ELM, ROBOT y SC

El carro de las unidades lineales de las series ELM, ROBOT y SC esta dotado tanto en los frentes como en los
laterales de cepillos como proteccién adicional.

Unidades lineales series ECO, ELM, ROBOT y SC, version SP (con guias a recirculacién de bolas).

Los patines a recirculacién de bolas de las unidades lineales de las series ECO, ELM, ROBOT y SC, version SP,
disponen de proteccién tanto en los frentes como en los laterales y, en caso necesario, es posible montar un cepillo
adicional para ambientes muy polvorientos.

Unidades lineales serie ELM versiones SP y Cl y serie ROBOT, versiones SP y CE

Las unidades lineales serie ELM y ROBOT estan dotadas de una correa de poliuretano adicional que protege, del
polvo y cuerpos extrafios, las partes internas del perfil (correa de traccion).

La correa se encaja en el perfil gracias a unos microrrodamientos instalados en el interior del carro. Este sistema
posibilita mantener la correa de proteccién alojada en el perfil durante la traslacién del carro con valores de
rozamiento muy bajos.
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COMPONENTES

Perfil de aluminio

El perfil de aluminio autoportante usado en la construccion de las unidades lineales de las series ECO, ELM,
ROBOT y SC ha sido estudiado y realizado en colaboracion con una compafiia lider en el sector, dotandole de un
diseno particular y, consiguiendo la resistencia mecanica mas elevada con el peso mas reducido.

El material del perfil es aleacion de aluminio 6060 anodizado superficialmente y extrusionado, con tolerancias
dimensionales segun la norma UNI 3879.

El perfil esta dotado de ranuras tanto en los laterales como en la parte inferior (para la unidad SC 65 Unicamente en
los laterales) que facilitan la fijacion de la unidad lineal y el montaje de los accesorios.

El perfil de la serie SC permite el paso, por su interior, de cables de alimentacion eléctrica y/6 tubos para
aplicaciones neumaticas (pinzas de presa, ... ).

Carro

El material del carro de las unidades lineales de las series ECO, ELM, ROBOT y SC es aluminio anodizado
superficialmente. Las dimensiones varian en funcién de las series y los tamafios de las unidades.

Ademas, el carro esta dotado tanto en sus frontales como en sus laterales de unos cepillos que aportan una
proteccion adicional en las series ELM, ROBOT y SC.

El carro de las unidades lineales de las series ELM y ROBOT esta construido en dos partes de modo que permite
el paso por su interior de la correa de proteccion, para lo que dispone en su interior de unos microrrodamientos que
mantienen alojada en el perfil la correa de proteccion durante la traslacion del carro.

Los carros de las unidades lineales de las series ELM y ROBOT disponen de agujeros roscados en INOX. para
facilitar el montaje del aparellaje externo.

El carro de las unidades lineales de la serie SC es una estructura envolvente que contiene en su interior el sistema
de transmision compuesto por una polea motriz y dos poleas de reenvio.

Los carros de las unidades lineales de las series ECO y SC disponen de ranuras laterales y de agujeros pasantes
frontales para facilitar su fijacion y, de agujeros roscados laterales para facilitar el montaje de accesorios.

Correa de traccién

La correa de traccion de las unidades lineales de las series ECO, ELM, ROBOT y SC es de poliuretano reforzada
con cables de acero, con paso AT y perfil parabdlico. Este tipo de correa es 6ptimo para aplicaciones que requieran
tracciones elevadas en espacios reducidos y/6 bajos niveles sonoros. Su combinacion con la polea de juego cero
hace posible un movimiento alternado sin juego.
Este sistema de transmision de potencia, habiendo optimizado la relacién entre la anchura maxima de la correa y
las dimensiones del perfil, permite obtener:

e elevada velocidad

e bajo nivel sonoro

e reducido desgaste

En las unidades lineales de la serie ROBOT, ademas, se utiliza un sistema mediante el cual la correa de traccion
discurre guiada por el interior del perfil, garantizando un éptimo centraje sobre la polea, aumentando su duracién
en el funcionamiento.

Correa de proteccién

Las unidades lineales de las series ELM y ROBOT estan dotadas de una correa de poliuretano adicional que
protege, del polvo y cuerpos extrafios, todas las partes internas del perfil.

La correa se encaja en el perfil gracias a unos microrrodamientos instalados en el interior del carro. Este sistema
posibilita mantener la correa de protecciéon alojada en el perfil durante la traslacion del carro con valores de
rozamiento muy bajos.

En las unidades lineales de la serie ECO la correa de traccion discurre alojada en unas cavidades del perfil,
haciendo de cierre y protegiendo las partes internas del perfil.
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COMPONENTES

Guia

El sistema de guiado de la traslacion es determinante para la capacidad de carga, velocidad y aceleraciones
maximas admisibles de las unidades lineales.
Las unidades lineales de las series ECO, ELM y ROBOT pueden realizarse con dos sistemas de guiado diferentes:
- version SP: guias a recirculacion de bolas.
- version CE: guias a rodadura de rodillos de arco gético.
Las unidades lineales de la serie SC se realizan con guias a recirculacion de bolas, versién SP
Las unidades lineales de las series ROBOT y SC en version SP disponen de dos guias a recirculacion de bolas con
dos patines en cada guia.
Las unidades lineales de la serie ECO version SP pueden tener uno (SP1) 6 dos (SP2) patines a recirculaciéon de
bolas.
Las unidades lineales de la serie ELM version SP2 disponen de dos patines a recirculacion de bolas.

Guia a recirculacién de bolas (SP)

La guia a recirculacion de bolas, de elevada capacidad de carga, esta fijada en un alojamiento predispuesto sobre
el perfil de aluminio.

El carro de la unidad lineal estda montado sobre cuatro patines a recirculacion de bolas precargados.

Los patines a recirculacion de bolas pueden soportar cargas en las cuatro direcciones principales gracias a sus
cuatro pistas de bolas. Disponen de proteccién tanto en los frentes como en los laterales, siendo posible la
instalaciéon de cepillos como proteccion adicional para ambientes muy polvorientos. Estan dotados de una jaula
plastica de retencion que reduce su desgaste, al evitar el contacto acero-acero entre bolas adyacentes, y absorbe
posibles desalineaciones en el circuito. Ademas tienen instalados sobre sus frontales unos depdsitos que
suministran la cantidad justa de lubricante en la zona donde las bolas soportan las cargas aplicadas, convirtiendo el
sistema en exento de mantenimiento.

Este sistema de guiado permite obtener:
- elevadas velocidades y aceleraciones
- elevada capacidad de carga
- elevado momento de vuelco admisible
- reducido rozamiento
- larga duracién
- bajo nivel sonoro
- ausencia de mantenimiento

Guia a rodadura de rodillos de arco gético (CE/CI)

Dos barras de acero templado de dureza 58/60 HRC (tolerancia h6) estan insertadas en alojamientos en el interior
del perfil de aluminio.

El carro de la unidad lineal esta dotado de cuatro rodillos, con dos hileras de bolas de contacto oblicuo, con perfil
externo de arco gético que facilita una éptima adaptacién con la barra de acero.

En los frontales del carro estan instalados cuatro fieltros impregnados de lubricante, de adecuada viscosidad, con
sus correspondientes depdsitos, que mantienen limpia y lubricada la pista de rodadura.

Los cuatro rodillos del carro estan montados sobre pernos de acero, siendo dos de ellos excéntricos, indispensable
para el ajuste y la precarga del sistema.

Este sistema de guiado permite obtener:
- buena precision de posicionamiento
- Optima silenciosidad
- ausencia de mantenimiento
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SISTEMAS DE GUIADO
e Serie ECO

ECO 60
Dimensiones del perfil: 60 x 60 mm.

Con guia a recirculacion de bolas

ECO 60 SP2

Con guia a rodadura de rodillos de arco gético

ECO 60 CI

ECO 80
Dimensiones del perfil: 80 x 80 mm.

Con guia a recirculacion de bolas

ECO 80 SP2/ SP1

Con guia a rodadura de rodillos de arco gético

ECO 80 CI

ECO 100
Dimensiones del perfil: 100 x 100 mm.

Con guia a recirculacion de bolas

ECO 100 SP2/ SP1

Con guia a rodadura de rodillos de arco gético
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ECO 100 CI
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SISTEMAS DE GUIADO
e Serie ELM

ELM 50 - ELM 65
Dimensiones del perfil: 50 x 50 mm. - 65 x 65 mm.
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Con guia a Con guia a rodadura
recirculacion de bolas de rodillos de arco gético

ELM 50 SP2 ELM 50 CI

Con guia a Con guia a rodadura
recirculacion de bolas de rodillos de arco goético

© ©

WAk

Ry w:\\ \

ELM 65 SP2 ELM 65 CI

ELM 80
Dimensiones del perfil: 80 x 80 mm.

Con guia a recirculacion de bolas

o|ol

ELM 80 SP2

Con guia a rodadura de rodillos de arco gético

TR TR

ELM 80 CI

ELM 110
Dimensiones del perfil: 110 x 110 mm.

Con guia a recirculacion de bolas

ELM 110 SP2

Con guia a rodadura de rodillos de arco gético

ELM 110 CI
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SISTEMAS DE GUIADO
Serie ROBOT

ROBOT 100 — ROBOT 130
Dimensiones del perfil: 55 x 100 mm. — 70 x 130 mm.

Con guia a Con guia a rodadura
recirculacion de bolas de rodillos de arco gético

SSSTRIRSTY
\U’_‘ I |\

,,,,,,,,,

Con guia a Con guia a rodadura
recirculacion de bolas de rodillos de arco gético

Ty A — e f /\ : S E— (L ,("." S

ROBOT 100 SP4 ROBOT 100 CE ROBOT 130 SP4 ROBOT 130 CE

ROBOT 160
Dimensiones del perfil: 90 x 160 mm.

Con guia a recirculacion de bolas Con guia a rodadura de rodillos de arco gético

ROBOT 160 SP4 ROBOT 160 CE

ROBOT 220
Dimensiones del perfil: 100 x 220 mm.

Con guia a recirculacion de bolas
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ROBOT 220 SP4
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SISTEMAS DE GUIADO
e Serie SC

SC 65
Dimensiones del perfil: 65 x 65 mm.

Con guia a recirculacion de bolas

|
|
!
|

N
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1

SC 65 SP

SC 130
Dimensiones del perfil: 70 x 130 mm.

Con guia a recirculacién de bolas

i
|

SC 130 SP

SC 160
Dimensiones del perfil: 90 x 160 mm.

Con guia a recirculacién de bolas

|
I
1

)

i

SC 160 SP
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CARACTERISTICAS TECNICAS PRINCIPALES

Carga radial y lateral Carga axial | Velocidad | Aceleracion Repetibilidad
(Fz) y (Fy) (Fx) )
max. max. max. max. max. de
admisible *! admisible posicionamiento

Estatica [N] Dinamica [N] [N] [m/s] [m/s?] [mm]
ECO 60 SP2 1.400 540 820 4,0 50 0,1
ECO 60 CI 180 170 820 1,5* 1,5* 0,1
ECO 80 SP2 4.840 1.750 1.270 5,0 50 0,1
ECO 80 SP1 2.420 870 1.270 5,0 50 0,1
ECO 80 CI 490 490 1.270 1,5%2 1,5%2 0,1
ECO 100 SP2 8.680 4.180 2.650 5,0 50 0,1
ECO 100 SP1 4.340 2.090 2.650 5,0 50 0,1
ECO 100 CI 950 950 2.650 1,5*2 1,5*2 0,1
ELM 50 SP 1.004 540 530 4,0 50 0,05
ELM 50 CI 180 170 530 1,5%2 1,5*2 0,05
ELM 65 SP 4.840 1.750 820 5,0 50 0,05
ELM 65 CI 490 490 820 1,5*2 1,52 0,05
ELM 80 SP 8.680 4.180 1.340 5,0 50 0,05
ELM 80 CI 950 950 1.340 1,5*2 1,52 0,05
ELM 110 SP 15.800 6.600 2.650 5,0 50 0,05
ELM 110 CI 2.500 2.500 2.650 1,5*2 1,5*2 0,05
ROBOT 100 SP 12.500 2.150 780 4,0 50 0,05
ROBOT 100 SP-2C 12.500 2.150 390 4,0 50 0,05
ROBOT 100 CE 620 520 780 1,5*2 1,5*2 0,05
ROBOT 100 CE-2C 620 520 390 1,5*2 1,5%2 0,05
ROBOT 130 SP 27.000 3.990 1.870 5,0 50 0,05
ROBOT 130 SP-2C 27.000 3.990 940 5,0 50 0,05
ROBOT 130 CE 1.190 1.110 1.870 1,5*? 1,5*? 0,05
ROBOT 130 CE-2C 1.190 1.110 940 1,5*2 1,5%2 0,05
ROBOT 160 SP 48.800 9.600 3.090 5,0 50 0,05
ROBOT 160 SP-2C 48.800 9.600 1.410 5,0 50 0,05
ROBOT 160 CE 1.900 1.950 3.090 5% 5% 0,05
ROBOT 160 CE-2C 1.900 1.950 1.410 1,5*2 1,5%2 0,05
ROBOT 220 SP 91.000 15.500 5.510 5,0 50 0,05
ROBOT 220 SP-2C 91.000 15.500 2.210 5,0 50 0,05
SC 65 SP 9.680 3.490 820 5,0 50 0,05
SC 130 SP 9.680 3.490 2.200 5,0 50 0,05
SC 160 SP 17.400 8.350 3.700 5,0 50 0,05

*1) Valores con los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica. Estos valores no corresponden
a la capacidad de carga tedrica admisible del sistema de guiado aplicado.
*2) Valores aconsejados por COTRANSA.

La capacidad de carga de las unidades lineales series ECO, ELM, ROBOT y SC depende del sistema de guiado de
traslacion utilizado y puede variar en funcién de la direccion (radial y lateral) de aplicacién de la carga.

La carga maxima admisible en la direccion axial depende del tipo de correa dentada utilizada.

El valor maximo admisible de carga radial (Fz) y lateral (Fy) indicados en el cuadro corresponden al 20% de la
capacidad estatica y al 12% de la capacidad dinamica de las prestaciones tedricas correspondientes a las guias de
las unidades.

Con estos valores, segun nuestra experiencia, se obtiene una
suficiente seguridad estatica y una duracién racional para la
mayor parte de las aplicaciones.

Para condiciones particulares (choques, vibraciones, ambiente
polvoriento, aceleraciones, fuerzas y momentos elevados, etc.)
es necesario consultar a COTRANSA para verificacion técnica
de la aplicacion.

Los valores maximos de velocidad, aceleracion y repetibilidad
de posicionamiento pueden ser inferiores en caso de cargas
elevadas.
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ECOG60
Datos técnicos ECO 60
ECO 60 SP2 ECO 60 CI
Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] 3.700 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,1 0,1
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 4,0 1,5
Aceleracion maxima [m/s?] 50 1,5
Tipo de correa 32 AT S 32AT S
Tipo de polea D44 — 7 28 juego 0 D44 — 7 28 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 140 140
Peso del carro [kg] 0,51 0,80
Peso carrera cero [kg] 3,5 3,2
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 0,45 0,68
*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de un carro
Cargas maximas tedricas y admisibles ECO 60
ECO 60 SP2 (2 patines por carro) ECO 60 CI
Tedrica Admisible* Tedrica Admisible*
Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam.
Fx [N] 1.360 1.020 1.090 820 1.360 1.020 1.090 820
Fy [N] 7.000 4.490 1.400 540 1.480 2.540 300 300
Fz [N] 7.000 4.490 1.400 540 910 1.410 180 170
Mx [Nm] 42 34 8 4 20 30 4 4
My [Nm] 260 210 52 25 50 78 10 9
Mz [Nm] 260 210 52 25 82 140 16 16

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ECO 60
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L= 188 + C + Carreraltil + seguridad
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ECO 60SP2: C =225
ECO60SP1: C=135
ECO60CI: C=225

L
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* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente

A(2,5:7)
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ECOB80
Datos técnicos ECO 80
ECO 80 SP2 ECO 80 SP1 ECO 80 CI
Carrera util minima [mm] 100 100 100
Carrera util maxima [mm] 6.000 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,1 0,1 0,1
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 5,0 5,0 1,5
Aceleracién maxima [m/s?] 50 50 1,5
Tipo de correa 50 AT 5 50 AT 5 50 AT 5
Tipo de polea @59 —Z 37 juego 0 @59 —Z 37 juego 0 @59 — Z 37 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 185 185 185
Peso del carro [kg] 1,6 0,9 2,1
Peso carrera cero [kg] 7,7 59 8,2
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 0,8 0,8 0,65
*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de un carro
Cargas maximas tedricas y admisibles ECO 80
ECO 80 SP2 (2 patines por carro) ECO 80 SP1 (1 patin por carro) ECO 80 CI
Teorica Admisible* Teorica Admisible* Teorica Admisible*
Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam. | Estat. | Dinam.
Fx [N] 2120 1.590 1.700 1.270 2120 1.590 1.700 1.270 2.120 1.590 1.700 1.270
Fy [N] 24.200 | 14.600 | 4.840 1.750 | 12.100 | 7.280 2.420 870 3.800 7.340 760 760
Fz [N] 24.200 | 14.600 | 4.840 1.750 | 12.100 | 7.280 2.420 870 2.470 4.080 490 490
Mx [Nm] 260 150 52 18 130 74 26 68 110 14 13
My [Nm] | 1.460 880 290 110 71 40 14 210 340 42 41
Mz [Nm] | 1.460 880 290 110 71 40 14 5 320 610 64 64
*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.
Dimensiones ECO 80
L= 240 + C + Carrera Uil + seguridad 7 A
110 o 55
~ « A
_ ™ ] -1 0if]
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2 V@% q :.:Q/® cc._;,g
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b 80

105

b=

185

ECO 80SP2: C =300
ECO80SP1: C=150
ECO80CI: C=300

* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
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e ECO100
Datos técnicos ECO 100
ECO 100 SP2 ECO 100 SP1 ECO 100 CI
Carrera util minima [mm] 100 100 100
Carrera util maxima [mm] 6.000 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,1 0,1 0,1
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 5,0 5,0 1,5
Aceleracion maxima [m/s?] 50 50 1,5
Tipo de correa 50 AT 10 50 AT 10 50 AT 10
Tipo de polea D76 —Z 24 juego 0 D76 —Z 24 juego 0 D76 —Z 24 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 240 240 240
Peso del carro [kg] 2,9 1,5 3,3
Peso carrera cero [kg] 16,7 12,5 17,1
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 1,3 1,3 1,1
*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de un carro
Cargas maximas tedricas y admisibles ECO 100
ECO 100 SP2 (2 patines por carro) ECO 100 SP1 (1 patin por carro) ECO 100 CI
Tedrica Admisible* Tedrica Admisible* Tedrica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam
Fx [N] 4.410 3.310 3.530 2.650 4.410 3.310 3.530 2.650 4.410 3.310 3.530 2.650
Fy [N] 43.400 34.800 8.680 4.180 21.700 17.400 4.340 2.090 8.500 17.000 1.700 1.700
Fz [N] 43.400 34.800 8.680 4.180 21.700 17.400 4.340 2.090 4.740 8.700 950 950
Mx [Nm] 620 480 120 58 310 240 62 29 160 300 32 32
My [Nm] 3.820 3.060 760 370 170 130 34 16 520 950 100 100
Mz [Nm] 3.820 3.060 760 370 170 130 34 16 930 1.850 190 190

*) Valores para los cuales se obtiene una duracioén racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ECO 100

L= 300 + & + Camera i + seguidad

»

N

ECO 1005P2 & = 400
ECO 1008P1: =200

ECD100CE G =400

* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
e ELM S50

Datos técnicos ELM 50

ELM 50 SP2 ELM 50 CI
Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] 3.700 6.000 *2
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 4,0 1,5
Aceleracién maxima [m/s?] 50 1,5
Tipo de correa 22 AT 5 22 AT 5

Tipo de polea

@ 37 —-Z 23 juego 0

@ 35-27Z 23 juego 0

Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 115 115
Peso del carro [kg] 0,4 0,5
Peso carrera cero [kg] 1,8 1,7
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 0,4 0,3

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 9.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro

*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de un

Cargas maximas tedricas y admisibles ELM 50

carro

ELM 50 SP2 (2 patines por carro) ELM 50 CI
Tedrica Admisible* Tedrica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 890 670 710 530 890 670 710 530
Fy [N] 7.000 4.490 1.400 540 1.480 2.540 300 300
Fz [N] 7.000 4.490 1.400 540 910 1.410 180 170
Mx [Nm] 42 27 8 3 16 25 3 3
My [Nm] 230 150 46 18 36 55 7 7
Mz [Nm] 230 150 46 18 58 99 12 12
*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.
Dimensiones ELM 50
L= 315 + Comons (4 + pogurided .
q 150 10 Ta :_q -
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* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
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e ELMG65
Datos técnicos ELM 65
ELM 65 SP2 ELM 65 CI

Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] 6.000 *2 6.000 *2
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 5,0 1,5
Aceleracion maxima [m/s?] 50 1,5
Tipo de correa 32AT5 32 AT S
Tipo de polea @51 —-27Z32juego 0 @ 51—-2732juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 160 160
Peso del carro [kg] 1.1 1,0
Peso carrera cero [kg] 3,5 3,3
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 0,6 0,5

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.

*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de un carro

Cargas maximas tedricas y admisibles ELM 65

ELM 65 SP2 (2 patines por carro) ELM 65 CI
Teédrica Admisible* Teébrica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 1.360 1.020 1.090 820 1.360 1.020 1.090 820
Fy [N] 24.200 14.600 4.840 1.750 3.800 7.340 760 760
Fz [N] 24.200 14.600 4.840 1.750 2.470 4.080 490 490
Mx [Nm] 260 150 52 18 58 96 12 12
My [Nm] 920 550 180 66 100 170 20 20
Mz [Nm] 920 550 180 66 160 310 32 32

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ELM 65

L=415+ Camera (4l +sequridad _______ . ____.
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* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ELMS80
Datos técnicos ELM 80
ELM 80 SP2 ELM 80 CI
Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] 6.000 6.000 *2
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 5,0 1,5
Aceleracién maxima [m/s?] 50 1,5
Tipo de correa 32 AT 10 32 AT 10
Tipo de polea @60-2Z19juego 0 @d60-2Z19juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 190 190
Peso del carro [kg] 2,7 2,5
Peso carrera cero [kg] 10,5 9,5
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 1,0 0,8

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.

*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de un carro

Cargas maximas tedricas y admisibles ELM 80

ELM 80 SP2 (2 patines por carro) ELM 80 CI
Teébrica Admisible* Tedrica Admisible*

Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 2.230 1.670 1.780 1.340 2.230 1.670 1.780 1.340
Fy [N] 43.400 34.800 8.680 4.180 8.500 17.000 1.700 1.700
Fz [N] 43.400 34.800 8.680 4.180 4.740 8.700 950 950
Mx [Nm] 620 480 120 58 140 250 28 28
My [Nm] 3.170 2.540 630 300 390 710 78 78
Mz [Nm] 3.170 2.540 630 300 700 1.390 140 140

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ELM 80

L= 540 + Carrera (il + ssguridad
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* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
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e ELM 110
Datos técnicos ELM 110
ELM 110 SP2 ELM 110 CI
Carrera atil minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] 6.000 *2 6.000 *2
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 5,0 1,5
Aceleracion maxima [m/s?] 50 1,5
Tipo de correa 50 AT 10 50 AT 10

Tipo de polea @& 86 — Z 27 juego 0 & 86 —Z 27 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 270 270

Peso del carro [kg] 5,6 51

Peso carrera cero [kg] 22,5 21,6

Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 1,4 1.1

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de un carro

Cargas maximas tedricas y admisibles ELM 110

ELM 110 SP2 (2 patines por carro) ELM 110 CI
Teédrica Admisible* Teébrica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 4.410 3.310 3.530 2.650 4.410 3.310 3.530 2.650
Fy [N] 79.000 55.000 15.800 6.600 19.300 41.700 3.860 3.860
Fz [N] 79.000 55.000 15.800 6.600 12.500 24.500 2.500 2.500
Mx [Nm] 1.300 860 260 100 330 650 66 66
My [Nm] 7.110 4.950 1.420 590 960 1.880 190 190
Mz [Nm] 7.110 4.950 1.420 590 1.480 3.200 300 300
*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.
Dimensiones ELM 110
L=655: Carrera ulil + Seguridad
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* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente - ST 85, I‘
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ROBOT 100 SP
Datos técnicos ROBOT 100 SP

ROBOT 100 SP

ROBOT 100 SP-2C

Carrera atil minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] *? 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslaciéon [m/s] 4,0 4,0
Aceleracion maxima [m/s?] 50 50
Tipo de correa 32AT5 16 AT 5
Tipo de polea @ 37 —Z 23 juego 0 @ 37 —Z 23 juego 0
Avance del carro por revolucién de la polea [mm] 115 115
Peso del carro [kg] 2,4 2,4
Peso carrera cero [kg] 4,5 8
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 0,8 0,8

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.

*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos carros

Cargas maximas tedricas y admisibles ROBOT 100 SP

ROBOT 100 SP4 (4 patines por carro) ROBOT 100 SP4-2C (2 carros independientes)
Tedrica Admisible* Tedrica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 1.300 980 1.040 780 650 490 520 390
Fy [N] 25.000 16.800 5.010 2.020 25.000 16.800 5.010 2.020
Fz [N] 25.000 16.800 5.010 2.020 25.000 16.800 5.010 2.020
Mx [Nm] 850 571 170 69 850 571 170 69
My [Nm] 1.550 1.040 310 125 1.550 1.040 310 125
Mz [Nm] 1.550 1.040 310 125 1.550 1.040 310 125

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ROBOT 100 SP

\ENGR&SADOR

ROBOT 100 SP ------- 1 CARRO ---- L= 365 + Carrera util + Seguridad
ROBOT 100 SP-2C — 2 CARROS — L= 555 + Carrera util + Seguridad

* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ROBOT 100 CE
Datos técnicos ROBOT 100 CE

cotransa

€v

group-

ROBOT 100 CE ROBOT 100 CE-2C
Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm)] *2 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 1,5 1,5
Aceleracion maxima [m/s?] 1,5 1,5
Tipo de correa 32AT5 16 AT 5
Tipo de polea @ 37 -7 23 juego 0 @ 37 -7 23 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 115 115
Peso del carro [kg] 3,4 3,4
Peso carrera cero [kg] 5,5 10,5
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 0,8 0,8

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos carros

Cargas maximas tedricas y admisibles ROBOT 100 CE

ROBOT 100 CE ROBOT 100 CE-2C (2 carros independientes)
Teorica Admisible* Teorica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 1.300 980 1.040 780 650 490 520 390
Fy [N] 3.800 7.340 950 937 3.800 7.340 950 937
Fz [N] 2.460 4.080 616 521 2.460 4.080 616 521
Mx [Nm] 120 198 30 25 120 198 30 25
My [Nm] 160 265 40 34 160 265 40 34
Mz [Nm] 250 477 62 61 250 477 62 61

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ROBOT 100 CE
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ROBOT 100 CE

1 CARRO ---- L= 365 + Carrera util + Seguridad —

ROBOT 100 CE-2C — 2 CARROS — L= 555 + Carrera util + Seguridad

* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
e ROBOT 130 SP

Datos técnicos ROBOT 130 SP

ROBOT 130 SP4 ROBOT 130 SP-2C
Carrera atil minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] *? 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslaciéon [m/s] 5,0 50
Aceleracion maxima [m/s?] 50 50
Tipo de correa 50 AT 10 25 AT 10
Tipo de polea @54 -7 17 juego 0 54 -7 17 juego 0
Avance del carro por revolucién de la polea [mm] 170 170
Peso del carro [kg] 2,8 2,8
Peso carrera cero [kg] 9,1 14,9
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 1,2 1,2

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos carros

Cargas maximas tedricas y admisibles ROBOT 130 SP

ROBOT 130 SP4 (4 patines por carro) ROBOT 130 SP4-2C (2 carros independientes)
Tedrica Admisible* Tedrica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinédm. Estat. Dinédm. Estat. Dindm.
Fx [N] 3.120 2.340 2.500 1.870 1.560 1.170 1.250 940
Fy [N] 48.400 29.100 9.680 3.490 48.400 29.100 9.680 3.490
Fz [N] 48.400 29.100 9.680 3.490 48.400 29.100 9.680 3.490
Mx [Nm] 2.320 1.400 464 168 2.320 1.400 464 168
My [Nm] 3.170 1.910 634 229 3.170 1.910 634 229
Mz [Nm] 3.170 1.910 634 229 3.170 1.910 634 229

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ROBOT 130 SP

ROBOT 130 SP
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1 CARRO ---- L= 480 + Carrera util + Seguridad
ROBOT 130 SP-2C — 2 CARROS —- L= 720 + Carrera util + Seguridad
* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
e ROBOT 130 CE

Datos técnicos ROBOT 130 CE
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ROBOT 130 CE

ROBOT 130 CE-2C

Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm)] *2 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 1,5
Aceleracion maxima [m/s?] 1,5
Tipo de correa 50 AT 10 25 AT 10
Tipo de polea 54 -717 juego 0 54 -717 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 170
Peso del carro [kg] 4.3
Peso carrera cero [kg] 10,3 17,4
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 1,1

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro

*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos carros

Cargas maximas tedricas y admisibles ROBOT 130 CE

ROBOT 130 CE ROBOT 130 CE-2C (2 carros independientes)
Teorica Admisible* Teorica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 3.120 2.340 2.500 1.870 1.560 1.170 1.250 940
Fy [N] 3.800 17.000 2.130 2.170 3.800 17.000 2.130 2.170
Fz [N] 4.760 8.700 1.190 1.110 4.760 8.700 1.190 1.110
Mx [Nm] 300 548 75 70 300 548 75 70
My [Nm] 392 724 98 92 392 724 98 92
Mz [Nm] 704 1.410 176 180 704 1.410 176 180

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ROBOT 130 CE

ROBOT 130 CE ------- 1 CARRO ---- L= 480 + Carrera util + Seguridad
ROBOT 130 CE-2C — 2 CARROS — L= 720 + Carrera util + Seguridad

35 E35
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i

*La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ROBOT 160 SP

Datos técnicos ROBOT 160 SP

ROBOT 160 SP4 ROBOT 160 SP-2C
Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] *2 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 50 50
Aceleracion maxima [m/s?] 50 50
Tipo de correa 70 AT 10 32 AT 10
Tipo de polea 64 —Z 20 juego 0 d60—-2Z19juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 200 190
Peso del carro [kg] 5,3 5,3
Peso carrera cero [kg] 21 30
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 2,4 2,4

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.

*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro

*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos carros

Cargas maximas tedricas y admisibles ROBOT 160 SP

ROBOT 160 SP4 (4 patines por carro) ROBOT 160 SP4-2C (2 carros independientes)
Tedrica Admisible* Tedrica Admisible*
Estat. Dinédm. Estat. Dinam. Estat. Dinédm. Estat. Dinam.
Fx [N] 5.150 3.860 4.120 3.090 2.350 1.760 1.880 1.410
Fy [N] 86.800 69.600 17.360 8.350 86.800 69.600 17.360 8.350
Fz [N] 86.800 69.600 17.360 8.350 86.800 69.600 17.360 8.350
Mx [Nm] 4.950 3.970 990 476 4.950 3.970 990 476
My [Nm] 6.900 5.530 1.380 664 6.900 5.530 1.380 664
Mz [Nm] 6.900 5.530 1.380 664 6.900 5.530 1.380 664

*) Valores para los cuales se obtiene una duracioén racional y una suficiente seguridad estatica

Dimensiones ROBOT 160 SP
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ROBOT 160 SP

- ENGRASADOR

_180

134 43

ROBOT 160 SP-2C — 2 CARROS —- L= 860 + Carrera util + Seguridad
* La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ROBOT 160 CE
Datos técnicos ROBOT 160 CE
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ROBOT 160 CE

ROBOT 160 CE-2C

Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm] *2 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 1,5 1,5
Aceleracion maxima [m/s?] 1,5 1,5
Tipo de correa 70 AT 10 32 AT 10
Tipo de polea @64 —Z 20 juego 0 Jd60—-2Z19 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 200 190
Peso del carro [kg] 8,6 8,6
Peso carrera cero [kg] 23 32
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 2,2 2,2

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.
*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos carros

Cargas maximas tedricas y admisibles ROBOT 160 CE

ROBOT 160 CE ROBOT 160 CE-2C (2 carros independientes)
Teorica Admisible* Teorica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 5.150 3.860 4.120 3.090 2.250 1.760 1.880 1.410
Fy [N] 15.800 33.600 3.960 4.290 15.800 33.600 3.960 4.290
Fz [N] 7.600 15.300 1.900 1.950 7.600 15.300 1.900 1.950
Mx [Nm] 580 1.170 145 149 580 1.170 145 140
My [Nm] 820 1.650 205 211 820 1.650 205 211
Mz [Nm] 1.710 3.630 428 464 1.710 3.630 428 464

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ROBOT 160 CE

ROBOT 160 CE

,_vo

------- 1 CARRO ---- L= 570 + Carrera util + Seguridad
ROBOT 160 CE-2C — 2 CARROS — L= 860 + Carrera util + Seguridad

*La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION

e ROBOT 220 SP
Datos técnicos ROBOT 220 SP4

ROBOT 220 SP4

ROBOT 220 SP4-2C

Peso por cada 100 mm de carrera util [kg]

Carrera util minima [mm] 100 100
Carrera util maxima [mm)] *2 6.000 6.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 50 5,0
Aceleracion maxima [m/s?] 50 50
Tipo de correa 100 AT 10 40 AT 10
Tipo de polea 80 —2Z25juego 0 @80 —Z 25 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 250 250
Peso del carro [kg] 13,3 13,3
Peso carrera cero [kg] 22,7 46
2,5 25

*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.

*2) Es posible realizar carreras especiales de hasta 11.000 mm., bajo previa consulta y verificacion técnica por COTRANSA.

*3) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos patines por carro
*4) Es posible realizar bajo pedido unidades con mas de dos carros

Cargas maximas tedricas y admisibles ROBOT 220 SP

ROBOT 220 SP4 (4 patines por carro) ROBOT 220 SP4-2C (2 carros independientes)

Tedrica Admisible* Tedrica Admisible*
Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam. Estat. Dinam.
Fx [N] 9.190 6.890 7.350 5.510 3.680 2.760 2.940 2.210
Fy [N] 158.000 110.000 31.600 13.200 158.000 110.000 31.600 13.200
Fz [N] 158.000 110.000 31.600 13.200 158.000 110.000 31.600 13.200
Mx [Nm] 13.590 9.460 2.720 1.140 13.590 9.460 2.720 1.140
My [Nm] 18.090 12.600 3.620 1.510 18.090 12.600 3.620 1.510
Mz [Nm] 18.090 12.600 3.620 1.510 18.090 12.600 3.620 1.510

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones ROBOT 220 SP

380 10

BxM10 PROF. 16

ROBOT 220 SP ------- 1 CARRO ---- L= 690 + Carrera util + Seguridad
ROBOT 220 SP-2C — 2 CARROS — L= 1080 + Carrera util + Seguridad
*La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
e SC65SP
Datos técnicos SC 65 SP4
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SC 65 SP4
Carrera util minima [mm] 100
Carrera util maxima [mm] 1.500
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 5,0
Aceleracion maxima [m/s?] 50
Tipo de correa 32AT5
Tipo de polea @51 —-27Z32juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 160
Peso del carro [kg] 6,5
Peso carrera cero [kg] 10,5
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 0,7
*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
Cargas maximas tedricas y admisibles SC 65 SP
SC 65 SP4
Teorica Admisible*
Estatlca Dindmica Estatica Dinamica
Fx [N] 1.360 1.020 1.090 820
Fy [N] 48.400 29.100 9.680 3.490
Fz [N] 48.400 29.100 9.680 3.490
Mx [Nm] 1.570 950 310 110
My [Nm] 5.810 3.490 1.160 420
Mz [Nm] 5.810 3.490 1.160 420
*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.
Dimensiones SC 65 SP
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La longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
e SC 130 SP

Datos técnicos SC 130 SP4

SC 130 SP4
Carrera atil minima [mm] 100
Carrera util maxima [mm] *? 2.000
Repetibilidad maxima de posicionamiento [mm] *' 0,05
Velocidad méaxima de traslaciéon [m/s] 5,0
Aceleracién maxima [m/s?] 50
Tipo de correa 50 AT 10
Tipo de polea @ 64 —Z 20 juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 200
Peso del carro [kg] 13,5
Peso carrera cero [kg] 23
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 1,4
*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
Cargas maximas teodricas y admisibles SC 130 SP
SC 130 SP4
Teorica Admisible*
Estatlca Dindmica Estatica Dindmica
Fx [N] 3.680 2.760 2.940 2.200
Fy [N] 48.400 29.100 9.680 3.490
Fz [N] 48.400 29.100 9.680 3.490
Mx [Nm] 3.070 1.850 610 220
My [Nm] 8.160 4.910 1.630 590
Mz [Nm] 8.160 4.910 1.630 590

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones SC 130 SP
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e | a longitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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PROGRAMA DE FABRICACION
e SC 160 SP

Datos técnicos SC 160 SP4
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SC 160 SP4
Carrera util minima [mm] 100
Carrera util maxima [mm)] *2 2.500
Repetibilidad méaxima de posicionamiento [mm] *' 0,05
Velocidad maxima de traslacion [m/s] 5,0
Aceleracion maxima [m/s?] 50
Tipo de correa 70 AT 10
Tipo de polea 80 —2Z25juego 0
Avance del carro por revolucion de la polea [mm] 250
Peso del carro [kg] 24
Peso carrera cero [kg] 42
Peso por cada 100 mm de carrera util [kg] 2.4
*1) La repetibilidad de posicionamiento depende del tipo de accionamiento aplicado.
Cargas maximas teéricas y admisibles SC 160 SP
SC 160 SP4
Tedrica Admisible*
Estatlca Dinamica Estatica Dinamica
Fx [N] 6.170 4.630 4.940 3.700
Fy [N] 86.800 69.600 17.400 8.350
Fz [N] 86.800 69.600 17.400 8.350
Mx [Nm] 6.770 5.430 1.350 650
My [Nm] 17.600 14.100 3.520 1.690
Mz [Nm] 17.600 14.100 3.520 1.690

*) Valores para los cuales se obtiene una duracién racional y una suficiente seguridad estatica.

Dimensiones SC 160 SP
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e lalongitud de la carrera de seguridad depende de las exigencias del cliente
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SISTEMAS DE ACCIONAMIENTO

e Reductores epicicloidales

Los reductores epicicloidales se utilizan, habitualmente, en aplicaciones con servomotores, para posicionamiento,
robotica y automatizacion en general, con elevada dinamica, velocidades y aceleraciones altas y muchas
inversiones de marcha.

Estan disponibles modelos con precisiones entre 15’ y 3’ y reducciones desde 1:3 hasta 1:1.000.

En las unidades lineales de las series ELM, ROBOT y SC, en todas las versiones, la polea motriz esta montada en
el eje del reductor mediante buje conico. Este sistema garantiza, en el tiempo, la total ausencia de juego.

Reductor epicicloidal tipo MP

ROBOT i ELM/SC
HHH i r
: ' H
5 i + + 4 r:l-!ﬁ-.
: |
< T e | - T
J e+ o
= ' B
Je= T - 1
|E;ir“'§;§'“'—| ii| e
IA_I
H D2 D3
1 etapa 2 etapas 3 etapas
ELM 50 75,55 ~ 82,55 92,25 ~ 99,25 108,95 ~ 115,95 65 36 ~ 100 MP 060
ELM 65 75,55 ~ 82,55 92,25 ~ 99,25 108,95 ~ 115,95 65 36 ~ 100 MP 060
117,5~137,5 142 ~ 162 166,5 ~ 186,5 85 65 ~ 145 MP 080
ELM 80 110,5~130,5 135~ 155 159,56 ~179,5 85 65~ 145 MP 080
135,5 ~ 155,5 168 ~ 188 200,5 ~ 220,5 106 75~ 165 MP 105
ELM 110 135,56~ 155,5 168 ~ 188 200,5 ~ 220,5 106 75~ 165 MP 105
165,5 ~ 195,5 205 ~ 235 2445 ~ 2745 138 100 ~ 215 MP 130
ROBOT 100 75,55 ~ 82,55 92,25 ~ 99,25 108,95 ~ 115,95 65 60 ~ 100 MP 060
ROBOT 130 109,5 ~ 129,5 134 ~ 154 158,5 ~178,5 85 65 ~ 145 MP 080
192,56 ~212,5 225~ 245 257,5~277,5 106 75~ 165 MP 105*
ROBOT 160 135,56 ~ 1565,5 168 ~ 188 200,5 ~ 220,5 106 75~ 165 MP 105
ROBOT 220 135,56~ 155,5 168 ~ 188 200,5 ~ 220,5 106 75~ 165 MP 105
165,5 ~ 195,5 205~ 234 2445 ~ 2745 138 100 ~ 215 MP 130
SC 65 117,56 ~137,5 142 ~ 162 166,5 ~ 186,5 85 65~ 145 MP 080
SC 130 135,56 ~ 1565,5 168 ~ 188 200,5 ~ 220,5 106 75~ 165 MP 105
SC 160 165,5 ~ 195,5 205~ 235 2445~ 2745 138 100 ~ 215 MP 130

* El montaje del reductor MP 105 en la unidad ROBOT 130 requiere una campana.
* Para el montaje de reductores epicicloidales en unidades de la serie ECO consultar a COTRANSA
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SISTEMAS DE ACCIONAMIENTO

e Reductores de sinfin corona

Para aplicaciones con velocidades y aceleraciones bajas, pocas inversiones de marcha y/é en las que sea
ventajoso contar con la irreversibilidad del movimiento pueden utilizarse los reductores de sinfin corona.

Reductor de sinfin corona tipo SW

ROBOT
Version con ataque de motor vertical Version con ataque de motor horizontal
respecto a la unidad lineal respecto a la unidad lineal
3
‘C? eﬁi—"’v"
< <
$' —
i - r——
|
I o - o g'
|§in L ] = °
N~
| F1 FZ
ELM/SC

*Montaje del reductor en el lado derecho 6 izquierdo respecto del cabezal motriz.
*Montaje del reductor con posibilidad de rotacion de 90° en 90°.

C D F1 F2 F3
ELM 50 86 65~ 115 30 55 54,5 MT IV 30
ELM 65 86 65~ 115 30 55 54,5 MT IV 30
ELM 80 111 75~ 130 40 70 67 MT IV 40
ELM 110 141 85~ 165 50 80 90 MT IV 40
ROBOT 100 86 115 30 55 54,5 MT IV 30
ROBOT 130 111 130 40 70 67 MT IV 40
ROBOT 160 141 165 50 80 90 MT IV 50
ROBOT 220 143 165 63 95 82 MT IV 63
SC 65 124 75~ 130 40 70 80 MT IV 40
SC 130 160 85~ 165 50 80 109 MT IV 50
SC 160 165 85~ 165 63 95 104 MT IV 63

Para el montaje de reductores de sinfin corona en unidades de la serie ECO consultar a COTRANSA.
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SISTEMAS DE ACCIONAMIENTO

e Eje macizo

Eje macizo tipo AS

ECO. ELM Y ROBOT

@

SC

*Posicion del eje macizo en el lado derecho, izquierdo 6 ambos respecto del cabezal motriz.

Unidad: mm
D1 B
ECO 60 12 25 AS 12
ECO 80 20 36,5 AS 20
ECO 100 25 50 AS 25
ELM 50 15 25 AS 12
ELM 65 15 35 AS 15
ELM 80 20 40 AS20
ELM 110 25 50 AS 25
ROBOT 100 15 35 AS 15
ROBOT 130 20 40 AS 20
ROBOT 160 25 50 AS 25
ROBOT 220 25 50 AS 25
SC 65 20 40 AS 20
SC 130 25 50 AS 25
SC 160 25 50 AS 25
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SISTEMAS DE ACCIONAMIENTO

e Eje macizo

Eje macizo AE 10 para el montaje de encoder
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*Posicion del eje macizo para montaje de encoder a la derecha 6 izquierda respecto del cabezal motriz.

A B
ELM 50 2xM4 49
ELM 65 2xM4 49
ELM 80 2xM4 49
ELM 110 2xM4 76

ROBOT 100 2xM4 49

ROBOT 130 2xM4 76

ROBOT 160 2xM4 76

ROBOT 200 2xM4 76

SC 65 2xM4 49
SC 130 2xM4 49
SC 160 2xM4 49
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SISTEMAS DE ACCIONAMIENTO

e Eje hueco

Eje hueco tipo AS

ECO. ELM Y ROBOT sc
- /mﬂl —
= 7N M B N =
A\ = i
+ + [l
1]
I_L.I -
< s
el
o ——

D1 D2 D3 A C E F G Chaveta B x H
ECO 60 12h7 60 75 3,5 M5 12 4x4 AC 12
ECO 80 19h7 80 100 3,5 M6 16 6x6 AC 19
ECO 100 25h7 110 130 4,5 M8 20 8x7 AC 25
ELM 50 12h7 60 75 3,5 M5 4x4 AC 12
ELM 110 25h7 110 130 4,5 M8 8x7 AC 25
ELM 110 32h7 130 165 4,5 M10 10x8 AC 32
ROBOT 100 19 80 100 3 M6 6x6 AC 19
ROBOT 130 19 80 100 3 M6 6x6 AC 19
20 80 100 4,5 M6 6x6 AC 20
25 110 130 4,5 M8 8x7 AC 25
ROBOT 160 25 110 130 4,5 M8 8x7 AC 25
32 130 165 4,5 M10 10x8 AC 32
ROBOT 220 25 110 130 4,5 M8 8x7 AC 25
32 130 165 4,5 M10 10x8 AC 32
SC 65 19 80 100 90 13 3 M6 6x6 AC 19
20 80 100 90 13 3 M6 6x6 AC 20
SC 130 20 80 100 115 19 4,5 M6 6x6 AC 20
25 110 130 115 19 4,5 M8 8x7 AC 25
SC 160 32 130 165 140 22 55 M10 10x8 AC 32
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MONTAJE Y ACCESORIOS

e Garras y Tuercas de fijacion

Las unidades lineales de las series ECO, ELM, ROBOT y SC pueden ser montadas en cualquier posiciéon gracias a
que sus sistemas de guiado permiten que puedan soportar cargas en cualquier direccion.

Para la fijacion de las unidades lineales de la serie ROBOT se aconseja usar las ranuras externas del perfil y
utilizar los accesorios de fijacion, tal y como se indica en el siguiente disefio:

Fijacion con garras Fijacion con tuercas

N G

B >

A

ECO 60 72
ECO 80 94
ECO 100 120
ELM 50 62
ELM 65 77
ELM 80 94
ELM 110 130
ROBOT 100 112
ROBOT 130 144
ROBOT 160 180
ROBOT 220 240
SC 65 147
SC 130 213
SC 160 266

Las unidades lineales de la serie SC pueden fijarse de modo directo, usando los agujeros pasantes dispuestos en
el carro, o bien utilizando los accesorios (garras) de fijacion usando las ranuras externas del carro, tal y como se

indica en los siguientes disefios:
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MONTAJE Y ACCESORIOS

Garra de fijacion. Bloque de aluminio anodizado para utilizar en las ranuras laterales del perfil.

L A
L1 _.:JE['H

-t

w N
N
N

l

N

T \ w
N
@ D2
B
-ILH-

A H1 B C E F D1 D2 L L1
ECO 60 20 17,5 6 16 11,5 7 9,5 53 50 25
ECO 80 20 20,7 7 16 14,7 7 10,5 6,5 50 25
ECO 100 36,5 28,5 10 31 18,5 10,5 16,5 10,5 100 50
ELM 50 20 14 6 16 10 55 9,5 5,3 35 17,5
ELM 65 20 17,5 6 16 11,5 7 9,5 53 50 25
ELM 80 20 20,7 7 16 14,7 7 10,5 6,5 50 25
ELM 110 36,5 28,5 10 31 18,5 10,5 16,5 10,5 100 50
ROBOT 100 20 14 6 16 10 55 9,5 53 35 17,5
ROBOT 130 20 18,7 7 16 12,7 7 10,5 6,5 50 25
ROBOT 160 36,5 28,5 10 31 18,5 10,5 16,5 10,5 100 50
ROBOT 220 36,5 28,5 10 31 18,5 10,5 16,5 10,5 100 50
SC 65 20 20,7 7 16 6 7 10,5 6,5 50 25
SC 130 20 20,7 7 16 6 7 10,5 6,5 50 25
SC 160 36,5 28,5 10 31 10 10,5 16,5 10,5 100 50
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MONTAJE Y ACCESORIOS

Tuerca de fijacién. Tuerca de acero para utilizar en las ranuras del perfil.

K
—

Y

@ D4

|/
.

<
N

H2

1

1
—-—"E‘"—-—.h

i

I

cotransa

group-

€

@ D3
D3 D4 G H2 K
ECO 60 L 6,7 M5 23 6,5 10x 10
Cc 6,7 M 5 23 5 10x 10
ECO 80 L 8 M 6 3,3 8,3 13x13
Cc 8 M 6 3,3 5,8 13x13
| 8 M 6 3,3 6,5 17 x 17
ECO 100 L 11 M 8 3 11 17 x 17
C 11 M 8 3 8 16 x 16
| - M8 - 6,5 17 x 17
ELM 50 - M 4 - 3,4 8x8
ELM 65 6,7 M 5 23 6,5 10x 10
ELM 80 8 M 6 3,3 8,3 13x13
ELM 110 11 M 8 3 11 17 x 17
ROBOT 100 L-l - M 4 - 3,4 8x8
ROBOT 130 (o - M 3 - 4 6x6
L-l 8 M 6 3,3 8,3 13x13
ROBOT 160 Cc - M 6 - 5,8 13x13
| 8 M 6 3,3 8,3 13x 13
L 11 M 8 2,8 10,8 17 x 17
ROBOT 220 L-l 11 M8 2,8 10,8 17 x 17
SC 65 L 6,7 M 5 23 6,5 10x 10
SC 130 L-l 8 M 6 3,3 8,3 13x13
SC 160 | 8 M 6 3,3 8,3 13x13
L 11 M 8 2,8 10,8 17 x 17
L = Lateral | = Inferior Lc = lateral central.

Las tuercas de fijacion de las unidades lineales de la serie SC se utilizan para montar los accesorios y elementos

externos.

*i!ATENCION!: No fijar la unidad lineal por sus cabezales.
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MONTAJE Y ACCESORIOS

o Portadetector y Pletina de deteccidn

Porta detector inductivo. pieza de aluminio anodizado, de color rojo, con tuercas para su fijacion en las ranuras

externas del perfil.

Pletina de deteccidn. pieza en acero cincado para montar sobre el carro, utilizado para la correcta deteccion.

ECO, ELM Y ROBOT SP

PLETINA DE DETECCION

PLETINA DE DETECCION

PORTA DETECTOR
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B4 B5 L4 L5 H4 H5 Para detector @
ECO 60 10 14 25 29 12 31,5 8
ECO 80 18 20 50 40 17,5 36,5 12
ECO 100 18 20 50 40 17,5 44 12
ELM 50 10 14 25 29 12 29,5 8
ELM 65 18 20 50 40 17 34 12
ELM 80 18 20 50 40 17 39 12
ELM 110 18 20 50 40 17 44 12
ROBOT 100 SP 10 20 25 45 12 30 8
ROBOT 100 CE
ROBOT 130 SP 24 28 50 60 20 43,5 12
ROBOT 130 CE 57 - 50 40 - 36 12
ROBOT 160 SP 24 28 50 64 20 51 12
ROBOT 160 CE 57 - 50 40 - 32 12
ROBOT 220 SP 24 28 50 70 20 445 12
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MONTAJE Y ACCESORIOS

e Fuelle de proteccidén

Para utilizar las unidades lineales en ambientes particularmente agresivos se aconseja utilizar un fuelle como

proteccion adicional.
El fuelle se fija al carro y al extremo de la unidad lineal mediante una tira de Velcro. Este sistema hace muy simple

su montaje y desmontaje para eventuales sustituciones.
La longitud total de la unidad lineal (L) varia, aumentando en dos veces la longitud del paquete cerrado del fuelle.

ELM Y ROBOT

L=D+E+F +2PCH + CARRERAUTLL _
D, PA E PCH F A
| ) |
A MF ¥
= [ o
CARRD CE

lEZ N'\mT""IHH =
=

3 CARRD 8P
SC
1= D+ B+ By + CARRERA UTIL
8
L]
L 7]
A
e
& hd
=T | | |
i
Unidad : mm.
A B C D E F T Pc (para Pa = 1.000)

ELM 50 83 44 67 65 110 80 15 140
ELM 65 110 50 85 80 220 95 17 128
ELM 80 135 62 106 100 300 120 25 80
ELM 110 153 82 133 135 380 160 20 100
ROBOT 100 Bajo pedido

ROBOT 130 174 103 95 230 135 17 119
ROBOT 160 204 131,5 110 280 160 20 100
ROBOT 220 275 149,5 130 380 160 25 80
SC 65 135 109 54,5 100 340 - 20 100
SC 130 212 130 64 115 440 - 25 80
SC 160 248 150 73 120 525 - 25 80

Pc = Longitud paquete cerrado

Pa = Longitud paquete abierto

T = Profundidad pliegue

Material estandar: Nylon recubierto con poliuretano termosoldado.

Material especial (bajo pedido): Nylon recubierto con PVC, fibra de vidrio 6 acero INOX.

*Atencidn: La utilizacion del fuelle no permite el montaje del portadetector inductivo sobre el perfil de aluminio.
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DATOS TECNICOS SUPLEMENTARIOS

Datos generales del aluminio utilizado
Composicion quimical[%]

Al Mg Si Fe Mn Zn Cu Impurezas
Resto 0,35-0,60 0,30-0,60 0,30 0,1 0,1 0,1 0,05-0,15
Caracteristicas fisicas
. - Coef. dilatacién Conductividad Calor especifico e a .
Densidad | Coef. elasticidad térmica (20°-100°C) térmica (20°C) (0°-100°C) Resistividad | T2 de fusion
[kg/dm?3] [kN/mm?] [10%/K] [W/m K] [J/kg K] Qm10° [°C]
2,7 69 23 200 880-900 33 600-655
Caracteristicas mecanicas
Rm Rp (02) A HB
[N/mm?] [N/mm?] [%] -
205 165 10 60-80
Momento de inercia y peso
Ix [10” mm*] Iy [10” mm?] Ip [107 mm*] Peso [kg/m]
ECO 60 0,037 0,054 0,093 3,17
ECO 80 0,117 0,173 0,280 5,56
ECO 100 0,439 0,342 0,781 9,84
ELM 50 0,025 0,031 0,056 2,51
ELM 65 0,060 0,086 0,146 4,10
ELM 80 0,136 0,195 0,331 6,46
ELM 110 0,446 0,609 1,054 10,79
ROBOT 100 0,05 0,23 0,28 5,20
ROBOT 130 0,15 0,65 0,79 8,20
ROBOT 160 0,42 1,82 2,23 12,90
ROBOT 220 0,65 3,26 3,92 15,11
SC 65 0,06 0,09 0,15 4,10
SC 130 0,15 0,65 0,79 8,20
SC 160 0,37 1,50 1,88 12,90

Correa de traccion

La correa de traccion esta fabricada con material poliuretanico, resistente a la abrasion, con refuerzos de acero.

Carga de
Tipo Ancho | Fuerza especifica tracciéon Carga elastica Peso
[mm] por diente max. Especifica por metro
Fuse [N/cm] Admisible Csp [N] [kg/m]
F [N]

ECO 60 32ATS 32 35,3 2.240 0,560x108 0,105
ECO 80 50AT 5 50 35,3 3.500 0,875x10° 0,164
ECO 100 50 AT 10 50 73,5 7.500 2,120x10° 0,290
ELM 50 22 AT 5 22 35,3 1.480 0,4x108 0,072
ELM 65 32ATS 32 35,3 2.240 0,560x10°8 0,105
ELM 80 32 AT 10 32 73,5 5.000 1,370x10° 0,186
ELM 110 50 AT 10 50 73,5 7.500 2,120x10° 0,290
ROBOT 100-2C 16 AT 5 16 35,3 1.260 0,28x10° 0,05
ROBOT 100 32AT5 32 35,3 2.240 0,56x10° 0,11
ROBOT 130-2C 25 AT 10 25 73,5 3.750 1,06x10° 0,16
ROBOT 130 50 AT 10 50 73,5 7.500 2,12x108 0,29
ROBOT 160-2C 32 AT 10 32 73,5 5.000 1,37x10° 0,18
ROBOT 160 70 AT 10 70 73,5 11.200 2,97x108 0,41
ROBOT 220-2C 40 AT 10 40 73,5 6.000 1,67x108 0,23
ROBOT 220 100 AT 10 100 73,5 16.000 4,25x10° 0,58
SC 65 32AT 5 32 35,3 2.240 0,56x10° 0,105
SC 130 50 AT 10 50 73,5 7.500 2,12x108 0,290
SC 160 70 AT 10 70 73,5 11.200 2,97x108 0,407

Correa de proteccién

La correa de proteccion esta fabricada con material poliuretanico, resistente a la abrasion.
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SISTEMAS CON UNIDADES LINEALES

Sistema de 2 ejes, X - Y

Sistema de 2 ejes, Y -Z

43



cotransa

€

SISTEMAS CON UNIDADES LINEALES

Sistema de 3 ejes, X-Y-Z

Sistema de 3 ejes, X-Y-Z
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DATOS PARA SELECCION DE UNIDADES LINEALES

Datos técnicos

Eje X

EjeY EjeZ

Carrera util

incluida carrera de seguridad S [mm]
Peso a trasladar P [kg]
Posicién del baricentro del peso

Direccion X | LxP [mm]

Direccién Y | LyP [mm]

Direccion Z | LzP [mm]
Fuerzas adicionales

Direccion (+/-) | Fx (Fy, Fz) [N]

Posicién de las fuerzas

Direccion X | LxFx (Fy, Fz) | [mm]
Direccion Y | LyFx (Fy, Fz) | [mm]
Direccion Z | LzFx (Fy, Fz) | [mm]
Posicion de montaje
(Horizontal, vertical, transversal)
Velocidad maxima [m/s]
Aceleracion maxima a [m/s?]
Precision de posicionamiento AS [mm]
Duracién requerida L [h]

Posicién: Horizontal

|

Posicién: Transversal

i e i —

Posici6én: Vertical

Disefio aproximado de la carga a manipular

Descripcion del ciclo de trabajo
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DIVISIONES DE PRODUCTOS COTRANSA:

cotransa -
cT) | MOTORREDUCTORES E-mail: luisleon@cotransa.net = CATALOGOS
division
REDMOT
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES DE SIN FIN CORONA Serie MAX CRAQ5 -----mrmnnom-
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES COAXIALES Serie MAX CREQ5 ------rnnnem-
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES ORTOGONALES Serie MAX G009
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES PARALELOS Serie MAX GP09
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES Serie ALU AT11
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES SIN FIN CORONA Serie FIT ASO7 ---memmmmemeeeee
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES COAXIALES Serie INT ET11
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES COAXIALES Serie WES ES07 ---mmrmemmemees
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES ORTOGONALES Serie COC GT11
MOTOVARIADORES 2 R E—
REDUCTORES Y MOTORREDUCTORES PLANETARIOS Serie PLA D11
MOTORES ELECTRICOS TX 09
cotransa .
(CT PROYECTOS DE INGENIERIA E-mail: olaia@cotransa.net
divisio
PROYET
SISTEMAS DE PERFILES DE ALUMINIO PA04
PROTECCIONES DE MAQUINARIA SLO08
TRANSPORTADORES DE BANDA Y DE RODILLOS PAO4
RODILLOS MOTORIZADOS Y DE MANUTENCION 108
CADENAS TRANSPORTADORAS DE PASO LARGO Y DE MALLAS CCo9
cotransa
T MECATRONICA E-mail: tromec@cotransa.net
divisicrn
TROMEC
GATO MECANICO SG11
ACTUADORES LINEALES Serie ATL/BSA SAS0 ----memmemee
ACTUADORES LINEALES Serie UAL/UBA SACOQ ---rmrmmmmnmmv
ACTUADORES LINEALES Serie COMPACTOS AL11
MESAS DE GIRO Y ANILLOS INTERMITENTES TAR11
INTERMITORES Y OSCILADORES AP-OP10 ----------
UNIDADES LINEALES Serie ELM EE11
UNIDADES LINEALES Serie LIGHT LE11
ROBOTS DE EJES CARTESIANOS (XYZ) RCO08
cotransa .
(c-r ) ACCESORIOS MECANICOS E-mail: jm.leon@cotransa.net
Acemec
ACOPLAMIENTOS Y JUNTAS UNIVERSALES ACO03
UNIDADES CONICAS DE FIJACION TLO4
ENGRANES, CREMALLERAS Y CADENAS EC96
POLEAS Y CORREAS PC96
LIMITADORES DE PAR Y POLEAS VARIADORAS DM98
ACOPLAMIENTOS DE LAMINAS SF09

JHooooodd oot doooooooooon

IO

Se ruega que en caso de necesitar alguno de los catalogos envie al Fax: +34 94 471 03 45 esta hoja, marcando con una “X” los

que sean de su interés o solicitandolos a los E-mails indicados.
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Actuador lineal

Mesas de giro

Anillo de giro intermitente

Oscilador
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FABRICA, ALMACEN Y OFICINAS
POLIGONO INDUSTRIAL TROBIKA.
C/LANDETA N°4

MUNGIA 48100 BIZKAIA

TFNO.: 94 471 01 02* FAX: 94 471 03 45

DISTRIBUIDOR:

DELEGACIONES:
COTRANSA BARCELONA TFNO.: 607 54 83 86
E-mail: asierm@cotransa.net

COTRANSA MADRID TFNO.: 664 49 59 23
E-mail: alejandro@cotransa.net

COTRANSA ZARAGOZA  TFNO.: 607 54 83 86
E-mail: asierm@cotransa.net

COTRANSA GUIPUZCOA TFNO.: 620 56 08 92
E-mail: javier@cotransa.net

E-mail:cotransa@cotransa.net




