(sJAIGNEP Serie RT

ROTARY CYLINDERS
DREHZYLINDER

VERINS ROTATIFS
CILINDROS ROTATIVOS
CILINDROS ROTATIVOS

CARATTERISTICHE TECNICHE
TECHNICAL CHARACTERISTICS
TECHNISCHE ANGABEN
CARACTERISTIQUES TECHNIQUES
CARACTERISTICAS TECNICAS
CARACTERISTICAS TECNICAS

1907/2006 2011/65/CE

REACHY ﬁ

SILICON
FREE

Caratteristiche

Viti di regolazione angolo da 0+190°.

Possibilita di sostituirli con ammortizzatori che
permettono da 2 a 5 volte I'energia cinetica.

Fori per posizionamento.

Tavola con diametri di centraggio interno ed esterno,
tolleranza H).

Cuscinetto per alti carichi assiali.

Asse con foro di attraversamento.

Caractéristiques Caracteristicas Caracteristicas

1 Visderéglage d'angle de 0 190 °. 1 Tomillo de regulacién dngulo de 0+190°. 1 Parafusos de reqgulagem do dngulo de 0+190°.
Possibilité avec amortisseur de choc interne Posibilidad de sustituirlo con amortiguadores que Possibilidade de substitui-los por amortecedores de
permettant une énergie cinétique 2 a 5 fois (comparé permiten de 2 a 5 veces la energia cinética. impacto que permitem absorver de 2 a 5 vezes mais
ala vis de réglage). 2 Taladros para posicionamiento. energia cinética.

2 Percage pour goupille de positionnement. 3 Mesa con didmetros de centrado interno y externo, 2 Furos para posicionamento.

3 Table avec centrage intérieur et diamétres extérieurs, tolerancia H). 3 Mesa com diametros de centragem interna e externa,
de tolérance H). 4 Cojinete para altas cargas axiales. tolerancia H).

4 Palier pour charges axiales élevées. 5 Eje con taladro de atravesamiento. 4 Rolamento para altas cargas axiais.

5 Axes creux. 5 Haste com furo passante.
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Pressioni

Pressures

Druckbereich
: Pressions
Presiones
Pressées

1 bar (0.1 MPa)
. 8 bar (0.8 MPa)

Alesaggi
Bores
Durchmesser
Diameétres
Didmetros

Diametros

10 20 30 50 70 100
15 18 20 25 28 32

(Unit: mm)

Temperature

@

Temperatures
Temperatur

i Températures
Temperaturas

Temperaturas

0 °C (Not frozen)
i +60°C

i Peso cilindro
Cylinder Weight
Zylinder Gewicht
Poids du vérin
Peso Cilindro

. Peso do Cilindro

[
10 20 30 50 70 100
530 990 1290 2080 2880 4090
(Unit: g)

Angolo regolabile con viti di adattamento

Adjustment angle per rotation of angle adjustment screw
© Verstellbarer Winkel mit Adapterschrauben

Réglage de I'angle par rotation de la vis de réglage angulaire

. Angulo regulable con tornillos de adaptacién

Angulo ajustdvel através de parafuso

2]
10 20 30 50 70 100
102°  7,2° 6,5° 82° 7,0° 6,1°

B
B

Pin hole

==
L =
N

Reference diameter (boss)

B
B

o O o

Pin hole

-

‘ =

T -

Reference diameter (hole)

i Fluidi compatibili
¢ Aria (Lubrificazione non necessaria).

Fluids

Air (Lubrication not necessary).

Geignete Medien

Luft (Schmierung nicht erforderlich).

i Fluides compatibles
Air (Lubrification pas nécessaire).

Fluidos compatibles
Aire (Lubrificacion no necesaria).

Fluidos compativeis
: Ar(Lubrificagdo ndo necessdria).
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i Esempio gamma di rotazione
é : Rotation Range example

i Beispiel Rotations-Baureihe
Exemple de plage de rotation
Ejemplo gama de rotacién

: Exemplo de range de rotagdo

Adjustment amount by
Adjustment bolt A o adjustment bolt A
(For counter-clockwise Posifioning pin hole
rotation end adjustment) £ ry = -
> Sa B 2T
Do EANG)
Adjustment bolt B N : N
i i ] =]
For Clogm':ﬁgﬁfﬂq) > @ Adjustment amount by
) adjustment bolt B

Pin hole rotation range

190° (Maximum) Rotation 180° Rotation
Adjustment amount by Adjustment amount by Adjustment amount by
adjustment bolt A adjustment bolt A adjusiment bolt A
o ]
FH1* /& L 8
=]
@D > <A\ WS 720
O1¢e PIe
H o o] =
.
Adjustment
‘ amount by
Adjustment ‘Adjustment adjustment
amount by i amount by bolt B
adjustment adjustment
bolt B bolt B
90° Rotation 90° Rotation 90° Rotation
i Tabella dei codici di ordinazione
</ > . Ordering codes
i Bestellschliissel SERIE 9
i Code de commande
i Tabla de codificacion para pedidos
i Tabela de codificagdo para compra p N - N
R T 0 1 [0 1 0
010
020
030
050
070
100

i Sensori consigliati

i Sensors recommended
Empfohlene Sensoren
Capteurs recommandés
: Sensores recomendados

i Sensores aconselhados

. DC 02 PM8
: DC02P2M

. DC 03 PM8
. DC 03 P2M

DC 04 PM8
DC 04 P2M

DC 05 PM8
DC 05 P2M

i Adattatore per sensore
i Sensor adapter

© Sensor Adapter

i Adaptateur pour capteur

E Adaptador para sensor

Adaptador para sensor

. DC 00001
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Serie RT

RTO01-10

8-M5X0.8x 8
(Circumterence: 8 equivalents)

4M5x0.8x8
2068 45°
Chore 011x65 \
=\
&
2-M5X08 60
Mounted screw
0
0467007
-
045
+0.03
375 2-M5X0.8 2-M8X1.25 12 5 020"
(Piping port) o
, . 3
I ! I :
: b
| [ | 2:-M8X1.0 - [
| o© @3 \ .
5
o L L - 3
o f ‘%E ] o .
[ | of 8§ - "
©1 | * g | ‘
2 L e
T T T T
4 5(Through)
12 695 015 95
20 205 92 -
473
50
56 9
RTO1 - 20
%o
&
5.
&
%
8-MBX1.0x 10 %
(Circumference:
4-M6X1.0x 8 8 equivalents)
2088
Chore 014x8.5 45°
Vo2 25°
10O+
i - — 4 34
B Vo
24 2 Gy KD
0
P
2 2:M5X08 76
B3
Mounting screw
0
0610087
0
060 0.074
+003
50 8 027+0%
2-M5X0.8
(Piping por) 5 prigx1 5x15 N
= =
. J|
2-M10X1.0
Adjustable screw . | 2
I 5
t 5
< - o —
©
Eh : 1 Ml
T
09 (Through)
17 75| 13 017 13
275 Max.=25 119
~
572
65
71
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RTO01-30

8-M6X1.0x 10
(Circumference:
8 equivalents)
4-M6X1.0x8
2-086 o
Chbore 01485 \ -
225°

?

|
| S

©
3 2-M5038 84
>
4 Mounting screw
[
067 0%
8074
2-M10X1.5x 15 065 ]
+003
2-Re18 50 2M10X1.0 10 032002
(Piping port) Adjustable screw

10
7

|
‘
DO 1) 0
© Q@ © 8
. t f()‘ AW : N - 1 | I
. ‘\\‘yfﬂ“g
2 || |
5 09 (Through) «
- 7 [7.5] 14, 022 B E
29 Max.=25 131
65
70
76

RTO01-50

8-M8X1.25x 12
(Cir 8 equivalents)

4-M8X1.25x 8

2-0102

C'bore 018 x 11 \

o © e HH

-1 F

©
I
>
- i
o
2-M5X0.8 100
Mounted screw
837
077 0
5
075 8D74
38
63 2-Rcl/8 " 035"
(Piping port)
| 2MIX1.75x15 |
\ ] { o
B )
‘ 7 2-M14X1.5 | ] a &
‘ o
FOEE) H
‘ @ %3 — Tk | 3
© % o H e} ¢
T o ~ o -
‘ ] N & -
o ‘ — { B ‘ \(
. I
I T
6 010 (Through) o
o
22 8.5 18 026 18
36 29 157
74.2
80
86
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RTO01-70

4-M8X1.25 10 o Gos

2-0104 &
Chore 0175 105

- _
39 2
)
o
s 110
=
o
0
0900057
0
2 088"
+0.03
7 2-M12X1.75% 18 046™° -
2-Rel/8 - B
| Pipngpor) 5 yvog |
| ‘ | Mounted screw [\ !
B
! 2-M20X1.5 . : >
% [ 1] \ 9|
ks ‘ 1 <
© -B o - | e ——| N 3
ks - ¥ i
® g ' |
T i =t
8 | 17 016 (Through) 17,
022
0
B
87.7 362 170
97.5
RTO01-100
8-M10X1.5x 14.5
(Circumference: 8 equivalents) ,y
4-M8X1.25 % 10
AMEX1.25x10 >
%
ope
2-0102 K4
C'bore @18 x 11
45°
225°
GP g1
|
‘ 49 2
0
<
M
>
£ 130
3087
0100
ol
0
100 2M12X1.75x 18 008"
+003 o
835 2-Re1/8 2-M5X0.8 9 05600 2
(Piping port) Mounting screw
|
{ I J
&
. 2:M20X1.5 | o
© | © ‘
*@ ! \ ‘ g
b,
ﬁ\ I
© EJ/ L D 4 s I \‘9 — 3
- b R s | —
b & w o
4 ol | [l ® : N \
g T :
8 019 (Thru)
100
50 8|17 024" 7
942 Max.=34.3 189 ]
1055
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Serie RT

COMPACT ROTARY CYLINDERS
KOMPAKTER DREHZYLINDER

VERINS COMPACTS ROTATIFS
CILINDROS ROTATIVOS COMPACTOS
CILINDROS ROTATIVOS COMPACTOS

CARATTERISTICHE TECNICHE
TECHNICAL CHARACTERISTICS
TECHNISCHE ANGABEN
CARACTERISTIQUES TECHNIQUES
CARACTERISTICAS TECNICAS
CARACTERISTICAS TECNICAS

Caratteristiche

Albero

Fori di montaggio in due direzioni

Semplice reglazione meccanica dell'angolo (+ 5°)
Foro per perno di riferimento

Sede sensori su entrambi i lati

Centraggio rapido

Le alimentazioni possono essere installate da un solo lato

Caractéristiques

Arbre

Trous de montage dans deux directions

Réglage mécanique simple de I'angle (+ 5 °)
Percage pour goupille

Capteurs montables sur les deux cotés

Centrage rapide

Les alimentations peuvent étre installées a partir
d'un seul coté

NSO UuANWN=

Pressioni

Pressures

Druckbereich

Pressions

Presiones

Pressdes

bar

Caracteristicas
Eje

Taladros de montaje en dos direcciones

Simple regulacién mecdnica del dngulo (+ 5°9)

Taladro para perno de referencia

Sede sensores en los 2 lados

Centrado rdpido

La alimentacién puede ser instalada de un solo lado

NSO UL dHNWN =

Temperature
jl Temperatures

Temperatur

Températures

Temperaturas

Temperaturas

10 °C (Not frozen)
©4+60°C

1907/2006
REACHY

2011/65/CE

SILICON
FREE

Caracteristicas

Haste macho

Furo de montagem em duas diregoes

Simples ajuste mecanico de dngulo (£ 5°)

Furo para pino de posicionamento

Cavidade de sensores por ambos os lados
Centragem rdpida

As alimentagdes podem ser instaladas de un sé lado

NSO U AN WN=

Fluidi compatibili

Avria (Lubrificazione non necessaria).
Fluids

Air (Lubrication not necessary).

G

Geignete Medien
Luft (Schmierung nicht erforderlich).

Fluides compatibles
Air (Lubrification pas nécessaire).

Fluidos compatibles
Aire (Lubrificacién no necesaria).

Fluidos compativeis
Ar (Lubrificagdo ndo necessdria).
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Alesaggi
Bores

i Durchmesser

Diametres

: Didmetros

Diametros

10 15 20 30
10 14 18 20

Angolo di regolazione
Angle adjustnebt
Einstellwinkel

Réglage de I'angle

Angulo de regulacién

Angulo de regulagem

+5°

Esempio gamma di rotazione
Rotation Range example

Beispiel Rotations-Baureihe
Exemple de plage de rotation
Ejemplo gama de rotacion
Exemplo de range de rotagdo

Quando messo in pressione dal foro indicato dalla freccia.
When pressurized from the port indicated by the arrow.
Wenn unter Druck von dem mit dem Pfeil angezeigten Anschluss.

Indication de I'entrée de la pression par la fléche.

Cuando se presuriza por el puerto indicado por la flecha.
Quando pressurizado a partir da via indicada pela seta.

Vite di montaggio
Mounting screw
Befestigungsschraube
Vis de montage
Tornillos de montaje
Parafuso de montagem

i Tabella dei codici di ordinazione

Ordering codes

Bestellschltissel

Code de commande
Tabla de codificacién para pedidos
Tabela de codificagdo para compra

Sensori consigliati
Sensors recommended

;. Empfohlene Sensoren

Capteurs recommandés
Sensores recomendados

Sensores aconselhados

DC 02 PM8 DC 03 PM8
DC 02 P2M DC 03 P2M

Uscita Nm (pressione=0,5 MPa)
Output Nm (pressure = 0,5 MPa)
Ausgangsleistung Nm (Druck=0,5 Mpa)
Sortie Nm (Pression=0.5Mpa)

Salida Nm (presién=0,5 MPa)

Saida Nm (pressdo = 0,5MPa)

0
10 15 20 30
03 075 18 31

i Energia cinetica permessa
- Allowable kinetic energy
Zuldssige kinetische Energie
Energie cinétique autorisée
Energia cinética permitida

i Energia cinética admissivel

Single flat
/ B fort

e

ng
1 adjustment +5°

adjustment +5°
adjustment +5°

Angle
Angle

Angle
adj%s(mem 1St

A

Angolo di rotazione
Angle of rotation
Drehwinkel

Angle de rotation
Angulo de rotacién
Angulo de rotacdo

20°

=80° + 100°

180° =170° + 190°

Senzaammortizzatore Paracolpi in gomma Tempo di rotazione
Without cushion Rubber bumper Rotation time
Ohne Dimpfung Gummi Dampfer Rotationszeit
(1] Sans amortisseur Butoirs en caoutchouc Temps de rotation
Sin ién i degoma Tiempo de rotacion
Sem amortecimento Amortecimento eldstico Tempo de rotagdo
mJ mJ s/90°
10 - 0,25 0207
15 - 0,39 02+0,7
20 25 - 02+1
30 48 - 02+1

adjustment +5°

Angle

€l

Single flat B port

adjustment +5°

| Alsiment +5°

Angle

e

1
,f
,’
|

Angle
adjustment :5?

Vite
chraube !
cor b |
; ;
Py W ‘ ] 9%
10 13 8 M4 x 20 T i T
i
15 16 8 M4 x 25 — oi N i ‘ I
20 225 12 M6 x 35 ] o l ‘? —
30 24,5 15 M8 x 40 ; ;
Rotazione
P Rotar(on
- e
Rotacion
Rotacgdo
N N p N
R T 0 3 S/ 0 1 o (0 9 o0
010 090°
015 180°
020
030

DC 05 PM8
DC 05 P2M

DC 04 PM8
DC 04 P2M
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RT03S 010

154 0.6
% o,
4;3
~ 1 AN
S lxiess!
=] e
2xM5%0.8 29 8
Opposite 07.6 x 4.2
0
312-0.043
-0.004
o 4.5 35-0.012
j 2xM5x0.8 N
o
| & N e
| @ o
I 1 L 11 ~ i)
&, o a5 .
A S ~[
= mt | 9 S
8.5 9 17
(8.5) 90°=56.5 42
‘ 180°=69.5 ‘ ‘
17.6 0.6
% P,
* =
— il %C;S,)
. &l
: N
N (@2
N | -4
1 ]
gl
2xM5x0.8 31 9
Oppsite 07.6 x 4.2 ~
14
o j 5.5 6
2xM5x0.8
]_, OL
I ~ o
N N
— I 1 8
‘ | % R -
- \
— 1 ‘ @ ol &
= | —H | 2
9 KA 264
1(10) 90°=65 53
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RT03S 020

.
9 0

o 27, 1

Wi
174
=

D

o0
i
a2

[To]
©  2MB1.25 / 50 113.5]
Opposite @11 x 6.5
0
@25-0.052
-0.005
1.5 210-0.014
| o
0
2xRe1/8 4-0.03] |[! o o
~ 5 ” N 2 15}
N : &
\ 0
1 @% ?’ 9(,:1
] [ /M X
o | LO | © a7
14 14 34
(1) 90°=104 63
180°=130
% o
36
*9/5 2
ol %— 'ﬂ )
| | Sc)\j
’\—5\ e aog
~ — (o)
<8 + o
S ‘D IS RS
= = i
= —/ - o
2-M10x1.5 29 ‘ 8-M5x0.8 65 19
Oppsite 014 x 8.5 &8 Oppsite 4 PCS
0
@30-0.052
135 212:990%
I <
0
4-0.03 o
« S
J0, 2xRc1/8 ™
o
. oo =y (¢
< } I 4R\ ™
) U e @
o 2 €
14 14 39
(11) 90°=122 69
‘ 180°=153
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LEGENDA
KEY
LEGENDE

LEGENDE
LEYENDA
LEGENDA

« P (MPa) Pressione di esercizio
Working pressure
Arbeitsdruck
Pression de service
Presién de ejercicio
Pressdo de exercicio

« T(Nm) Tipologia di carico
Load type
Lasttyp
Type de charge
Tipologia de carga
Tipologia de carga

Ts (Nm) Carico Statico .

Tf (Nm)

Ta (Nm) Carico di Inerzia .

Tc (Nm) Tf + Ta Carico Totale .

m (kg)
Static Load

Statische Last

Charge Statique

Carga estdtica

Carga estdtica

Carico di Resistenza LT
Resistance Load

Lastwiderstand

Résistance de charge

Carga de resistencia

Carga de resisiténcia

t (sec)
Inertial Load

Trdgheitsbelastung

Charge d'inertie

Carga de Inercia

Carga de inércia

0 (rad)
Tf+Ta Total Load

Tf + Ta Gesamtlast

Tf+Ta Charge totale

Tf+ Ta Carga total

Tf + Ta Carga total

« Modello selezionato provvisoriamente: RT01 010

Temporary selected Model: RTO1 010
Tempordr gewdhltes Modell RTO1 010

Modele provisoirement sélectionné: RTO1 010
Modelo seleccionado provisionalmente: RT01 010
Modelo selecionado provisériamente: RTO1 010

« Pressione di esercizio: 3 bar
Working Pressure: 3 bar
Arbeitsdruck: 3 bar
Pression de service : 3bar
Presidn de ejercicio: 3 bar
Presdo de exercicio : 3 bar

- Posizione di montaggio carico: Verticale

Mounting position: Vertical
Einbaulage: Vertikal

Position de montage : Vertical
Posicién de montaje de carga: Vertical
Posicdo de montagem : Vertical

e t=6s
- 6=180°

Calcolo del Momento d’Inerzia |

Calculation of Inertial Moment |

i Berechnung des Trdgheitsmoments |

Calcul du moment d'inertie |

Cdlculo del momento de inercia |

Cdlculo do momento de inércia |

Massa del carico
Mass of the load
Ladungsmasse
Poids de la charge
Masa de la carga
Massa da carga

Coefficiente d'attrito
Friction coefficient
Reibungskoeffizient
Coefficient de friction
Coeficiente de friccion
Coeficiente de atrito

Tempo di rotazione
Rotation Time
Rotationszeit
Temps de rotation
Tiempo de rotacién
Tempo de rota¢ao

Angolo di rotazione
Rotation Angle
Drehwinkel

Angle de rotation
Angulo de rotacién
Angulo de rotagéo

« M (Nm) Carico ammissibile
Permitted Load
Zuldssige Last
Charge admissible
Carga admisible
Carga admissivel

« 1(kgm? Momento d'inerzia (vd. Tab. 1)
Moment of Inertia
Trdgheitsmoment
Moment d'inertie
Momento de inercia
Momento de inércia

+ o (rad/s?) Accelerazione angolare
Angular acceleration
Winkelbeschleunigung
Accélération angulaire
Acceleracién angular
Aceleragdo angular

+ w (rad/s) Velocita angolare
Angular speed
Winkel-Geschwindigkeit
Vitesse angulaire
Velocidad angular

Velocidade angular

Calcolare il momento di inerzia totale dei carichi
Calculate the model of the total inertial load
Berechnen Sie die Gesamttrdgheitslast des Modells
Calculer le modéle de la charge totale d'inertie
Calcular el modelo de inercia total de la carga
Cdlcular o modelo de inércia total das cargas

1(kgm?) =11+12+13 +...

0,15-0,05°
=047

0,025
2

EXAMPLE

I,,=1,+1,= 0003896 Kg - m’

+04-0,05°=0,001833 Kg - m?

L,=02-===+02-0,1’=0,002063 Kg - m’
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i Calcolo della Coppia Controllare la coppia T necessaria corrispondente al tipo di carico e controllare che rientri nel campo della coppia effettiva.
i Calculation of Tor Check Torque T necessary and correspondent to the load type and make sure it stays the effective torque range.
diculation o forque Uberpriifen Sie das Drehmoment T, das fiir den jeweiligen Lasttyp erforderlich ist, und stellen Sie sicher, dass es innerhalb des
i Drehmomentberechnung effektiven Drehmomentbereichs liegt.
Controler le couple T correspondant au type de charge et vérifiez qu'il entre dans les tolérances.
i Calcul de couple
: Controlar el par T necesario correspondiente al tipo de carga y controlar que el par efectivo esté dentro del campo.
i Cdlculo del par Verifique o torque T necessdrio correspondente ao tipo de carga e assegure que o valor correto esteja no campo de torque efetivo.
Cdlculo do torque T=Tax10 or T=Tfx(3+5)+Tax 10 T (Nm) < Coppia effettiva OK
' Effective torque
Drehmoments
Couple effectif
Par efectivo
Torque efetivo
Ts =F£ (N-m) Tf=F-£(N-m) E‘ Ta=1-w(Nm)
— F=umg - 528
g=98ms =52 (rad/s?)
Rotary actuator
T.=T,10 7,=0003896 (2~ ) = 00015 Nm
T =1, T.=00015-10=0015Nm
. 26 rad
w==— =
v s
i Tempo di Rotazione Deve rientrare nei tempi previsti dalla tabella TAB.3. Se il tempo di rotazione supera i 2sec per fare 90°, nel calcolo si
: X i considera comunque un tempo di 2sec per 90°. Convertito sempre nel tempo per 90° ai fini del confronto.
; Rotation Time Ad esempio, 6 sec/180° viene convertito in 3sec/90°.
i Rotationszeit It must respect times as per TAB.3. In the calculation, if time is longer than 2sec to make 90°, consider anyway a time of 2 sec to
: make 90°. Convert alwayss into 90° to compare.
i Temps de rotation For example,6 sec/180° converted into 3sec/90°.
- i Die Zeiten in der Tabelle TAB.3 missen eingehalten werden.
Tiempo de rotacin Wenn die Zeit in der Berechnung ldnger ist als 2 Sek. auf 90°, sollten Sie dennoch 2 Sek. auf 90° anrechnen.
i Tempo de rotagio Rechnen Sie zum Vergleich immer auf 90° um. Z.Bsp. 6 Sek./180° umgerechnet auf 3 Sek./90°.
' Il faut respecter les temps selon Tab.3. Dans le calcul, si le temps supérieur a 2sec pour faire 90°, le ramener a 2sec pour faire 90°.
Toujours convertir en 90° pour comparer.
Par exemple, 6 secondes / 180° converti en 3s / 90°.
Se debe estar dentro del tiempo previsto en la TAB.3, En el cdlculo si el tiempo supera los 2 seg para hacer 90°, se considera un
tiempo de 2 seg. para 90°. Siempre de convierte en el tiempo a 90° para propdsitos de comparacion.
Por ejemplo 6 seg /180° se convierte a 3 seg / 90°.
Deve estar dentro do tempo previsto na tabela TAB.3. No cdlculo, se o tempo excede 2s para fazer 90°, deve ser considerado de
qualquer maneira um tempo de 2 seg para 90°. convertido sempre no tempo para 90° para fins de comparagéo.
Por exemplo, 6 seg / 180° é convertido em 3 seg / 90°.
. ¢ Calcolo Energia Cinetica ¢ L'energia cinetica del carico deve trovarsi dentro i valori ammissibili.
4 B . L i Kinetic Energy of Load must respect the permissible values.
: Calculation Kinetic Energy Die kinetische Energie der Last muss sich innerhalb der zuldissigen Werte befinden.

i Berechnung kinetische Energie i L'énergie cinétique de la charge doit respecter la valeur admissible.
; La energia cinética de la carga debe encontrarse dentro de los valores admisibles.

H 45 e ..
: Cacul de [énergie cinétique A energia cinética da carga deve estar dentro dos valores admissiveis.

i Cdlculo Energia Cinética

: . L _ 1 .02 . R

i Cdlculo de energia cinética E=5lw E (J) < Energia ammissibile OK
: : Permissible energy OK
Zuldssige Energie OK
Energie admissible OK
Energia admisible OK
Energia admissivel OK

)

[E= B lw
6

w=""
t

E= % -0,00389 {2777 )=0,048) =48 mmJ

Check if Load applied to product respects the permissible range.

Ueberprtiifen Sie, ob die auf das Produkt einwirkende Kraft im zuldssigen Bereich liegt.
i Zuldssige Laststeuerung i Vérifiez si la charge appliquée est dans la plage autorisée.

; i Controlar sila carga aplicada al producto se encuentra dentro del campo admisible.
Verificar se a carga aplicada ao produto estd no campo admissivel.

i Controllo del Carico ammissibile Controllare se il carico applicato al prodotto rientra nel campo ammissibile .
i Permissible Load Control

Controéle de la charge admissible

i Control de la carga admisible M < Carico ammissibile OK

H s .. Permissible load OK

i Verificagdo da carga admissivel H Zuléssige Last OK

: Charge admissible OK
Carga admisible OK

Carga admissivel OK

M=T,,+T,=(04-98-005) +(02-98-0,1)= 0392 Nm
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Calcolo del Momento d’Inerzia |

Calculation of Inertial Moment |

Berechnung des Trdgheitsmoments |

Calcul du moment d'inertie |

Cdlculo del Momento de Inercia |

Cdlculo do momento de inércia |

1 Albero

Posizione dell'asse di rotazione:

Perpendicolare all'albero vicino ad
un'estremita.

1 Diinne Welle

1 Arbre

Position der Rotationsachse:
Senkrecht zur Welle, nahe einem Ende.

1 Eje

Position de l'axe de rotation:

N
(I;)__
7

Posicién del eje de rotacion:
Perpendicular al eje a través de un
extremo.

2 Albero

Posizione dell'asse di rotazione:
Attraverso il centro di gravita dell'albero.

2 Diinne Welle

2 Arbre

~.

. . S Y 17, >
Perpendiculaire a 'axe prés d'une (IS - gl
extrémité. ! o7 I

| Y |
R
1 Haste ~ I -
~ ~ I _ P
Posicdo do eixo de rotagdo: ~

Perpedicular a haste com uma dos
lados maior.

Position der Rotationsachse:
Senkrecht zur Wellenachse.

2 Eje

Position de I'axe de rotation:
Perpendiculaire a 'axe de l'arbre.

2 Haste

Posicidn del eje de rotacion:
Através del centro de gravedad de la placa.

3 Piatto rettangolare

Posizione dell'asse di rotazione:
Attraverso il centro di gravita del piatto.

3 Einstellplatte

Posicéo do eixo de rotagdo
Através do centro de gravidade da haste.

3 Plaque rectangulaire

Position der Rotationsachse: Durch das
Schwerkraftzentrum der Welle.

3 Placa rectangular

Position de I'axe de rotation: Au niveau
du centre de gravité de la plaque.

3 Placa retangular

Posicién del eje de rotacion: A través del
centro de gravedad de la placa

4 Piatto rettangolare

Posizione dell'asse di rotazione:
Perpendicolare al piatto vicino ad

4 Einstellplatte

Posi¢do do eixo de rotagdo:
No centro de gravidade da placa.

un'estremita (stesso caso con un piatto
sottile).

Lage der Drehachse:

senkrecht zur Ebene nahe einer
Extremitdit (gleich fir eine diinne Platte)

4 Placa rectangular

al
4 Plaque rectangulaire /

Position de I'axe de rotation:
Perpendiculaire d la plaque a proximité
d'une extrémité (le méme cas avec une

Posicién del eje de rotacion:
Perpendicular a la placa a través de uno
de los extremos (también en el caso de
una placa mds ancha).

I mince). ~
plaque mince). - \, é _!3’ S,
1 °~ 7
4 Placa retangular I \\\r/’ I
Posicéo do eixo de rotacdo: | | |
Perpedicular a haste com uma dos lados L\\ I //J
maior (também é o mesmo no caso da \\\‘I///

placa fina)

I=m1 .LV+ mZ.LZZ
3 3

|=m1 .4a1%+ b2  4a2%+ b?

12
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5 Piatto rettangolare

Posizione dell'asse di rotazione:

Perpendicolare al piano nel centro di
gravita del piatto (stesso caso con un
piatto sottile).

5 Einstellplatte E

5 Plaque rectangulaire

Position der Rotationsachse: Senkrecht
zur Ebene im Gravitdtszentrum der
Flciche (das gleiche gilt im Fall einer
dicken Platte).

5 Placa rectangular

Position de I'axe de rotation:
Perpendiculaire a la plaque au niveau du
centre de gravité (le méme cas avec une
plague mince).

5 Placa retangular

Posicién del eje de rotacion:

A través del centro de gravedad y
perpendicular a la placa (también en
caso de una placa mds ancha).

6 Cilindro

Posizione dell'asse di rotazione:
Passa attraverso il centro di gravita.

6 Zylinder

Posi¢do do eixo de rotagdo:

No centro de gravidade da placa
(também é o mesmo no caso
aplacafina).

6 Cylindre

Position der Rotationsachse:
Sie geht durch den Schwerpunkt.

Position de I'axe de rotation:
passe par le centre de gravité.

11PN
i i < s
6 Cilindro 3 6 Cilindro PT I ~ P e I
SNoo
Posicién del eje de rotacion: Posicéo do eixo de rotagdo. : Y I
Eje central. Eixo central. l : J
~ e
~ | -
\\L/
7 Sfera solida <t
Posizione dell'asse di rotazione:
diametro.
7 Vollkugel 7 Sphere
Position der Rotationsachse: Position de I'axe de rotation:
durchmesser. diamétre.
TIPS
7 Esfera sélida 7 Esfera sélida I/\ &b :>|
~ P
Posicién del eje de rotacion: Posigdo do eixo de rotagdo: I \ﬁ// I
didmetro. diametro. | | |
| | |
~ I //
SN | -
N~
8 Piatto rotondo ¢
Posizione dell'asse di rotazione:
diametro.
8 Runde Platte 8 Plaque ronde
Positions der Rotationsachse: Position de l'axe de rotation:
durchmesser diamétre
IR
~
8 Placa redonda 8 Placa redonda I/ &b I
~ v
Posicion del eje de rotacion: Posicdo do eixo de rotagdo: I \\[/ - I
didmetro. diagmetro. | | |
l | P
~ | //
\\l//
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9 Carico alla fine della leva

l=m1-21 4 m2.a22+K
Quando la forma M2 e una sfera fare 3
riferimento a K= M2 - 2"
5
9 Belastung am Hebelende m 9 Charge a l'extrémité du levier az
Wenn die Form M2 eine Kugel ist, Lorsque la forme M2 est une sphére al
nehmen Sie Bezug auf 7, prendre K=M2-2C
und K=M2- 2L 5
5
m1

Carga en el extremo de la palanca Carga no final de alavanca

[
Cuando la forma de m2 es una espera  Quando o corpo da carga M2 é uma /// d‘_b \\>
referirse a 7,y K= M2+ 21 esfera, verifique 7, e K= 12 - 2 IS~. A7
5 5 N |
| Y |
| | |
L I J
~ -
~ | -
~ -
~L-

10 Trasmissione a ingranaggi

- Trovare il momento d'inerzia I8
per la rotazione dell'asse B.

- In seguito viene introdotto I8 per
trovare |ail momento d'inerzia per la
rotazione dell'asse A come Ia= (%) -8

(A) Number of teeth = a
10 Getriebezahnrad m Transmission par engrenage
Number of teeth = b

- Finden Sie das Tragheitsmoment |, fir - Trouver le moment d'inertie de la
die Rotation der Achse B. rotation de l'axe B.
- Danach wir | eingegeben um |, zu - Ensuite, I, est introduit pour trouver |,
finden, das Trdgheitsmoment fir die le moment d'inertie pour la rotation de A
Achsendrehung A wie la= (%) -Is ['arbre (A) comme la= (%) -l P S~

I/\ ~ = - >|
Transmision de engranajes Transmissdo por engrenagem Ldl I \\W _ - :
- Encuentra el momento de inercia - Encontre o momento de inércia |, para | | |
I, para la rotacion del eje (B). arotagdo da haste (B). l\ : /l

~ e

- Después, se introduce Is para - Em seguida, I8 é inserido para Ne \|/ i

encontrar Ia el momento de inercia para  encontrar I, momento de inércia de
la rotacién del eje (A) como la= (%) -8 rotacdo da haste (A), como la= (%) I
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Calcolo della Coppia
Torque Calculation
Drehmomentberechnung
Calcul du couple

Cdlculo del par

Cdlculo de la copia

SERIE RTO1
("]
1 2 3 4
10 018 036 0,553 0,71
20 037 073 1,10 1,47
30 0,55 1,09 1,64 2,18
50 09 1,85 2,78 3,71
70 136 2,72 4,07 543
100 2,03 4,05 6,08 8,11
SERIE RT03
(]
1 2 3 4
10 - 0,09 018 02
15 - 022 045 0,60
20 037 0,55 1,10 1,47
30 062 094 1,87 2,49

Tempo di Rotazione - Energia cinetica ammissibile
Rotation Time - Allowable Kinetic Energy

Rotationszeit - Zuldssige kinetische Energie

Vitesse de rotation - Energie cinétique admissible

Tiempo de rotacién - Energia cinética admisible

Tempos de rotagdo - Energia cinética admissivel

SERIE RTO1
Energia cinetica ammissibile
Allowable Kinetic Energy
Zuldssige kinetische Energie
@ Energie cinétique admissible
Energia cinética admisible
Energia cinética admissivel
(mJ))
10 7
20 25
30 48
50 81
70 240
100 320
SERIE RT03

Energia cinetica ammissibile
Allowable Kinetic Energy
Zuldssige kinetische Energie
Energie cinétique admissible
Energia cinética admisible
Energia cinética admissivel

[] (mJ)

senza ammortizzatore
without cushion

Ohne Ddmpfung
Sans amortisseur
sin amortiguacion
sem amortecimento
10 7
15 25
20 48
30 81

paracolpi in gomma
rubber cushion
Gummi Dampfer
Butoirs en caoutchouc
amortiguador de goma
amortecimento eldstico

0,25
0,39

Pressione d'esercizio
Operating Pressure
Arbeitsdruck
Pression de service
Presion de ejercicio

Pressdo de operagdo
Bar
5 6
0,89 1,07
1,84 2,20
2,73 3,19
4,64 557
6,79 8,15
10,1 12,2

Pressione d’esercizio
Operating Pressure
Arbeitsdruck
Pression de service
Presion de ejercicio

Pressdo de operagdo
Bar
5 6
0,30 0,36
0,75 0,90
1,84 2,20
3n 3,74

7 8 9
1,25 1,42 1,60
2,57 2,93 3,29
3,82 4,37 491
6,50 743 8,35
9,50 10,9 12,2
14,2 16,2 18,2

7 8 9
0,42 - -
1,04 - -
2,57 2,93 3,29
437 4,99 5,60

Campodir tempodir ione

Rotation time adjustment range for stable operation

Einstellbereich der Rotationszeit fiir einen stabilen Betrieb
Plage de réglage de vitesse de rotation pour un déplacement régulier
Rango de ajuste del tiempo de rotacion para funcionamiento estable

1,78
3,66
5,45
9,28
13,6
20,3
(Unit: N «m)

Ajuste do range de tempo de rotagdo para operagdo estdvel

(s/90°)

02-+1,0

02+1,5
02+20

Campo di regolazione tempo di rotazione
Rotation time adjustment range for stable operation

Einstellbereich der Rotationszeit fiir einen stabilen Betrieb
Plage de réglage de vitesse de rotation pour un déplacement régulier
Rango de ajuste del tiempo de rotacion para funcionamiento estable

Ajuste do range de tempo de rotacdo para operagao estdvel

(s/90°)

02+0,7

02+07
02+1
021
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Carico ammissibile

Effective Load
Zuldssige
Charge admissible
Carga admisible
Carga admissivel
®) ‘ e
—
e Fé%%a E
]
Carico ammissibile radiale Carico ammissibile assiale Momento ammissibile
Allowable radial load Allowable thrust load Allowable moment
Zuldssige Radiallast Zuldssige axiale Belastung Zuldssiges Moment
@ Charge radiale admissible Charge axiale admissible Moment admissible
Carga radial admisible Carga axial admisible Momento admisible
Carga radial admissivel Carga axial admissivel Momento admissivel
U] @ L] (b) Lo
10 78 74 78 24
20 147 137 137 4,0
30 196 197 363 53
50 314 296 451 9,7
70 333 296 476 12,0
100 390 493 708 18,0
SERIE RTO3
Carico ammissibile radiale Carico ammissibile assiale
Allowable radial load Allowable thrust load
Zuldssige Radiallast Zuldssige axiale Belastung
@ Charge radiale admissible Charge axiale admissible
Carga radial admisible Carga axial admisible
Carga radial admissivel Carga axial admissivel
N (a) N (b)
10 14,7 157 78
15 19,6 19,6 9,8
20 49 49 294
30 78 98 49

Il carico e il momento non devono oltrepassare i valori ammissibile mostrati nella tabella soprastante.
(Oltrepassare tali valori comporterebbe una riduzione della vita utile, gioco e perdita di precisione dell'unita rotante).

Do not allow the load and moment applied to the table to exceed the allowable values shown in the tables.
(Operation above the allowable values can cause adverse effects on service life, such as play in the table and loss of accuracy).

Die Last und das Moment dlirfen die zuldssigen Werte in der obenstehenden
Tabelle nicht Uberschreiten. (Ueberschreitung dieser Werte wiirde zu Verktrzung der Betriebsdauer, Spiel und Genauigkeitsverlust der Dreheinheit fihren).

La charge ne doit pas dépasser les valeurs admissibles indiquées dans le tableau ci-dessus.
(Une utilisation au-dela de ces valeurs se traduirait par la réduction d'une durée de vie et d’une perte de précision de la table rotative)

No permitir que la carga y el momento aplicado sobre la mesa exceda los valores mostrados en la tabla.
(Funcionamiento por encima de los valores permitidos, pueden causar efectos adversos en la vida de servicio, como juego de la mesa y pérdida de precision).

Ndo permita que a carga e o momento aplicados excedam os valores permissiveis mostrados na tabela.

m Load

Um die Betriebsbedingungen weiter z

zu verbessern, wird empfohlen das in

der Zeichnung gezeigte Verfahren zu ‘
verwenden, so dass keine Last direk 'D]’
auf die Achse angewendet wird.

Al fine di migliorare le condizioni
operative, si consiglia di applicare

metodi come illustrato nel disegno
in modo che un carico non venga
applicato direttamente sull'asse.

Thrust bearing

Afin de respecter les conditions de
fonctionnement, il est recommandé
d'utiliser un procédé tel que représenté
sur le dessin, de sorte qu'une charge ne
soit pas appliquée directement sur 'axe.

Con el fin de mejorar aiin mds las
condiciones de funcionamiento, un método
como el que se muestra en el siguiente
dibujo, donde se recomienda que una carga
directa no se aplique sobre el eje.

De maneira a melhorar as condicées
de operagdo, é aconselhdvel aplicar
métodos conforme os mostrados no
desenho ao lado, de maneira a evitar
que a carga seja aplicada diretamente
na haste do cilindro.

]

FAL

Load

Flexible coupling / w
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100

:{i0il TABELLA DI SPOSTAMENTO (VALORI DI RIFERIMENTO)
TABLE DISPLACEMENT (REFERENCE VALUES)

HUBTABELLE (REFERENZWERTE)

DEPLACEMENT DE LATABLE (VALEURS DE REFERENCE) =
TABLA DE DESPLAZAMIENTO (VALORES DE REFERENCIA)

TABELA DE DESLOCAMENTO (VALORES DE REFERENCIA) ﬂ

Displacement

| seguenti grafici mostrano lo spostamento del punto A,
nel quale & applicato il carico, che € distante 100 mm
dal centro di rotazione.

Les graphiques suivants montrent le déplacement du Los siguientes grdficos muestran el desplazamiento del Os grdficos a sequir mostram o deslocamento do ponto A,
point A, point ol la charge est appliquée, qui est a une punto A en el cual se aplica la carga, que estd no qual é aplicado a carga, que estd distante 100 mm do
distance de 100 mm du centre de rotation. distanciado 100 mm del centro de rotacion. centro de rotagdo.
RTO1010 RTO1 050
= E
3 3
-— -—
= =
() ©
= =
@ ©
[5) o
[ ©
o o
] ]
[a] [a]
Load N Load N
RTO1 020 RTO1 070
£ =
3 3
IS I
@ 9]
= =
3 3
© ©
[} o
0 0
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Load N
RTO1 030 RTO1 100
E E
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= E
@ ©
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[ ©
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] ]
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Load N
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