Cilindro compacto lineal y rotativo

Serie MRQ

Tamano 32, 40

Movimiento lineal y rotativo de
forma independiente o simultanea.

Son posibles movimientos de giro con el vastago fuera,
con el vastago dentro o durante la carrera lineal.

Par efectivo

(a 0.5MPa)

Diametro 32 = 1 Nm
Diametro 40 = 1.9 Nm

Angulo de giro: 80° a 100°
170° a 190°
Holgura: Dentro de 2°

Regulacion del angulo de giro
El angulo de giro puede regular +5° a cada

lado, (£10° en total)

Guiado en rotacion

Se usan rodamientos para el movimiento de giro

Deteccion mag nética (posibilidad de montaje en ambos lados)
Iman incluido como estandar.
(Contacto tipo Reed D-A7/A8

Detector Estado sélido D-F7/J7

Serie MRQ
“I il Amortiguacion Neumatica.  mime|saisaceloro) Angulo de | Cereracelmovinietoineal ()
I ineal | (@0.5MPa) | g0 |5 Trof15]20p5 3040 [50[75 00
|11 32 | 1.0onm | 802100 [0e|e[e]e[e[e[e]e]e
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Ejemplos de °
aplicacion

Posibilidad de eleccion de
dos tamarios de conexion.

Conexionado
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Se facilitan 2 posiciones de conexiones como
estandar, uno a cada lado.
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Datos @

Determinacion de la duracion del giro

Conversion de unidades

En este catalogo se utilizan las unidades S. La conversién de unidad Sl en unidades convencionales es como se muestra a continuacion:
Presién 1MPa = 10.1972kgf/lcm2  Aire estandar: Simbolo (ANR)

Fuerza/carga 100N = 10.1972kgf Temperatura 20°C {293K}, aire con

Par 1Nm = 10.1972kgfcm presion absoluta de 760 mmHg

Momento de inercia 1kgm 2 = 10.1972kgcm/s2  {101.3kPa} y una humedad relativa de 65%
Energia cinética. 1J = 10.1972kgcm

Energia cinética admisible

Incluso si el par que se requiere por la carga para el movimiento de giro es pequefo, podrian dafarse las partes internas
dependiendo de la inercia de la carga. Por este motivo, seleccione un modelo adecuado para la aplicacion teniendo en
cuenta el momento de inercia de la carga, la energia cinética y el angulo de giro. (Se suministra un diagrama que
describe los momentos de inercia y la duracién del giro para facilitar el proceso de seleccion.)

Determinacion de la duracion del giro

Ajuste la duracion del giro dentro del rango de duracion estable del giro regulable, Energia cinética . .
basandose en la tabla de la derecha. Si se ajusta el tiempo por encima del limite superior ~ Diametro el () Rango de duracion del giro estable
podria provocar que el actuador funcione de manera irregular.

32 0.023 0.2a1
Forma de calculo del momento de inercia 40 0.028 0.2at

m La férmula del momento de inercia depende de a la forma de la carga. Véase el momento de la formula de la inercia en la pag.1-247.

Seleccion del modelo

Seleccione el modelo a partir del momento de inercia dado en el siguiente diagrama.

Forma de calculo de la energia de carga

Momento de inercia y duracion del giro

1 20

__ 0006 E=510% 0=+
S 2 t
é 0005
~ St s E: Energia cinética - J)
B 0004 |- ook R pan 8l g l: Momento de inercia - (kgm 2)
g } % % o+ :Velocidad angular - (rad/s)
g 008 ( : ol 0:Angulo de giro - (rad)
g 00025 |- - - - - - - op oo g SRR R 1 Sl s 180° = 3.14rad
g 0002 g : g g t: Duracion del giro - (s)
S X i [ B
= 000t VA : 1 N

’4/ ! : * La o que se obtiene aqui es la velocidad angular

ol—1 I 1 I I 1 L T L de un movimiento uniformemente acelerado.
0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7 0.8 0.9 1.0

Duracion del giro (s/90%)

( Forma de lectura del grafico )
® Momento de inercia---- 0.0025kgm 2 @ Duracion del giro:- 0.7S/90°, seréa seleccionado el didmetro 40.

( Ejemplo de calculo)
Forma de la carga: disco con un radio de 0.2m y un peso de 0.2kg Duracién del giro: 0.9s/90°

2
1=0.2 X %2- = 0.004kgm *

En el diagrama que describe el momento de inercia y la duracién del giro, halle el punto de interseccién
de las lineas que se extienden desde sus posiciones correspondientes a 0.004kg/m 2 en el eje vertical
(momento de inercia) y a 0.9s/90° en el eje horizontal (duracién del giro). Seleccione el diametro 40
puesto que el punto de interseccion se encuentra dentro del rango de seleccion para diametro 40.

O
:
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Datos®

Momento de inercia

[4]Célculo del momento de inercia I (I: momento de inercia (kgm2) m: carga (kg))

@Barra descentrada @Cilindro (incluido discos

Eje de giro desplazado del centro de gravedad de la barra Eje de giro con el eje del cilindro o disco.

r
I=m %
@Barra centrada @Esfera solida
Eje de giro coincidente con el centro de gravedad de la barra Eje de giro coincidente con un eje de la esfera
2
a“
I=m 33 [ 2
=m 57
9P|aca rectanqular (paralelepipedo @Disco de poco espesor
Eje de giro coincidente con el centro de gravedad del paralel- Eje de giro coincidente con un diametro del disco
epipedo.
2
[=m 2 2
12 _m
I=m 7
OPlaca rectangular (paralelepipedo ©Carga en el extremo de una palanca

Eje de giro desplazado del centro de gravedad del paralel-
epipedo.

a

2
2
[=m1 Z—‘ +mz a2 +K

4a34b2 Ej.) Véase el caso @
12 donde "W 2" es una esfera,
K=m:2 2°
5

@Placa rectangular (Paralelepipedo @Transmision por engranaje

Eje de giro coincidente con el centro de gravedad del paralel-
epipedo. (Mismo férmula sin tomar en
cuenta el espesor de la placa.)

(A) N® de dientes =A

1. Halle el momento de inercia Is
con respecto al vastago (B).
2. Sustituya el momento de inercia Is
con respecto al vastago (A) con Ia,
a2
Ia=)Te
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Datos ©

Esfuerzo teodrico

[5|Esfuerzo tedrico del movimiento lineal

Tabla de fuerza tedrica de la parte del movimiento lineal Unidad: N
Didmetro | Didmetrodel |  Sentido de Area efectiva Presién de trabajo (MPa)
vastago (mm ) [funcionamiento| (mm 2) 0.15 02 03 04 05 06 07
SALIDA 804 121 161 241 322 402 482 563
i 122 ENTRADA 675 101 135 202 270 337 405 472
o 14 SALIDA 1256 183 251 377 502 628 754 879
ENTRADA 1081 162 216 324 433 541 649 757
(Férmula) Empuje (N) = area efectiva (mm 2) x presion del trabajo (MPa)
Generacion de fuerza desde la parte del movimiento lineal
Carga n

Férmula de calculo

Fy=M XA XP s (1)

F,=1n XA, XP @)
_Tp2

A1_ZD .............................................. (3)

A2=4E (D2 -d?) (4)

Fy = Fuerza del cilindro en la salida (N)
F, = Fuerza del cilindro en la entrada (N)
n = Factor de carga

A; = Area efectiva en la salida (mm
A, = Area efectiva en la entrada (mm
D = Didametro del tubo(mm)

d = Diametro del vastago(mm)

P = Presién de trabajo (MPa)

)
)

Nota) Como se muestra en el siguiente diagrama, se reduce la
superficie de presion en la retraccién del cilindro de doble efecto
con vastago simple a causa de la seccion de empuje que es
menor.

O
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En el proceso de seleccion del cilindro, recuerde que existen otras fuerzas
resistentes que se producen debido la carga en la salida. Incluso en estado de
parada como se muestra en el diagrama siguiente, las juntas o los cojinetes en el
cilindro tiene que ser considerados. Mas aun, durante el funcionamiento, la fuerza
reactiva creada por la presion de escape también actia como resistencia.

_B

P—

S

R

—

P —

!

Funcionando

Parado

Puesto que la resistencia en la salida del cilindro varia segun condiciones
tales como el didametro del cilindro, presion y velocidad, es necesario
seleccionar un cilindro neumatico de una capacidad mas grande. Para
ello, se utiliza el factor de carga. Asegurese de que los valores de
porcentaje de carga listados a continuacion se obtienen cuando se
seleccione un cilindro neumatico.

1) Usando el cilindro para funcionamientos estacionarios: factor de carga n = 0.7 (Fig. 1)
2) Usando el cilindro para funcionamiento dindmico: factor de carga n = 0,5 (Fig. 2)

3) Usando un tipo de guia para el funcionamiento horizontal: factor de carga n = 1 (Fig. 3)

L

Fig. 1 n=0.7 o mas

B

-— ] Fig. 2 1 =0.50 menos
e=ill
m ]
I
O

Fig. 3 n =1 o menos

Nota) Para funcionamiento dinamico, el factor de carga puede fijarse incluso mas bajo si es necesario
trabajar con el cilindro a altas velocidades. Al fijarlo mas bajo proporciona un margen mucho
mayor en la salida del cilindro, haciendo posible que el cilindro se acelere rapidamente.



Datos ©

Esfuerzo tedrico/Carga lateral/Momento admisible

( Grafico 1)) Esfuerzo del cilindro en la extension (Doble efecto)
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( Gréfico 2 ) Esfuerzo del cilindro en el retroceso (Doble efecto)
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Forma de lectura del grafico

(D Decida la direcciéon en la que se va a utilizar la
salida del cilindro (en la extensién o en el retroceso).
(Vea el gréafico 1 para la extension y el grafico 2 para
la contraccion.)

(@ Halle el punto de interseccion del factor de carga (la
linea diagonal) y la presién de trabajo (linea horizontal).
Trace una linea vertical desde ese punto. (Determine el
factor de carga m de acuerdo con el factor de carga n
que ha sido determinado en la pag.1-248.)

(3 Trace una linea horizontal desde la salida necesaria
del cilindro (diagrama izquierdo) y halle el punto que
corta con la linea vertical de 2. El punto de
interseccion en la linea diagonal superior representa el
diametro interior del tubo que puede ser utilizado.

(6] Par teérico
Tabla de par tedrico del giro

Unidad: Nm
Didmetro Presién de trabajo (MPa)
(mm) | 0.15 0.3 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7
0.34 0.45 0.68 0.9 1.13 1.36 1.58
32 064 | 08 | 127 | 17 | 212 | 254 | 297
Grafico del par efectivo
3
25
— 2 03'6 0
S Ne
= 15
© 1
.,,Q_) / Q
< 05
o —
0 01 02 03 04 05 06 07
Presién de trabajo (MPa)

La carga lateral admisible y el momento en el extremo del vastago

Una excesiva carga lateral o momento aplicado al vastago podria ocasionar un funcionamiento defectuoso
o dafos internos. El rango de carga admisible varia dependiendo de condiciones tales como la orientacion
en la instalacion del cuerpo del cilindro o si la palanca esta incluida en el extremo del vastago. Halle el
valor admisible en el siguiente diagrama y trabaje con el actuador de giro dentro de ese valor.

1) Usando el cuerpo del cilindro instalado horizontalmente:

Para trabajar con el actuador de giro con el cuerpo del cilindro colocado horizontalmente, asegurese que la
carga total que se aplica al extremo del vastago esté dentro del valor indicado en la tabla a continuacién. Si el
centro de gravedad de la carga total no se encuentra en el centro del eje, suministre un peso proporcionado
como se muestra a continuacién para que el momento en la direccién de giro no sea aplicado al extremo del

vastago. ja |

.@.;.@.
= o~ B Carga lateral o5 | Peso proporcionado
= [§ ‘ |ZE
00 0 (7 I LT )
= e  o—&h=e
L 1 ', ‘ oTo ‘
WINI = WINI
—  WIN]
Carga lateral admisible en el extremo del émbolo Unidad: N
Diametro Carrera de la parte lineal (mm)
{mm) 5 10 15 | 20 | 25 | 30 | 40 50 | 75 | 100
32 14 14 13 13 13 12 12 11 10 9
40 23 23 22 21 21 20 19 18 16 15

2) Usando el cuerpo del cilindro instalado verticalmente:

Para trabajar con el actuador de giro con el cuerpo colocado verticalmente, la carga total aplicada al
extremo del vastago tiene que estar dentro del esfuerzo de la parte rectilinea en la que tiene que
tenerse en cuenta el factor carga. (Véase en la pag. 1-248 mas informacién sobre el factor de carga.)

Si el centro de gravedad de la carga total no corresponde al centro del eje, es necesario calcular el
momento. Asegurese de que el momento se encuentre dentro de los valores mostrados en la tabla a
L[m]

| ]
[ :@ Carga de momento

= S Wi

| ’

4 4 . . .

| ”l | ”| Montaje admisible en el extremo del vastago

Diametro [Sin tomar en cuenta la carrera
32 2.128 [Nm]

40 3.844 [Nm]

-

o o

Momento sobre el extremo del vastago
Momento = W X L [Nm]
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Datos@®

Consumo de aire

[8]Consumo de aire

Se determinan los resultados midiendo los factores en 1 ciclo completo de 1 minuto de duracién.

Parte en movimiento rotativo  Angulo de giro 90°, 180° Unidad: ¢ /min (ANR)
Diametro | Angulo de giro |Volumen interno Presién de trabajo (MPa)
(mm) (Grados) (em®) 0.15 0.2 0.3 0.4 05 0.6 0.7
80" a 100° 4.88 0.024 0.029 0.039 0.048 0.058 0.068 0.077
32 170" a 190° 8.46 0.042 0.05 0.067 0.084 0.1 0.117 0.134
80° a 100° 9.22 0.046 0.055 0.073 0.091 0.109 0.128 0.146
40 170" a 190° 15.90 0.079 0.095 0.126 0.157 0.189 0.22 0.251
Parte en movimiento lineal Unidad: ¢ /min (ANR)
. Volumen interno (cm?®) Presion de trabajo (MPa)
Diametro | Carrera (mm) - -
(mm) Culata posterior | Culata anterior 0.15 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7
5 4 3.4 0.018 0.022 0.029 0.037 0.044 0.051 0.059
10 8 6.7 0.036 0.044 0.058 0.073 0.087 0.102 0.116
15 121 10.1 0.055 0.066 0.088 0.11 0.132 0.154 0.176
20 16.1 13.5 0.073 0.088 0.117 0.146 0.176 0.205 0.234
25 20.1 16.9 0.092 0.11 0.147 0.183 0.22 0.256 0.293
32 30 24.1 20.2 0.11 0.132 0.175 0.219 0.263 0.307 0.35
40 32.2 27 0.147 0.176 0.235 0.293 0.351 0.41 0.468
50 40.2 33.7 0.183 0.22 0.293 0.366 0.439 0.512 0.585
75 60.3 50.6 0.275 0.33 0.439 0.549 0.658 0.768 0.877
100 80.4 67.5 0.367 0.44 0.586 0.732 0.878 1.02 1.17
5 6.3 5.4 0.029 0.035 0.046 0.058 0.069 0.081 0.093
10 13 11 0.058 0.07 0.093 0.116 0.139 0.162 0.185
15 19 16 0.087 0.104 0.139 0.174 0.208 0.243 0.277
20 25 22 0.116 0.139 0.185 0.231 0.277 0.324 0.37
25 31 27 0.145 0.174 0.231 0.289 0.347 0.405 0.462
e 30 38 32 0.174 0.209 0.278 0.347 0.416 0.485 0.555
40 50 43 0.232 0.278 0.37 0.463 0.555 0.647 0.74
50 63 54 0.29 0.348 0.463 0.578 0.694 0.809 0.924
75 94 81 0.435 0.521 0.694 0.868 1.04 1.21 1.39
100 126 108 0.58 0.695 0.926 1.16 1.39 1.62 1.85
1-250 2 SNC



Datos @

Consumos de aire

[9] Consumos de aire

El volumen de aire consumida, cantidad de aire que se requiere para activar el actuador de giro a la velocidad establecida, es necesario para seleccionar
el equipo de tratamiento de aire o el diametro de la conexién neumatica.

La cantidad de aire requerida del actuador de giro = 0.06 x V x (P/0.1013)/t  ¢/min(ANR)

V: Volumen interno = cm 3

P: Presion absoluta = {Presion de funcionamiento (MPa) + 0.1013}

t: Tiempo de funcionamiento = s

Calcule el volumen de aire requerido por separado para la parte en movimiento lineal y la parte en movimiento del giro. El volumen de aire requerido para
el funcionamiento simultaneo del movimiento lineal y las partes en movimiento es el total de los valores obtenidos individualmente.
Ejemplo de calculo: obtenga el volumen de aire que se vaya a usar del diagrama de funcionamiento mostrado siguiente.

Modelo: MRQBS32-50CA-A73  Presion de trabajo: 0.5MPa

Calcule el aire requerido para A, B, C y D respectivamente.

B C A =0.06 X40.2 X {(0.5+0.1013)/0.1013}/0.5 = 28.6 ¢/min

Parte del giro B =0.06 X 4.88 X {(0.5 + 0.1013)/0.1013}/0.5 = 3.5 ¢/min

C=B=3.5¢min

D =0.06 X 33.7 X {(0.5 + 0.1013)/0.1013}/0.5 = 24 ¢/min

A D Puesto que el funcionamiento de C y D se realiza simultdneamente, calcule la cantidad de aire total requerida para ambos.
C+D=238.5+24=27.5¢min

Parte lineal

0 1 2

Duracion del funcionamiento (s)

1-251
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Cilindros compactos lineales y rotativos

Serie MRQ

Tamano: 32, 40

Forma de pedido

B: Modelo basico

Diametro/Carrera estandar (mm) e

E IMRQ

32

50| C

A

A73

SO

1 Tipo de
rosca
- | Re(PT)
E | G(PF)

Modelo de montaje
F Brida en la culata anterior

32
40

5,10, 15, 20, 25, 30, 40, 50, 75, 100

# \/éase en pag.1-262 y en la pag.1-263 las carreras

medias y largas diferentes a las carreras estandar.

Carrera min. con detect. magnét. en movimiento lineal

_A |
_B |

N2 detect. magnét. montados

Giro 0 1 5
Movimiento ineal
0 — oS | 02
1 SO | SS S2
2 20 | 28 —

® Detect. magnét./Montaje sobre rail

[Sin detector magnético

# \/éase en la tabla a continuacion las referencias
para los detectores magnéticos aplicables.

¢ Angulo de giro

80° a 100°

170" a 190°

@ Simbolo adicional

Ref. detect. magnét. 1 2 C [Con amortiguacion neumética en parte en movimiento lineal
Carrera minima (mm) 5 10 N |Sin amortiguacion neumatica en parte en movimiento lineal
Caract. técn. detectores magnét. @Estandar OEjecuciones especiales
5 Voltaje Ref. detect. magnét. |Longitud de cable* (m)
Modelo| Funcién especial 522@%% _§ ngglﬁgg)o DC AC Direccion entrada eléctrical 05 | 3 | 5 |— | Cargas aplicables
2 Pemendiular [En Iinea |(—) |(L) [(2) |(N)
3 3 hilos 48V | — — |A76H | @ (@ |— |— | — Cl
& Grommet | — 200V | A72 (A72H | @ |@ |— |— | Rel¢ | Relé
2 N |24V | 100V | A73 [A73H | @ (@ |@ | — | PLC | PLC
° - No| .o 100V omenor | 00vomenor| AB0 | ABOH | @ | @ |— | — | Re,PLC.Cl | e PLCCl
g Conector St — [AC|— | @ 00 @ i) —
§ No 24V [20vomenor| ABOC | — | @ @ |@ | @[reepic 0| —
Grommet | gf — A79W | —— ® @ @ — |FePC| —
hilos (NPN 5V —
8 hilos (NPN) FINV | F79 | @ @ 0|~ Lunog |menco
Grommet 3 hilos (PNP) 12V F7PV | F7P ® 0 O —
- — [Relg,PLC,Cl | PLC
2 hilos 12v F7BV | J79 ® @0 -
Conector J79C | — | @ (@ |O | @ |RekPC | —
i 5V — — —
8 | Indicador diagnéstico 8 hlos (PNP) F7PW | @ (@O ReksPLC,CI
5 7 |3 filos (NPN) 12V — |F79W | @ (@ |O|—| —
® (2 LED indicadores) ! 24v - — Jow | @ (@ O—| —
(] 7
k) p ; Relé
8 Resistente al agua* 2 hilos 12v _ N PLC
e (2 colores) Grommet F7BA X ® O—| —
Con temporizador 3 hilos (NPN) 5V — |FINTx| — @|O|—| — Rlé PLC
Indicador diag. (2 LED indicadores) 12V — |F79F | @ (@O |—| — "
Salida de diagnosis 4 hilos (NPN) _ _ )
mantenida (2 LED) 12v — |FILF @ (@O Relé, PLC
# 1) Simbolos de longitud de cable ~ 0.5:— Ej.) A73H # 2) Este cilindro de giro no es resistente al agua.
3m: L Ej.) A73HL Consulte con SMC cuando se use F7BA % .
5m: Z Ej.) A73HZ
— N Ej.) A8OCN
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Cilindro compacto lineal y rotativo Serie MRQ

Caracteristicas técnicas estandar

Fluido Aire comprimido (sin lubricacion)
Presién max. de trabajo. 0.7 MPa

Presién min. de trabajo 0.15 MPa

Temperatura ambiente y de fluido 0° a 60°C (Sin condensacion)
Montaje Modelo basico, modelo brida del vastago

Movimiento lineal, movimiento del giro/caracteristicas técnicas

Movimientlo lineal Diametro (mm) 32 ‘ 40
a Velocidad del émbolo 50 a 500mm/s
Amortiguacion Con amortiguacién neumatica, sin amortiguacién neumatica
Conexion 1/8
Par de salida (a 0.5 MPa) 1Nm ‘ 1.9Nm
Rango regul. duracion giro estable 0.2 a 1s/90°
Amortiguacion —
Energia cinética admisible 0.023) | 0028
P1-262 to 1-263 Conexion G 1/8,M5 X 0.8 (La conex. estd conectada para ser enviada.)

Juego 2° 0 menos

m* Para explicaciones detalladas de la salida efectiva, véase la descripcién en la pag.1-249.

Detector magnético aplicable
Funcionamiento | Detector magnético con punto de contacto |Detector magnético sin punto de contacto

Grommet (acceso a cable vertical) Grommet (acceso a cable vertical)
Parte en movimiento D-A7 1, A8D, A79W D-F7 D v
) Grommet (acceso a cable horizontal) Grommet (acceso cable horizontal)
lineal/Parte en D—A7 O H, ASOH D-F7 O, J79, J79W, F=7 OW
movimiento del giro Conector F7 OF, F7BAL, F7NTL
Conector
D-A73C, A80C D_J79C

Movimiento lineal/Movimiento estandar

Diametro Carrera estandar (mm)
32/40 5, 10, 15, 20, 25, 30, 40, 50, 75, 100
Peso
Diametro Angulo de giro |Peso basico (kg) |Pesocarreraadicional (ymm)|  Brida (kg)
80" a 100° 1.4
32 0.004 0.5
170" a 190° 15
80" a 100° 2.1
40 . - 0.005 05
170°a 190 2.3
Método de calculo: (Ej) MRQBS32-50CA
* Peso basiCo .......cccccvvveiniiciiee, 1.4 kg
* Peso adicional de carrera............. 0.004 X 50 = 0.2 kg
Total 1.6 kg
Peso de un detector simple Unidad: g
Detectores magnéticos | podelos de detectores magnéticos Longitud del cableado
aplicables 0,5m 3m*
D-A7 O, A80, D-A7 OO H, A8OH 10 52
Contacto tipo Reed D-A73C, A80C 12 54
D-A79W 11 53
D-J79, J79W 2 hilos 11 49
Estado sélido D_F7 3 h!Ios 12 56
4 hilos 14 56

# Escriba "L" al final de la referencia para 3 metros del cableado. (Disponible para todos
los modelos. El modelo 3 es estandar para "D-F7BAL", "F79LF" para "F7NTL".)

Es posible intercambiar el modelo basico con brida
Especifique con las referencias mostradas a continuaciéon cuando se haga el pedido de la brida.

Diametro Ref. Partes incluidas: Brida 1 pieza
32 P317010—7 Tornillo Allen 4 piezas
40 P317020-7

SMC 1-253
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serie MRQ

Direccion de giro

Cuando se aplica presién desde el lado marcado con
la flecha, el vastago gira en sentido horario.

Conexion B

Conexion A

Giro en sentido horario

Carga lateral admisible al extremo del vastago

Usando las fijaciones de friccién hace mas facil el
montaje de la carga en el extremo del vastago.

Conexiones de friccion | !

Rango de regulacién del dngulo de giro/Angulo de giro

Tornillo de regulacién del angulo

s
lite\

F: Rango de regulacmn del &ngulo +5°

‘\M X
Mw

/dxi
M8 regulacion del 409

F: Rango de regulacion del angulo +5°
\ E: Rango de regulacion del angulo +5 *

:\ E: Rango de regulacién del &ngulo 5 °

|
|

‘ S r Q Nota) e El diagrama muestra el angulo de giro con fijacién de posicién de referencia
is) |

casual. Cada extremo de angulo de giro puede ser ajustado a 5.

* Cuando se presuriza el cilindro desde la culata B, el rango E puede ser ajustado regulando
el tornillo de regulacion C. Cuando se presuriza el cilindro desde la conexion A,
el rango F puede ser ajustado regulando el tornillo de regulacién del angulo D.

Fabricantes de fijaciones de friccion/Modelo

Diametro | Miki Pully (Casquillo ETP) |Eyesell (Bloqueo mecanico) [Nabeya Industry (Bloqueo amarre) » Angulo de ajuste por cada giro
32 ETP-K-12 MA12 X 26 CLH-12 X 18 DIEGIE T del tornillo de regulacién del angulo
40 ETP-K-14 MA14 X 28 CLH-14 X 23 32 5.7°
« Consulte a los fabricantes para mas informacién sobre las caracteristicas 40 4.8°
técnicas.

Juego

La parte en movimiento del giro tiene una construccion de doble cremallera.
La palanca del pifién tiene un orificio hexagonal, y una
distancia pequefia entre este orificio y las superficies
planas hexagonales del vastago. Esta distancia genera
una holgura en la direccién del giro del vastago.

Espacio

Palanca pifon
(Orificio hexagonal)

Vastago
(Hexagono con distancia entre caras)

1-254

/\ Precaucién

El tornillo de ajuste del angulo se ajusta al azar.
Por este motivo, debe reajustarse para obtener el
angulo que sea adecuado para su aplicaion.

O
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Construccion/Componentes

Cilindro compacto lineal y rotativo Series MRQ

+Pieza innecesaria para
modelos sin amortiguacion

Lista de componentes

@ 2 2 633 6

) @0 (7 65 63 G2 6D 0 & (D 64 (B

293084

Lista de componentes

Ref. Designacion Material Observaciones No. Designacion Materiales Observaciones
(» | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado <) Junta del émbolo NBR
(@ | Cubierta Aleacion de aluminio Anodizado 39 | Junta de amortiguacion NBR
® |[Placa Aleacién de aluminio Cromado @ |Junta térica NBR
@ | Armadura NBR @  |Junta térica NBR
(5 |Culata Aleacion de aluminio Anodizado 39 Junta térica NBR
® |Embolo Acero inoxidable Nitrurado suave @9 Junta térica NBR
(7 | Palanca pifién Acero al cromo molibdeno|  Nitrurado suave @0 Tomnillo Allen Acero inoxidable
® | Anillo guia Resina @) Tornillo Allen Acero inoxidable
©@ |Iman Imén @ Tomillo Allen Acero inoxidable
Anillo de cojinete Aleacion de aluminio Anodizado @ | Tomilo Allen Acero inoxidable
) | Cubierta Aleacion de aluminio Anodizado @ Tornillo Lamina de acero Niquelado
@2 | Tubo Aleacion de aluminio Anodizado @ Tornillo Lamina de acero Cinc cromado
@3 | Culata posterior Aleacién de aluminio Anodizado @ Anillo Lamina de acero Niquelado electrolitico
(% | Culata anterior Aleacion de aluminio Plata platino @ Tuerca hexagonal compacta Acero inoxidable
@® | Embolo Aleacién de aluminio Cromado @ | Tuerca hexagonal con brida| Lémina de acero Niquelado electrolitico
@® | vastago Acero inoxidable Nitrurado suave @ | Arandela de junta Lamina de acero
@ | Guia antigiro Metalico sinterizado Nitrurado suave 50 Bola de acero Lamina de acero
Brida Aleacién de aluminio Plata platino [5) Anillo de seguridad tipo R| Lamina de acero Cinc cromado
Junta térica NBR 52 Anillo de seguridad tipo R| Lamina de acero Cinc cromado
20 | Guia de la junta del vastago | Aleacion de aluminio Anodizado 63 Anillo de seguridad tipo R| Lamina de acero Cinc cromado
@) | Anillo Aleacién de aluminio Anodizado ) Cojinete Acero para cojinetes
@ | Anillo amortiguacion Acero laminado Niquelado electrolitico 65 | Cojinete Acero para cojinetes
@ | Sujecion junta térica Aleacion de aluminio Cromado 6 Cojinete rodillo aguja carcasa | Acero para cojinetes
@ | Junta térica NBR 6) | Cojinete rodillo aguja axial Acero para cojinetes
@5 | Unién vélvula amortiguacion Lamina de acero 68 Anillo de cojinete Acero para cojinetes
@ | Anillo guia Resina
22 | Tomillo Allen Acero al cromo molibdeno Niquelado
@ | Iman plastico Iman Lista de repuestos
@9 | Tuerca de montaje del detect. Acero laminado . . Diametro
. . Designacion
Espaciador del detector| Resina 32 40
@) | Tapon Laton Niguelado electrolitico P31701-1 P31702-1
32 |Junta del vastago NBR Unidad de recambio Las referencias mencionadas arriba
33 | Junta del émbolo NBR @® 666666 ®

O
:
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serie MRQ

Tamaﬁo32

Modelo basico/MRQBS32

Las dimensiones inferiores corre-
sponden a un modelo de actuador

con un angulo de giro de 80° a 100°.

 2-18 2-1/8  Conex A
i oniexon il
6.5 1.5 o (Movimiento lineal) 415 "7 %8 Conex. B
L Tl
5 : WL
of lol | [ Ll e ] V@ T |2
g B ) =i o g
S T o noo [] {g@ ]
:_;’;’5“.1\
a0 35 16 Detect. magnét.
116+ Carrera 34 48
198+ Carrera
Nota) M6 prof. 7
@ El nimero de agujeros de montaje y la distancia °§
75 27 o entre agujeros varia dependiendo de las carreras. 16_ 3
M5 = Véase a continuacionlas "Dimensiones de agujeros P
"E‘ de montaje (Distincién de carrera)”. | £
Conector lado trasero = \ 5]
Conexién an) N\ fil 3
. . - T h T
(Movimiento de giro) © 3] \ g | g
0 & S 18", 4.5 a
(=] = = 7* o
Q 3 A o 8
6 &t -—l'_ o?
- ) o
bo|e [ s
YR WA A
o 8| 9 O i
HA =]
th e 7] 32
2 = ‘ ]
< i
) Detector magnético
o
7 Movimiento lineal
\ E— Movimiento de giro
18 -
E

48
4-M5 X0.8 Prof. 7

La dimension de la izquierda arriba corre-
sponden a un actuador con un angulo de giro
de 80° a 100° con una carrera de 15mm.

Dimensiones de agujeros de montaje (distincion de carrera)

Agujeros de montaje 3 uns. Agujeros de montaje 4 uns.
O—0O—o ® © = =
Y |Y Y Q Y
(mm) (mm)
Carrera 5 10 15 20 25 30 40 50 75 100
Y 12.5 12.5 15 15 20 20 15 175 25 30
Q — — = — — — 20 20 20 30
E 58.5 61 61 63.5 61 63.5 63.5 66 71 735
1-256 ZSNC
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Cilindro compacto lineal y rotativo Series MRQ

.~ Modelo brida/MRQFS32

—=A

M5
Conector lado trasero

Conexion

Las dimensiones inferiores corre-
sponden a un modelo de actuador
con un angulo de giro de 80° a 100°.

(Movimiento de giro)

@

2-1/8
Conexion
2:’ 1/8 (Movimiento de giro) Conex. A
Conexion -
8.5 15 (Movimiento lineal) 415 \ 17 ConiB
Fi 2
s 7 ©
o T )| o€
& e } o
g 8OO —1- &
2 L O I <o F——
QY
A e
Detect. magrE// - o
30 35 16
116 + Carrera 34 48
198 + Carrera
W
&=
Nota) M6 prof. 7 8
e : : . &
- El nimero de agujeros de montaje y la distancia z
;(- entre agujeros varia dependiendo de las carreras. B, o
= Véase a continuacionlas "Dimensiones de agujeros £
E de montaje (Distincion de carrera)”. =
]
p==y
S HERE
= § o
g _8 4.5 g
al =
§ B\ £ jj
5 \ i -
I WA A '
E’ O L A I
2 32
=
g 1
o

Movimiento lineal

Movimiento de giro

18
4-6.6 Pasante 48
74 La dimension superior izquierda corresponde
90 a un modelo de actuador con un angulo de
giro de 80° a 100° con una carrera de
15mm.
Dimensiones del agujeros de montaje (distincion de la carrera)
Agujeros de montaje 3 uns. Agujeros de montaje 4 uns.
Oo—0—¢ o} & & &
Y Y Y Q Y
(mm) (mm)
Carrera 5) 10 15 20 25 30 40 50 75 100
Y 12,5 12.5 15 15 20 20 15 17.5 25 30
Q — — — — — — 20 20 20 30
E 58.5 61 61 63.5 61 63.5 63.5 66 71 73.5
% S\VC 1-257



serie IRQ
Tamaﬁo40

Modelo basico/MRQBS40

Las dimensiones inferiores
corresponden a un modelo de actua-
dor con un angulo de giro de 80° a

100°.
5. 4j8 2-1/8
- Conexion
Conexién (Houmienio de gy CONEX. A
(Movimiento lineal)
6.5 12 49 20 8 Conex. B
@ .r’/
» [] :
5| 19 Pon © = —
3 - R
=} 's]
0 @7@ A—1"8
_:_ﬁ@“
B
M5 305 40 18 Detect. magnét.
Canecltc.)r lado trasero 128.5 + Carrera 40 48
 Conexion 216.5 + Carrera
(Movimiento de giro) 2
§ " ) Nota) M6  prof. 7 -
;& % Elndmero de agujeros de montaje y la distancia 18.5 %
'z \, entre agujeros varia dependiendo de las carreras. o
E géase a corzgnuaciénlag‘ 2 Dimens)iones de agujeros %
e montaje (Distincion de carrera)". =
= \\\ _éa _g
© S\ g g
ol 18.5 49 g
= \ L=
g N 3
c‘v_ u ,{#. \/ — og
.8 Y ] 0
i °
| e o . i
} 5 e é O- o =
i 8l | - b
B 2 32
2 : [
<< 7 -
- o i | i
o Bt S ’\lll
e Detector magnético /
\ @I Movimiento lineal
< Movimiento de giro
24 % E St it
56 \
4-M6 X1 Profk La dimension superior izquierda corresponde

a un modelo de actuador con un angulo de
giro de 80° a 100° con una carrera de 15mm.

Dimensiones de agujero de montaje (Distinciones de carrera)

Agujeros de montaje 3 uns. Agujeros de montaje 4 uns.
&b & o O
Y | v Y Q Y
(mm) (mm)
Carrera 5 10 15 20 25 30 40 50 75 100
N 12.5 15 15 20 20 15 17.5 17.5 25 30
Q — — — — — 20 20 20 20 30
E 68 68 705 68 705 68 70.5 75.5 80.5 83

O
:
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Cilindro compacto lineal y rotativo Series MR Q

-9 Modelo brida/MRQFS40

M5
Conector lado trasero

Conexion (Movimiento de giro)
8. 34

(MAX. =12)

10.5

. .
| e

<

66

“ oo
o

O[O

100

132 ( Angulo de giro  180°: 170)

5 i
24
56
78
94
4-6.6 Prof. 7

57

Las dimensiones inferiores
corresponden a un modelo de actua-
dor con un angulo de giro de 80° a
100°.

2-1/8
Conexion

2-1/8 (Mavimiento de gira) Conex. A
/Conexion 49 —
6.5 12 / (Movimiento Iineal}”’—"J Conex. B
F
5 U
=i e | @ &
-G O — : ——1s
" o oo ,.{/ @
™ S
=R
Detect. magnét. _~ L=l
30.5 .40 18 19
128.5 + Carrera | 40 48
216.5 + Carrera
Nota) M6 prof. 7 §
El nimero de agujeros de montaje y la distancia 18.5 ‘§
entre agujeros varia dependiendo de las carreras. o
Xéase a go?t[i)nuacibnlaés 2 Dimens}icnes de agujeros B
e montaje (Distincién de carrera)". ;:; =
= = é
M~ o
; i =
= 185 49 i -
=
s r
i 3
=]
o N e ok i
0 v
22 |
e ——— [
s ECS NN ’\\
Detector magnético /
Movimiento lineal
E

Dimensiones de agujeros de montaje (Distinciones de carrera)

% Movimiento de giro

La dimension superior izquierda corresponde
a un actuador con una angulo de giro
de 80° a 100° con una carrera de 15mm.

Agujeros de montaje 3 uns.

Agujeros de montaje 4 uns.

o & & © & B—- ©
hd hd hd
Y Q Y
Y (mm) (mm)
Carrera 5 10 15 20 25 30 40 50 75 100
Y 125 15 15 20 20 15 17.5 17.5 25 30
Q — = = — = 20 20 20 20 30
E 68 68 70.5 68 70.5 68 70.5 75.5 80.5 83
% SMC 1-259



Serie MIRQ
Caracteristicas técnicas de los detectores magnéticos

Modelos de detectores aplicables.

Montaje Modelos de detectores magnéticos Cableado, funcion, entrada eléctrica
D-A7 O, A80 Grommet (Vertical)
Contacto tipo Reed D-A7 O H, A8OH Grommet (Horizontal)
D-A73C O, A8OC Conector
D-A79W Grommet (2 LED indicador, vertical)
) D-F7 OV Grommet (Vertical)
EZE: I:g;?ilva D-F7 O, J79 Grommet (Horizontal)
D-J79C Conector
Estado solido |D-F7 O W, J79W Grommet (2LED indicador, horizontal)
D-F7BAL * Grommet (indicador 2 LED, resistente al agua, horizontal)
D-F7OF Grommet (indicador 2 LED, con salida diag., hori
D—F7NTL Grommet (Con temporizador, horizontal)

= Este producto (cilindro de giro) no es resistente al agua. Consulte con SMC cuando se use D-F7BAL.

Rango de trabajo/Histéresis/Posiciones de montaje adecuada de detector magnético

Parte lineal Parte lineal Diametro D-A7/A8 D-F7 O0,J79 |D-F7OW,J79W
) 32 12 8
frrr— Rango de trabajo (mm) 6 T —
& i | J W - - :
a | _ J . 2
T Parte lineal|  yistsresis (mm) 3 2 1 1
v $- 40
A A Posicién A de montaje adecuado 32 8.5 (9) 9 13
(rom) 40 11 (11.5) 1.5 15.5
Parte del giro — - -
Parte rotativa Diametro|Angulo de giro| D-A7/A8 D-F7 O ,J79 |D-F70OW,J79W
| o 32 55 28 28
il Rango de funcionamiento (6m)
= 40 46 27 27
||| | | L A . . .
- J q T Angulo de histéresis| 32 10 4 4
} o[l (Grados) 40 7 3 3
e mii s Parte del gi 5 n
éj miie I—3  Parecelgio s | 802100 | 245 (5) 25 25
o L | mr Posicion B de montaje adecuado 170" a 190° 32 (32.5) 325 325
| lI. | (mm) 40 80" a 100° 31.5(32) 32 32
| 170" a190° 41 (41.5) 41.5 41.5
Los valores entre (paréntesis) son de D-A72, A7 [J H, A8OH
Histéresis Montaje y método de movimiento del detector magnético
3] ... Referencia para la fijacion de
@ Lema pare flaclyn montaje del detector magnético

| BQ-2

]

* comun para MRQ32 y 40

5~ Rall de montaje del detector

Rango de funcionamiento dentro de las

posiciones de montaje adecuadas (Lm/2) Espaciador del detector

@ Tomillo del detector

Posicion mas

sensible | A . .
T Rango de funcionamiento
del detector (Lm) ! b
"%
A ¢
i} i
Angulo de trabajo 6 m: El valor del rango qg mgwr_mento & Detector magnético
del detector magnético individual —_—
Lm se transforma en el angulo (@ Deslice el espaciador del montaje del detector magnético y coléquelo
de giro del eje en la posicién de montaje sobre el cuerpo. (Esta vez, compruebe que la
Angulo de histéresis:  El valor de la histéresis del detector tuerca de montaje del detector magnético insertada en el rail se coloca
magnético representado por un simultineamente en la posicién de montaje del detector.)
angulo (2 Acople la lenglieta de la palanca del montaje del detector magnético en

la ranura del espaciador del detector.

(3 Apriete el tornillo de montaje del detector magnético suavemente en la
tuerca por medio del orificio en la palanca del montaje del detector.

(4) Después de comprobar la posicion de deteccion, apriete el tornillo de
montaje para colocar el detector. (El par de apriete del tornillo M3 es
aproximadamente 0.5m.)

(® La posicion de deteccion puede ser cambiada bajo las condiciones
desctitas en el paso 3 .
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Cilindro compacto lineal y rotativo Serie MRQ

Dimensiones de los detectores magnéticos

Detector Reed

D-A7(C], A80 D-A7C0H D-A73C, A80C
i n|o|w©
e =
el =i sareadll
] 8 = i I i
1 M =7 I Ee—F 1 1§
(En paréntesis) se encuentran las
dimensiones de “A72”.
o g]:é}.s’_ S ————— TR —* —é}
Vl © ,'$ ) L. q_l:d—--—’ '__6 i z @'_ o ‘Z_@@LEE "’@’ e _E_ _9____ {;G)T:'_n—i—'—'
) ; = e} ' =%
L22 |_2__| ,_m_ 2 24 'DJ27U SR
o6l
Detector estado sélido
D-F70, F7OF, F7BAL, F7NTL, J79 D-F70IW, J79W
|~ "?2‘
el o=
[ 7 = -ma
{1 i i T
. »L——\ 1 [ | ] q
(En paréntesis) se encuentran las
dimensiones de “F7LF".
E © Baelo oo )
23 -2, 123
(30)
D-F701V
o PR Jf,[
ST [
IS=—=c=kI|I|M-
= i 00
oo
23 22 |-
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serie MRQ

Ejecuciones especiales

-X1 a X5

Consulte con SMC para mas informacion sobre las caracteristicas, dimensiones y entrega.

1 Simbolo
Carrera intermedia -X1

MHQ| Montale | % ~|Carrera| |Amoniguaci6n| |§ggt;,'g |X~{E§§,‘1’§t’i’cofx1

Carrera de funcionamiento Carrera intermedia

Para carrera intermedias diferentes de las estandar, la longitud total se acorta
cortando el lateral del movimiento lineal dependiendo de la carrera.

M6 Prof. 7

El nimero de agujeros de montaje y la distancia
entre agujeros varia dependiendo de las carreras.

Vease a continuacionlas 'Dimansipnes de agujercs

de montaje (Distincién de carrera)”.

—

]

|
A a l i
S |

E
S + Carrera 48
ZZ + Carrera

Dimensiones agujeros montaje (Distincion de carrera)

Tornillos de montaje (3 uns.) Tornillos de montaje (4 uns.)

D B +O— O
Y | Y Y Q Y
(mm)
Didmetro | Carrera Y Q E Agujeros de montaje

1a4d 125 58.5 - (5 carrera) /2
6a9 61 - (10 carrera) /2

11a14 15 . 61 - (15 carrera) /2 3
16a19 63.5 - (20 carrera) /2
21a24 20 61 - (25 carrera) /2
32 26 a29 63.5 - ( 30 carrera) /2
31a39 15 63.5 - (40 carrera) /2
41 a49 17.5 20 66 - (50 carrera) /2

51 a 65 o5 66 - (65 carrera) /2 4
66 a 74 71 - (75 carrera) /2
76 a 90 30 30 68.5 - (90 carrera) /2
91 a 99 73.5 - (100 carrera) /2
1a4 125 68 - ( 5carrera)/2
6a9 15 68 - (10 carrera) /2

11214 — 70.5 - (15 carrera) /2 3
16a19 68 - (20 carrera) /2

20

21a24 70.5 - (25 carrera) /2
40 26 a29 15 68 - (30 carrera) /2
31a39 175 70.5 - (40 carrera) /2
41a49 20 75.5 - (50 carrera) /2

51 a65 05 75.5 - (65 carrera) /2 4
66 a 74 80.5 - ( 75 carrera) /2
76 a 90 30 30 78 - (90 carrera) /2
91a99 83 - (100 carrera) /2

Diametro S y44
32 116 198
40 128.5 216.5
1-262

2 Simbolo
Rosca hembra extremo vastago -X2

Modelo de|q 32 oo | [ Angul Detector
MRQ | montaje | 40 ‘|Ca"era||Am°"“9“3°'°"|| dé'%‘i’ré’ |X magnetico|’x2

Rosca hembra del extremo del vastago

J

{ M6 x 1
Prof. efectiva 12
.Y .Y ﬂ_
T —
Lo oo R ==
1 |
= |||
il
i
Simbolo

Rango de regulacion del angulo no estandar  -X5

MRQ|Madele.delss2 —ICarreral [smoriguacien| | A7940 | x—Detecter 1 x5

Rango de regulacion del &ngulo no estandar

En este modelo se ha cambiado el rango de regulacion del angulo estandar
de +5° (un lado) a ‘...

Rango de
regulacion
del dangulo

4 i

To ool 1Ll

D S |
D S |

(mm)
Diametro L
32 Max. 32
40 Max. 31.5

Posibilidad de cambiar las caracteristicas técnicas desde el estandar a "-X5"

Especifique la referencia para el tornillo Allen
para la regulacién del angulo referido en la lista a continuacion.

Diametro Ref. Partes incluidas: Tomillo Allen 1 un.
32 .

20 P317010-13 Tuerca con brida 1un.

Arandela de sellado 1un.

# Un conjunto de actuadores requiere dos conjuntos de tornillos Allen.

O
:



serie MIRQ

Caracteristicas de ejecuciones especiales

-X10

Consulte con SMC para més informacion sobre caracteristicas técnicas, tamafos y fechas de entrega.

Simbolo

4 Carrera larga (101 a200 mm) -X10

**Véase la tabla el n® de de los detectores magnéticos montada en la parte inferior.

MRQ’ el ‘S 2 {Carrera‘ ’Amortiguacién‘ ]ggg?,'g ‘X{ Detect. magne’t.Hw
Carrera de funcionamiento Carrera IargJ

pasy

4X M6 Prof. 7

iz
i
o]

[

30|30 | 30 E

Ecuacién para dimensiones "E"

gl
N Tamaho 32
€ - (Carrera-100) /2 + 73.5
D Tamarnio 40
_1J (Carrera-100) /2 + 83
E

Carga lateral aceptable en el extremo del vastago F

Tamaiio 32| Tamafio 40 Para hallar la carga lateral aceptable de
Carrera F(N) F(N) las carreras no mencionadas en
15 la tabla, fije los valores lo mas cercano
_ 105 | 9 - posible a los indicados en la tabla.

110
115 14
120
125 8
130

13
140
150

7

175 12
200 5 11

Nimero de detectores magnéticos montados

Giro

Movimiento linea 0 1 2
0 = 0S 02
1 SO SS S2
2 20 2S —_
n no nS n2

Estan disponibles combinaciones de los productos de ejecuciones especiales de
n?1 a 4. Consulte con SMC para mayor informacion.

O
:
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