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Quando vocé se move, nds nos movemos

A Rollon S.p.A. Foi fundada em 1975 como fabricante de componentes de movimentagao linear. Atualmente,
0 Grupo Rollon é um dos principais nomes no design, producao e venda de guias lineares, guias telescopicas
e atuadores, com sede na Italia e escritorios e distribuidores em todo o mundo. Os produtos Rollon sdo usados

em muitas industrias com solugdes criativas e eficientes em uma ampla gama de aplicagoes de uso diario.
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Guias com gaiola de esferas (Guias para elevada capacidade de carga  Atuadores com fusos de esfera Multi-gixos para pick and place
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Fatores-chave
Gama completa de guias lineares, telescopicas e eixos lineares.
Presenca internacional, através de filiais e distribuidores.

Entrega rapida em qualquer lugar do mundo
Importante know-how técnico para todas as aplicacoes
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Solugoes padrao Colaboracao Customizacéo
Guias lineares com ampla gama de Know-how internacional em varios Produtos especiais.
produtos e dimensdes, com mancais e setores industriais. Pesquisa e desenvolvimento de novas
rolamentos de gaiolas de esferas. Consultoria em fase de projeto. soluges.
Guias telescopicas de alto desempenho. Maximizagdo do desempenho e otimi- Tecnologias especificas para setores
Sistemas de eixos multiplos de unidades zagdo de custos. definidos.
lineares, acionados por correia ou fuso Excelente superficie de tratamento.
de esferas. v
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Resumo das caracteristicas técnicas // v

Max. capacidade Max. momento estatico
L Lo LR Tl por cursor Méxima Méaxima |Repetibilidade| Curso maximo
Anticorrosao Protecao Tamanhos velocidade | aceleracdo | (acuraciade) (por sistema)
Correi Cremalhei [m/s?] [mm] [mm]
Familia Produto Esferas  |Rolamentos olEld rem_a ~e Ira
dentada e pinhao
6 o
ELM () == == ] FA“:M‘} 50-65-80-110 4440 79000 79000 1180 7110 7110 5 50 +0,05 6000*
Plus ¢ 100-130- .
. . ROBOT —— A \boopp 8510 158000 158000 13588 17696 17696 5 50 +0,05 6000
= ¢
£ - sc () —— o 65-130-160 5957 86800 86800 6770 17577 17577 5 50 +0,05 2500
Clean Room g ~ ¢ ML o *
System [ =% ONE NERY — L] 50-80-110 4440 92300 110760 1110 9968 8307 5 50 +0,05 6000
==\ E-SMART ~ \[ ¢ [/ 30-50-80-100 4440 87240 87240 1000 5527 5527 4 50 +0,05 6000*
= - R-SMART [y ¢ [/ 120-160-220 8880 237000 237000 20145 30810 30810 4 50 +0,05 6000*
- s-smAaRT (50 50-65-80 2250 51260 51260 520 3742 3742 4 50 +0,05 2000
ECO o 60-80-100 4070 43400 43400 570 4297 4297 5 50 + 0,05 6000*
A/C/E/EDM @ 40-55-75-100 1000 25000 17400 8004 24917 15752 9 20 + 0,05 5700*
——— m T A 90-110-145 27000 86800 86800 3776 2855 2855 2 +0,005 1500
100-155-
m O T o A oos arg 58300 230580 274500 30195 26627 22366 25 +0,005 3000
Precision
System

<. - 60-80-
fﬁ. v =) ] Jom o Coq4g 58300 48400 48400 2251 3049 3049 25 + 0,01 4000

=7 R0 ® (=) v = 40-60-80 12462 50764 50764 1507 622 622 1,48 +0,003 810

InformagGes devem ser verificadas de acordo com a aplicagdo. See verification under static load and lifetime on page SL-2 and SL-7
Para maiores informagdes, por favor consulte nossos catélogos em www.rollon.com
* Cursos mais extensos em versdes compostas.
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1 Série ELM

Plus System

Série ELM |/ v

Série ELM - Descrigao

ELM
Linha prémio da Rollon de unidades lineares com alta rigidez mecénica e
totalmente fechada para protegéo do sistema de correias interno.

As unidades lineares ELM estdo disponiveis em 4 tamanhos que vao de
50 mm a 110mm.

Eles sdo montados em camisa de aluminio extrudado anodizado, A po-
lia para transmissdo de forga é de ago de elevada rigidez. O cursor é
precisamento suportado por guias lineares que garantem perfeita movi-
mentacao.

0 sistema de vedacéo é dado por fita de poliuretano que garante protecéo
adequada a correia dentada bem como as guias lineares contra poeiras,
sujeiras, liquidos e outros contaminantes. Ele ndo apresenta a fragilidade
dos outros sistemas de vedagao, tais como fitas de ago inoxidavel.

0Os componentes utilizados para 0 movimento linear - reservatorio de lu-
brificante, blocos de rolamento de esferas enclausurados e selos duplos
- promovem um sistema "livre de manutengéo " . As polias, rolamentos e
eixos de transmissdo estdo entre os mais robustos na industria. ELM é o
melhor produto para aplicagdes em ambientes de trabalho muito agres-
sivos que também exigem ciclos de alta velocidade e repetibilidade.

PLS-2

Fig. 1

Versdo resistente a corrosao

Todos os produtos da série Plus System estdo disponiveis com elementos
de aco inoxidavel para aplicaces em ambientes agressivos e/ou com
necessidade de lavagens freqlientes

As unidades lineares da série Plus System sédo feitas usando Aluminio
extrudido anodizado 6060 e 6082, que abriga mancais, guias lineares,
porcas e parafusos e componentes feitos de baixo carbono SS AISI 303
e ago 404G, que impedem ou atrasam a corrosdo causada por umidade
presente nos ambientes de aplicagao.

Tratamentos de superficie especiais e combinados com um sistema de
lubrificagdo a 6leos vegetais organicos permitem a utilizagdo dos eixos
lineares em aplicactes altamente sensiveis e cruciais, como nas industri-
as alimenticias e farmacéuticas, lugares onde é proibida a contaminagéo
do produto.

= elementos em ago inoxidavel

= aluminio extrudado anodizado Anticorodal 6060 e 6082

= Liga de baixo carbono SS AISI 303 e ago 404C, guias lineares, porcas
e parafusos e componentes

Lubrificacdo com 6leos vegetais organicos

0s componentes

Perfil extrudado

As camisas extrudadas de aluminio anodizado utilizadas para 0s corpos
das unidades lineares da série ELM da Rollon tém sido projetadas e fab-
ricadas gragas a uma parceria com uma empresa lider do setor, obtendo-
se assim a correta combinacdo de elevada resisténcia mecanica e peso
reduzido. A seguir seguem as caracteristicas fisico-quimicas. As toleran-
cias das dimensdes estdo de acordo com a norma EN 755-9.

Correia de transmisséo

As unidades lineares da série ELM da Rollon utilizam correias de trans-
missao em poliuretano com reforgos em aco e perfil AT. Este tipo de cor-
reia representa a solugdo ideal, em fungdo de suas importantes caracte-
risticas de transmiss@o de grandes cargas, dimensoes reduzidas e baixo
ruido. Utilizando-a junto com uma polia de baixa inércia, pode ser obtido
um suave movimento alternado. A otimizag8o da relagéo entre as dimen-
soes corpo/largura da correia proporciona as seguintes caracteristicas de
desempenho:

= Velocidade elevada

= Baixa emisséo de ruidos

= Desgaste reduzido

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composigao quimica [%]

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60

Caracteristicas fisicas

Densidade Coef. de

elasticidade (20°-100°C)

kg kN
dm?® mm? K
2,7 69 23

Caracteristicas mecanicas

Rp (02)

Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica Calor

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série ELM da Rollon ¢ totalmente fab-
ricado em aluminio anodizado. As dimensdes variam conforme o tipo. E
constituido por 3 partes, de modo a permitir a passagem, entre elas, de
uma tira vedante. A titulo de protecdo adicional, traz especificas vedactes
(escovas) inseridas na parte dianteira e nas laterais. Cada cursor apre-
senta furos com roscas realizados com insertos em ago inox.

Tira de vedacéo

As unidades lineares da série ELM da Rollon trazem uma fita de vedagao
em poliuretano que protege todas as partes internas do sistema contra
poeira e objetos estranhos. A fita de vedacéo corre ao longo de todo o
corpo da unidade e é mantida no lugar por microrolamentos posicionados
no cursor. Isto garante uma resisténcia a fricgdo muito baixa na movi-
mentagao.

. -m

0,10 0,05-0,15
Tab. 1

Resistividade Ponto
(20°C) especifico de fuséo
(0°-100°C)

205 165 10

J
— Q.m.10° °C

m.K kg . K

200 880-900 &) 600-655
Tab. 2

60-80
Tab. 3

PLS-3




1 Série ELM

Plus System

0 sistema de movimento linear

0 sistema de movimentagdo linear foi projetado para atender a capaci-
dade de carga e as condicOes de aceleragdo maxima e velocidade. Sao
oferecidos dois sistemas de movimentacao linear:

ELM...SP - com guias de esferas recirculantes
Uma guia de esferas recirculantes de elevada capacidade de carga é
montada em um alojamento dedicado no corpo da unidade.
0 cursor é posicionado em dois blocos de esferas pré-acoplados.
Os dois blocos de esferas habilitam o cursor a suportar cargas nas
quatro principais diregoes.
Os dois cursores apresentam protectes de ambos os lados e, caso
necessario, podem ser montados com raspadores para ambientes
com grande quantidade de poeira.
Os cursores de esferas das versoes SP dispdem de uma gaiola de
retencdo que previne o contato “ago-aco" entre as partes giratorias
adjacentes e evita o desalinhamento dessas partes no circuito.
Na parte frontal dos cursores de esferas foram instalados reservatorios
de lubrificagéo que distribuem a correta quantidade de lubrificante, de
modo a prolongar os intervalos de manutengéo.

0 sistema de movimentacao linear acima descrito (SP) oferece:
Elevadas velocidade e aceleragéo.
Elevada capacidade de carga.
Elevados momentos de flexdo admitidos.
Atrito reduzido.
Longa vida (til.
Auséncia de manutencdo (a depender das aplicacdes).
Baixa emisséo de ruido.

Secgdo ELM SP

Fig. 2

PLS-4

ELM...CI - com guias de rolamentos em arco ogival internos ao corpo

Duas barras de aco temperado com rigidez 58/60 HRC (tolerancia h6)
estdo inseridas com firmeza no corpo de aluminio.

0 cursor ¢é dotado de seis rolamentos, cada um dos quais com uma
pista externa usinada em arco ogival, para permitir o acoplamento
ideal com as barras de aco.

Os seis rolamentos estdo montados em parafusos de aco, dois dos
quais sdo excéntricos, indispensaveis para a correta calibragem e pré-
carga do sistema.

Para manter limpas e lubrificadas as pistas de deslizamento, nas ex-
tremidades do cursor foram fixados quatro feltros impregnados de
graxa com reservatorio.

0 sistema de movimentacdo linear acima descrito (Cl) oferece:

Precisdo de posicionamento.
Baixa emisséo de ruido.
Auséncia de manutencao (a depender das aplicacGes).

Secgdo ELM CI

Fig. 3

ELM 50 SP - ELM 50 CI

Dimensdes ELM 50 SP - ELM 50 Cl

L =315+ CURSO UTIL + SEGURANCA

7o) 150 10 70 0 48
! s} ]
‘I — e i -
D [ERRT
o o o 3|
0| N wn
l ST
65 35 I 28
19 150 10 80
bt 1826 62 26,18
152} 50
[
g 3 o
L @ ~
— o E S B
8xM5 Profundidade 6 3l o
)|
Ly u _
™ o~
o [ s
62 l4
* 0 comprimento do curso de seguranca é definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig. 4

Dados técnicos

Compr. maximo do curso (til [mm] 3700 6000*!
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 +0,05
Velocidade max. (m/s) 4,0 1,5
Aceleracdo max. [m/s?] 50 15
Tipo de correia 22 AT 5 22 AT 5
Tipo de polia 723 723
Diametro passo polia [mm] 36,61 36,61
Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 115 115
Peso cursor [kg] 0,4 0,5
Peso curso zero [kg] 1,8 1,7
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 0,4 0,3
Torque de partida [Nm] 0,4 0,4
Momento de inércia das polias [g mm?] 19810 19810
*1) Mediante a juncao de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 9000 mm. Tab. 4

*2) A repetibilidade do posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada.

ELM 50 - Capacidade de carga

:
R

Momentos de inércia do corpo em aluminio

Tipo L Iy Ip
[107 mm*] | [10” mm*]
ELM 50 0,025 0,031 0,056
Tab. 5

Correia de transmisséo

A correia de transmissdo é de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
carga de tragdo.

Tipo Tipo de Largura Peso

correia |[da correia [mm]| kg/m

ELM 50 22AT 5 22 0,072
Tab. 6

Comprimento correia (mm) =2 x L - 130 (modelos SP e Cl)

Mx
- M
Fx F‘y\‘ !
My
[Nm]

mmmmmmmmmmmm
27

ELM 50 SP 7000 4492 7000 @ 4492
ELM 50 Cl 809 624 1480 2540 910 1410

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

231 148 231 148

16 25 36 56 58 99




1 Série ELM

Plus System

ELM 65 SP - ELM 65 CI

Dimensdes ELM 65 SP - ELM 65 Cl

L =415+ CURSO UTIL + SEGURANCA

wn
< 64
= — —] ® ® |
© [©)]
o )
N ° 2 © 9 o &
1 @] Q

10 220 10 65

| e}
9| 8x M5 Profundidade 6 %': |
- O O
: © © T © © -
3 ® e . z \ %
e e Tio @ I
35|, 75 35 A
37.5 37.5 ~ | ] 51
e )
7 4.5 -
* 0 comprimento do curso de seguranga é definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig_ 5
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo em aluminio
Tlpo |p
[107 mm4]
ELM 65 SP ELM 65 Cl
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6000 6000 1) O OlYE 0’116b 9
ab.
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 + (0,05 Correia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 50 1,5 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 1,5 resistente a abrasdo, com reforcos de ago de elevada
Tipo de correia 32AT5 32AT5 carga de tracéo.
Tipo de polia 732 732 Tipo Tipo de Largura Peso
Diametro passo polia [mm] 50,93 50,93 S (R R (e
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 160 160 ELM 65 32 AT5 32 0,105
Peso cursor [kg] 11 1,0 Tab. 10
Peso curso zero [kg] 3,5 3,3 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 180 (modelo SP)
Peso para curso (itil de 100 mm [kg] 0,6 0,5 2xL - 145 (modsio C)
Torque de partida [Nm] 15 15 s Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 117200 117200 I
*1) Gragas a juncéo de unidades Rollon especiais, podem ser realizados cursos de até 11000 mm de comprimento  Tgh. 8 Mx
*2) A repetibilidade do posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada
- M
Fx l;y\‘ /

ELM 65 - Capacidade de carga

; F F F
T X y z v

ELM 65 SP 1344 24200 14560 24200 14560 138 449 747 449
ELM 65 CI 1344 1075 3800 7340 2470 4080 58 96 100 170 160 310
Ver as verificagOes sob carga estatica e vida dtil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 11

PLS-6

ELM 80 SP - ELM 80 CI

Dimensdes ELM 80 SP - ELM 80 Cl

L = 540 + CURSO UTIL + SEGURANCA

525

26

80
L 1
105

100

10 300 10

Q 8xMé Profundidade 8

- - T
L ® O 0 .
‘@ [C] I A

13.2

49 42/ 118 _| 42 49 ]
<
el
* 0 comprimento do curso de seguranca é definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig. 6
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo em aluminio
[107 mm*] | [10” mm*]
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6000 6000 2Ly 0.1 B1ED 0531
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 +0,05 Correia de transmisséo o1
Velocidade max. (m/s) 5,0 1,9 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 1,5 resistente a abrasdo, com reforcos de ago de elevada
Tipo de correia 32AT10 32AT10 carga de tracao.
Tipo de polia Z19 Z19 Tipo Tipo de Largura Peso
Didmetro passo polia [mm] 60,48 60,48 correia | da correia [mm]| ~kg/m
Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 190 190 ELM 80 32 AT 10 32 0,185
Peso cursor [kg] 2,7 2,5 Tab. 14
Peso curso zero [kg] 10,5 95 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 230 (modelos SP e Cl)
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 1,0 0,8
Torque de partida [Nm] 2,2 2,2
Momento de inércia das polias [g mm?] 388075 388075

*1) Gragas a juncao de unidades Rollon especiais, podem ser realizados cursos de até 11000 mm de comprimento Tgp {2
*2) A repetibilidade do posicionamento depende do tipo de transmissao utilizada

ELM 80 - Capacidade de carga

. F M
T y ¥

mmmmmmmmmm

ELM 80 SP 2013 1170 43400 34800 43400 34800 440 3168 2540 3168 2540
ELM 80 CI 2013 1605 8500 17000 4740 8700 140 250 390 710 700 1390
Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 15
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Plus System

ELM 110 SP - ELM 110 Cl

Dimensdes ELM 110 SP - ELM 110 ClI

L= 695 + CURSO UTIL + SEGURANCA

35

110

135 15 145

10 380 10
8xM8 Profundidade15

70

e
L Bk
l'é00——0—0-00

110
[le © @ of|
® ®
]

60 60 140 60 60

* 0 comprimento do curso de seguranga é fornecido conforme pedido, a depender das exigéncias especificas do Cliente.

Dados técnicos

145
162.5

120
2

62

1.3,
@)
24

Fig. 7

Momentos de inércia do corpo em aluminio

TIPO Tipo L \ 1,
[10” mm*] | [10" mm*] | [10” mm*]
ELM 110 SP | ELM 110 Cl

Compr. maximo do curso Gtil [mm] ]*' 6000 6000
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? +0,05 +0,05
Velocidade max. (m/s) 50 15
Aceleracéo max. [m/s?] 50 15
Tipo de correia 50AT 10 50AT 10
Tipo de correia 727 727
Diametro passo polia [mm] 85,94 85,94
Desloc. cursor por rotacao da polia [mm] 270 270
Peso cursor [kg] 5,6 5,1
Peso curso zero [kg] 22,5 21,6
Peso para curso util de 100 mm [kg] 1,4 11
Torque de partida [Nm] & 815

Momento de inércia das polias [g mm?] 2.193-10° 2.193-10°

*1) Gragas a juncdo de unidades Rollon especiais, podem ser realizados cursos de até 11000 mm de comprimento Tah. 16
*2) A repetibilidade do posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada

ELM 110 - Capacidade de carga

Tipo B By F,
[N] [N] [N]

ELM 110 0,446 0,609 1,054
Tab. 17
Correia de transmissao

A correia de transmissdo & de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
carga de tracéo.

Tipo Tipo de Largura Peso

correia |da correia [mm]| kg/m

ELM 110 50AT 10 50 0,290
Tab. 18

Comprimento correia (mm) = 2 x L - 290 (modelos SP e Cl)

Yo

Mx

-—

My
Fx Fvy\‘

ot | on | e | o | oot [ on | o | o | e | on | Gt | on

ELM 110 SP 4440 2940 79000 55000 79000 55000 1180 780 7110 4950 7110 4950
ELM 110 CI 4440 3660 19300 41700 12500 24500 330 650 960 1880 1480 3200

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

PLS-8

Tab. 19

Lubrificacdo

Unidades lineares SP com guias de esferas

Nas unidades lineares de tipo SP sdo utilizadas guias lineares autolu-
brificantes. Os cursores de esferas das versdes SP dispbem, ainda, de
uma gaiola de retengéo que evita o contato “ago-ago” entre as partes
giratorias adjacentes e previne desalinhamentos no circuito.

Na placa dianteira dos cursores foram instalados reservatérios de lubri-
ficagdo que fornecem a correta quantidade de graxa nos pontos em que
as esferas suportam as cargas aplicadas. O sistema garante um amplo
intervalo de manutencdo: Versao SP: a cada 5000 Km ou 1 ano de uso,
com base no valor que for alcangado primeiro. Se for necessaria uma vida
util mais longa ou em caso de dinamicas importantes do sistema e/ou de

O

Fig. 8

Inserir o bico do aplicador de graxa no cursor engraxador especifico.
Para a lubrificagdo das unidades lineares, usar graxa de sab&o ao
litio NLGI 2.

Engrenagens planetarias

Grupo a direita ou a esquerda do cabegote de transmissao

°c©@o 0@ o

© © o 00 o

Fig. 9

As unidades lineares da série ELM podem ser montadas com diversos
sistemas de transmissdo. Contudo, em todas as versdes, a polia motora
acopla-se com o eixo do redutor mediante jungdes conicas para garantir
uma elevada precisdo em longo prazo.

cargas aplicadas significativas, contatar 0 nosso departamento técnico
para um estudo mais detalhado. Os reservatorios de lubrificagdo fixados
nas gaiolas aumentam consideravelmente o tempo entre lubrificagdes.

Unidades lineares com guias de rolamentos em arco ogival

As unidades lineares com guias de rolamentos em arco ogival dispdem de
um sistema de lubrificagdo de longo prazo. Quatro raspadores de feltro im-
pregnados de graxa, com respectivos reservatorios, garantem uma duragéo
de cerca de 6000 km sem repetir a lubrificag&o. Para uma lubrificagdo que
permita aumentar a vida Util, contatar nosso departamento técnico.

Quantidade necessaria de lubrificante para nova lubrificagéo:

Tipo Unidade:
[9]
ELM 50 SP 1
ELM 65 SP 1,6
ELM 80 SP 2,8
ELM 110 SP 5,6

Tab. 20

Para aplicagbes especialmente exigentes ou condigbes ambientais
dificeis, a lubrificagdo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informagoes.

Versdo com engrenagens planetarias

As engrenagens planetérias sdo utilizadas para aplicacdes de robética,
automagcéo e manipuagao que exijam ciclos submetidos a esforgos impor-
tantes e demandam elevados niveis de precisao. Estdo disponiveis mod-
elos padrdo com folga de 3' a 15" e com relagdo de redugdo de 1:3 a
1:1000. Para outras montagens de engrenagens planetarias, favor entrar
em contato conosco.

| — | viretta

@ Esquerda

| —

PLS-9
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Versao de eixo simples

Eixo simples tipo AS
: DI Unidade Tipo eixo
ﬁ - ELM 50 AS 12 25 12h7
Jgo . ELM 65 AS 15 35 15h7
e ‘ ELM 80 AS 20 40 20h7
/O
ELM 110 AS 25 50 25h7
M e Tab. 21
@b1 Posicdo do eixo simples a direita ou a esquerda do cabecote de
transmissao
Fig. 10
Unidade Tipo eixo Codigo cabecote AS Codigo cabecote Codigo cabecote
esquerda AS direita duplo AS
ELM 50 AS 12
ELM 65 AS 15 e 1C 1A
ELM 80 AS 20 1E 1C 1A
ELM 110 AS 25 1E 1C 1A
Tab. 22
Eixo simples tipo AE 10 para grupos encoder + AS
\\\ Unidade Cadigo cabecote | Cédigo cabecote
AN AxMAT 8 AS direita + AE | AS esquerda+ AE
2 e/\/ ELM 50 49
g/ \/ o
R s ELM 65 16 1 49
e ELM 80 16 1l 49
ELM 110 16 1l 76
Tab. 23

Vo
L
¢ \
\ \
\ /
\

4
Vo
\
¢ \ u
4
\

@10

o

N
®8 para ELM 50

Posicao dos eixos simples para o grupo encoder a direita ou a esquerda
do cabegote de transmissdo

PLS-10

Fig. 11

Eixo com centralizador

A 4xM
S N
\ a
\; @
: ®D3
/ o © o
. |
®
S0 ® o
Fig. 12
Orificio 1/4 gas
PRIMEIRA OPCAO __, B SEGUNDA OPCAO_, C
© fa)
< !
E
® \
© - N s
Gl/
‘E:Il
©
Fig. 13

Eixos ocos

Eixo oco tipo AC

4xF }Lnggefc BxH

Detalhe "para ELM 80"
134

ROILLONT

| "\ e ‘ H g
‘v,\ v\/ © PG ol ‘
Fig. 1
Dimensoes (mm)

Aplicavel a unidade Tipo eixo D1
ELM 50 AC 12 12H7 60
ELM 80* AC 19 19H7 80
ELM 110 AC 25 25H7 110
ELM 110 AC 32 32H7 130

Dimensdes do cabegote (veja detalhe “A” da Fig. 14)

Unidade Tipo Codigo Codigo
de eixo cabegote AS|cabecote AS
esquerda direita
ELM 50 AS12 55 70 M5 VaQ VP
ELM 65 AS15 60 8 M6 ua up
ELM 80 AS20 380 100 M8 UN uMm
ELM110 AS25 110 130 M8 UL ul
Tah. 24

A Rollon pode fornecer cabegas de acionamento com eixo de transmisséo,
dimetro de centragem e roscas.

Uidade | Pimea |  Senda
20 10 14 20

ELM 50
ELM 65 20 11 14 20
ELM 80 30 20 20 30
ELM 110 45 20,5 3 30
Tah. 25

Head code

Aplicavel a unidade

Tipo eixo

ELM 50 AC 12 2A
ELM 80 AC 19 2A
ELM 110 AC 25 2A
ELM 110 AC 32 2C
Tab. 26

Para a montagem dos redutores padrdo escolhidos pela Rollon é necessario
um flange de conexdo (opcional). Para maiores informagoes, favor contatar
N0SSO escritorio.

D3 Lingueta B x H

75 38 M5 4x4

100 35 M6 6x6

130 45 M8 8x7

165 4.5 M10 10x8
Tah. 27
PLS-11




1 Série ELM Plus System

Unidades lineares em paralelo Barras de fixagao

Dimensdes (mm)

. . L . . YA Unidade Caodigo
Kit de sincronizacao para o uso de unidades lineares ELM em paralelo L A
Quando for necessario um movimento constituido por duas unidades lin- L1 j@f

eares em paralelo, deve ser utilizado um kit de sincronizagdo. Este kit & 1] ﬁ ELM 50 20 14 10 55 35 17,5 1000958
formado por jungdes de precisao tipo 1&mina, originais Rollon, com ra- TT ELM 65 20 175 6 16 115 6 94 53 50 25 1001490

ﬁie
\*‘L
|

H1

nhuras conicas e eixos de transmissdo ocos em aluminio.

ELM 80 20 20,7 7 16 147 7 11 64 50 25 1001491

. ‘ @ D2 ELM110 36,5285 10 31 18,5 11,5 16,5 10,5 100 50 1001233
‘ LV [
g T > > T =t Barra de fixagdo fab. 50
ar mﬁ] ¢ [ﬂm Bloco de aluminio anodizado para a montagem de unidades lineares através dos
NN A . .
99 H o o TR alojamentos laterais presentes no corpo.
i : (’/ X
Fig. 16 Porcasem T . )
o Dimensoes (mm)
. ~ K
Dimensges (mm) Unidade Codigo
Aplicavel a unidade Tipo eixo Codigo Férmula para o calculo 2 D4
do comprimento
ELM 50 - M4 - 3,4 8 1001046
ELM 50 AP 12 25 45 GK12P...1A L=X-68 [mm] ? . sr‘ ELM 65 6,7 M5 2,3 6,5 10 1000627
N
ELM 65 AP 15 15 40 69,5 GK15P...1A L=X-74 [mm] | | . ELM 80 8 M6 33 8,3 13 1000043
0
ELM 80 AP 20 20 40 69,5 GK20P...1A L= X-97 [mm] ELM 110 11 M8 2.8 10,8 17 1000932
ELM 110 AP 25 25 70 99 GK25P...1A L= X-165 [mm] Tab. 31
Tah. 28 2@ D3 Porcasem T
Steel nuts to be used in the T-slots of the body.
Fig. 19
Montagem e acessorios
Proximidade Séries ELM...SP - ELM...CI
Conjunto para acomodacao do sensor de proximidade
Fixa%‘éo com.barras | B | Suporte pora comutador B4 Sggpnsjgggéod Bloco em aluminio anodizado na cor vermelha com porcas em
Os sistemas lineares das unidades série ELM da Rollon permitem que a \\\df proximidagie ey a2 R aagacao < PreNMISACE 1 T para fixagéo mediante alojamentos correspondentes no corpo.
unidade suporte cargas em qualquer diregdo. A montagem € possivel em P 5 ® <=
- VoS @] &
qualquer posicao. | \é o o lo o %j Suporte para comutador de proximidade
Para a fixagdo das unidades, aconselhamos utilizar as ranhuras externas . ) Conjunto para Bragadeira em forma de L, em ago galvanizado, montada no
. . . . 1 e Bo—of | Smarasc °
do perfil de aluminio, como ilustrado nos desenhos a seguir. (0 y g  — by Proximidade cursor e utilizada para o funcionamento do comutador de prox-
=2 imidade.
Unidade ) y Fig. 20
o o Dimensdes (mm)
Unidade H5 Para Cod. Suporte | Codigo Conj. acomod.
ELM 50 62 proximidade comut. do sensor de prox.
ELM 65 77 proximidade
ELM 80 94 ELM 50 9,5 14 25 29 11,9 22,5 08 (000268 6000211
o} o}
ELM 110 130 ELM 65 17,2 20 50 40 17 32 012 (000267 (000212
Tab. 29 ELM 80 17,2 20 50 40 17 32 012 (000267 (000209
B ELM 110 17,2 20 50 40 17 32 012 (000267 (000210
A Atencao:
. ) , . Tah. 32
ndo fixar as unidades lineares por meio 0s cabegotes presentes nas
extremidades do perfil.

Fig. 17

PLS-12 PLS-13



Chave de encomenda

Chave de encomenda |/ v

Codigo de identificacdo para as unidades lineares ELM

06 2000
05=50

06=65

08=80

11=110

Mdltiplos cursores

L = comprimento total da unidade

Tamanho unidade linear ver. p. PLS-5 a pg. PLS-8

Para criar cddigos de identificagdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com

PLS-14



Plus System

Série ROBOT // v

Série ROBOT - Descricao

ROBOT

A série ROBOT ¢ particularmente adequada para aplicacbes de carga
pesada, com requisitos de alto de precisdo e com momentos aplicados;
ou para o transporte linear do tipo SCARA de bragos de robds articulados
em linhas de automagdo ou de transferéncia. Como uma escolha robusta
para altas cargas, a série ROBOT é o familia de eixos lineares para as
aplicagbes mais exigentes..

Disponivel em quatro tamanhos, de 100 mm a 220 mm, as unidades
lineares da sérei ROBOT possuem estrutura rigida, feita por uma seccéo
rectangular de aluminio extrudado e anodizado. A forca de impulso é
transmitida por movimentag&o de correia poliuretano de ago reforgado.
0 moviment é executado em duas guias lineares paralelas com quatro
blocos de esferas auto-lubrificantes livres de manutencéo, posicionados
para suportar o transporte com cargas e momentos incidindo em todas
direcdes. Varios cursores independentes ou livres podem ser configura-
dos para aumentar ainda mais a capacidade de carga ou momento.

Um tira de vedagdo de poliuretano garante protegdo completa da cor-
reia contra sujeira, particulas, liquidos e outros contaminantes. A série
ROBOT € a escolha mais adequada para aplicagdes pesadas, com alta
velocidade, cargas e momentos diversos, ambientes agressivos, alta
repeticdo e necessidade de ser livre de manuteng&o industrial. Para todos
0s tamanhos da série ROBOT esta disponivel também a versdo 2C, com
2 cursores independentes. Cada cursor é tracionado por sua respectiva
correia. O cabegote do eixo pode acomodar duas reducdes, uma em cada
lada. Essa solugdo é ideal para sistemas de pick & place ou maquinas de
transporte de cargas.

Fig. 21

Versdo resistente a corrosao

Toda a série Plus sistema de eixos lineares esta disponivel com elementos
de ago inoxidavel, para aplicagdes em ambientes agressivos e/ou sujeitas
a lavagens frequentes.

Os eixos lineares sdo feitos usando aluminio extrudado anodizado 6060
e 6082, que abriga os rolamentos, guias lineares, porcas e parafusos
e componentes feitos de ago-carbono baixo SS AISI 303 e 404G, pre-
venindo ou retardando a corrosdo causada por umidade existente nos
ambientes de aplicagao.

Tratamentos de superficie especiais combinados com sistemas de Iu-
brificacdo adequados para indUstria alimenticia, permitiem que o0s eixos
lineares possam ser usados em aplicacGes altamente sensiveis e cruciais,
onde a contaminagéo do produto €é proibida.

Elementos internos de ago inoxidavel

Camisas de alumino extrudado anodizado 6060 e 6082
Componentes como porcas, parafusos e guias de aco carbono
AIS 303 e 404C

Lubrificagdo com 0leos vegetais organicos

PLS-15
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Plus System

Os componentes

Perfil extrudado

Os componentes em aluminio anodizado extrudado utilizados para os
corpos das unidades lineares da série ROBOT da Rollon foram projeta-
dos e fabricados em cooperagdo com empresa lider nesse segmento,
assegurando assim a exatiddo e as elevadas propriedades mecanicas
necessarias para os esforcos de torgdo e flexdo previstos. A liga de
aluminio utilizada é 6060 (ver pagina 23 para demais informacdes). As
tolerancias dimensionais atendem aos padrdes da EN 755-9. Para fa-
cilitar as operagbes de montagem, nas faces laterais e posterior estdo
disponiveis cavidades em T.

Correia de transmissdo

Este tipo de correia representa a solugdo ideal, em fungdo de suas im-
portantes caracteristicas de transmissdo de grandes cargas, dimensoes
contidas e baixo ruido. Utilizando-a junto com uma polia livre de reacéo,
pode ser obtido um suave movimento alternado. A otimizag&o da relagéo
entre as dimensdes corpo/largura da correia proporciona as seguintes
caracteristicas de desempenho:

= Velocidade elevada

= Baixa emissao de ruidos

= Desgaste reduzido

A guia prevista para a correia interna ao corpo determina seu desliza-
mento em posicdo central sobre a polia, 0 que garante uma longa vida util.

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060
Composicao quimica [%]

Cursor

0 cursor das unidades lineares pertencentes a série ROBOT da Rollon é
fabricado em aluminio anodizado. As dimensdes variam de acordo com a
tipologia. O cursor foi concebido de modo a permitir a passagem de uma
fita de vedacdo e, para prote¢do adicional, é equipado com vedacoes tipo
escova inseridas na frente e nas laterais. Cada cursor apresenta furos
com roscas realizadas com insertos em ago inoxidavel.

Fitas de vedacéo

As unidades lineares da série ROBOT da Rollon sdo equipadas com uma
fita de vedagdo em poliuretano para proteger todas as partes internas ao
Corpo contra poeira e corpos estranhos. A fita de vedagao corre ao longo
de todo o corpo da unidade e ¢ mantida no lugar por microrolamentos
posicionados no cursor. Isto garante uma resisténcia a fricgdo muito baixa
enquanto desliza através do cursor.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tab. 33
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fusao
kg kN 10°® W J
— — — — — Q.m.10° °C
dm3 mm? K m.K kg .K
2,7 69 23 200 880-900 33 600-655
Tab. 34

Caracteristicas mecanicas

Rp (02)

mm? mm?
205 165 10

PLS-16

60-80
Tab. 35

0 sistema de movimento linear

0 sistema de movimentacao linear foi projetado para atender a capaci-
dade de carga e as condicOes de aceleragdo maxima e velocidade. Sdo
oferecidos dois sistemas de movimentacdo linear:

ROBOT ...SP com guiasde esferas recirculantes

= Duas guias de esfera e elevada capacidade de carga sdo montadas em
dois alojamentos dedicados nas faces externas do corpo do dispositivo.

= 0 cursor é posicionado em quatro blocos de de esfera pré-acoplados

= A configuragdo das quatro filas de esferas habilita o cursor a suportar
cargas nas quatro principais diregoes.

= 0s quatro blocos apresentam vedagdes em ambos os lados e, quando
necessario, pode ser posicionado um raspador adicional para condigtes
operacionais em presenga de muita poeira.

= Os cursores esferas das verses SP sdo também equipados com uma
gaiola de retengdo que elimina o contato “ago-ago” entre as partes gi-
ratorias adjacentes, prevenindo seu desalinhamento nos circuitos.

= Os reservatorios de lubrificagdo (tambores) posicionados nas gaiolas
aumentam consideravelmente o intervalo entre lubrificagdes. Os res-
ervatorios de lubrificagdo instalados na frente dos blocos de esferas for-
necem a correta quantidade de graxa, promovendo longos intervalos de
manutengéo.

0 sistema de movimentacdo linear acima descrito oferece:
Elevadas velocidade e aceleracéo;

Elevada capacidade de carga;

Elevados momentos de flexdo admitidos

Atrito reduzido

Longa vida util

Auséncia de manutencao (a depender das aplicacdes,

ver. p. PLS-32 “Lubrificagdo”)

= Baixa emissdo de ruido

Secdo ROBOT SP

Fig. 22

ROBOT 2C
Para todos os tamanhos da série ROBOT esta disponivel também a versao
2C, com 2 cursores independentes.

ROBOT CE com guias com arco gotico

= Duas barras de aco temperado (dureza 58/60 HRC, tolerancia: h6)
estdo inseridas com firmeza no corpo de aluminio.

= 0 cursor é dotado de seis rolamentos, cada um dos quais com uma
pista externa usinada em arco ogival, para permitir o acoplamento
ideal com as barras de aco (exceto para Robd 160).

= 0Os seis rolamentos estdo montados parafusos de ago, dois dos quais
sd0 excéntricos, para permitir a folga operacional e a defini¢do da pré-
carga (exceto para Robd 160).

= Para manter limpas e lubrificadas as pistas de deslizamento, nas ex-
tremidades do cursor foram fixados quatro feltros impregnados de
graxa com respectivo reservatorio.

0 sistema de movimentacdo linear acima descrito oferece:
= Precisdo de posicionamento

= Baixa emisséo de ruido

= Auséncia de manutencdo (a depender das aplicacoes)

Secdo ROBOT CE

=
| =]
(>

Fig. 23
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ROBOT 100 SP

Dimensdes ROBOT 100 SP

L = 365 + CURSO UTIL + SEGURANCA
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10 90
45 45
& ¥
wn
. <~
=18
Y]
~<
10 180 100
6xM5 PROF. 6
| |
— g |
— i 5
L,i ] o
=
— |
115 ‘
124 28|,

J

y

0
o
3]

81.5

55
6.2
S ,Tf
wT
g
=
‘ ‘_155

* 0 comprimento do curso de seguranga ¢ definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente.

Dados técnicos

Compr. maximo do curso til [mm]
Max. repetib. posicionamento. [mm]*!
Velocidade max. (m/s)

Aceleragdo max. [m/s?]

Tipo de correia

Tipo de polia

Diametro passo polia [mm]

Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm]
Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso Util de 100 mm [kg]
Torque de partida [Nm]

Momento de inércia das polias [g mm?
*1) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmissdo utilizada

ROBOT 100 SP - Capacidade de carga

F M
y y

Ti
1po IN]

5800
= 0,05
4,0
50
32AT 5
723
36,61
115
2,4
45
0,8
1,3
87200

ROBOT 100 SP

Tab. 36

Fig. 24

Tipo ! . | X
[10” mm#] | [10” mm*] | [10” mm*]
ROBOT 100 0,05 0,23 0,28
Tab. 37
Correia de transmissao

A correia de transmissdo € de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de ago de elevada
carga de tragéo.

Tipo i Largura Peso
correia |da correia [mm]| kg/m

ROBOT 100 SP 32 AT 5 32 0,105
Tab. 38

Comprimento correia (mm) =2 xL - 115

Y

Mx

I N N I I I T T

ROBOT 100 SP 1176 739 25040 16800

Ver as verificagdes sob carga estética e vida (til nas paginas SL-2 e SL-3
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25040

16800

851 571 1452 974 1452 974

Tab. 39

Dimensdes ROBOT 100 SP-2C

ROBOT 100 SP-2C GUIAS DUPLAS INDEPENDENTES

L = 555 + CURSO UTIL + SEGURANCA
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33.5
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* 0 comprimento do curso de seguranca € definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente.

ROBOT 100 SP-2C

Dados técnicos

Compr. maximo do curso Gtil [mm]

Max. repetib. posicionamento. [mm]*!

Velocidade max. (m/s)
Aceleracdo max. [m/s?]
Tipo de correia

Tipo de polia

Diametro passo polia [mm]

Desloc. cursor por rotagao da polia [mm]

Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso (til de 100 mm [kg]

Torque de partida [Nm]

Momento de inércia das polias [g mm?]
*1) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada

ROBOT 100 SP-2C - Capacidade de carga

Tipo
-mmm

I I I I I I I

ROBOT 100 SP-2C 588

370

25040

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

5600
+ 0,05
4,0
50
16 AT 5
723
306,61
115
2,4
8,0
0,8
1,3
16220

16800 25040

Tab. 40

16800

Fig. 25

Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo . l, I,
[10” mm*] | [10” mm*] | [10” mm*]
ROBOT 100 0,05 0,23 0,28
Tab. 41

Correia de transmisséo

A correia de transmissdo é de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
carga de tragdo.

Tipo i Largurada | Peso
correia | correia [mm] | kg/m

ROBOT 100 SP-2C 16 AT 5 16 0,05
Tab. 42

Comprimento correia (mm) =2 xL - 115
Duas correias para cada atuador.

Y

Mx

861 571 1452 974 1452 974
Tab. 43
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2 Série ROBOT

Plus System

ROBOT 100 CE ROBOT 100 CE-2C GUIAS DUPLAS INDEPENDENTES

Dimensdes ROBOT 100 CE Dimensdes ROBOT 100 CE-2C
L =365 + CURSO UTIL + SEGURANCA L = 555 + CURSO UTIL + SEGURANCA
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* 0 comprimento do curso de seguranca é definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig_ 26 * 0 comprimento do curso de seguranca € definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig_ 27
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
Tipo , y ,, Tipo x ] |
[10” mm?] | [10? mm*] | [10” mm*] [10” mm*] | [10” mm*] | [10” mm*]
ROBOT 100 CE ROBOT 100 CE-2C
Compr. maximo do curso (til [mm] 6000 LT U2 U7 O’TQE; e Compr. maximo do curso Gtil [mm] 5800 I UL DY s O’Tzi 19
ah. ah.
Max. repetib. posicionamento. [mm]*' + 0,05 Correia de transmisséo Max. repetib. posicionamento. [mm]*! + (0,05 Correia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 1,5 A correia de transmissdo é de material poliuretanico Velocidade max. (m/s) 1,5 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 1,5 resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada Aceleracdo max. [m/s?] 1,5 resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Tipo de correia 32AT5 carga de tracao. Tipo de correia 16AT5 carga de tracdo.
Tipo de polia 723 Tipo Largurada | Peso Tipo de polia 723 Tipo Largura da | Peso
Didmetro passo polia [mm] 36,61 EIEE | EEEE )| L Didmetro passo polia [mm] 36,61 EUTERD (TR Q]| e
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 115 ROBOT 100-CE 32 AT5 32 0,105 Desloc. cursor por rotacdo da polia [mm] 115 ROBOT 100 CE-2C 16 AT 5 16 0,05
Peso cursor [kg] 3,4 Tab. 46 Peso cursor [kg] 3,4 Tab. 50
Peso curso zero [kg] 5,5 Comprimento correia (mm) =2 xL - 115 Peso curso zero [Kg] 10,5 Comprimento correia (mm) =2 x L - 115
, ) Duas correias para cada atuador.
Peso para curso util de 100 mm [kg] 0,8 Peso para curso util de 100 mm [kg] 0,8
Torque de partida [Nm] 13 s Fz Torque de partida [Nm)] 13 " Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 87200 I Momento de inércia das polias [g mm?] 16220 I
*1) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada Tab. 44 Mx *1) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada Tab. 48 Mx
(I; A My —y \ My
ROBOT 100 CE - Capacidade de carga ROBOT 100 CE-2C - Capacidade de carga

Tipo Fv F, Mv
[N] [N] [Nm]

I I T N T S I T

ROBOT 100 CE 1176 907 3800 7340

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

PLS-20

2460

4080

120 198 160 265
Tab. 47

Tipo
-mmm

I I I I I I I

ROBOT 100 CE-2C 588 454 3800 7340

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

2460 4080

120 198 160 265

Tab. 51
PLS-21



2 Série ROBOT

Plus System

ROBOT 130 SP

Dimensdes ROBOT 130 SP-2C

ROBOT 130 SP-2C GUIAS DUPLAS INDEPENDENTES

L=719 + CURSO UTIL + SEGURANGCA

Dimens6es ROBOT 130 SP
L = 479 + CURSO UTIL + SEGURANCA
14 120
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* 0 comprimento do curso de seguranga ¢ definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig_ 28
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
Tipo ] y ]
[10” mm#] | [10” mm*] | [10” mm*]
ROBOT 130 SP
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*! 6000 FLET 1 511 159 O’Tnt)) o
ah.
Max. repetib. posicionamento. [mm]*2 +0,05 Correia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 50 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleragdo max. [m/s?] 50 resistente a abrasdo, com reforcos de ago de elevada
Tipo de correia 50 AT 10 carga de tragéo.
Tipo de polia 717 Tipo Largurada | Peso
Diametro passo polia [mm] 54,11 B E R
Desloc. cursor por rotacdo da polia [mm] 170 ROBOT130SP  50AT 10 50 0,29
Peso cursor [kg] 2,8 Tab. 54
Peso curso zero [kg] 9,1 Comprimento correia (mm) =2 x L - 103
Peso para curso Util de 100 mm [kg] 1,2
Torque de partida [Nm] 2,7 " Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 493200 I
*1) Mediante a juncdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm Tab. 52 Mx

*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmissao utilizada

ROBOT 130 SP - Capacidade de carga

Tipo
-MMM

(v | o | o [ on | esar | on | oo | o | o [ on | et | on_

ROBOT 130 SP 2775 1575 48400 29120 48400 29120 2323 1398 3170 1907 3170 1907

Ver as verificagBes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 55

PLS-22

14 120
05 | | 60 60
{ T W 9 vl
— i = Q
A3 ©lo
LOE 4’7 'Ci
“ 3
10 230 0 230 10 134
6xMé PROF. 10 6xMé6 PROF. 10
i — H
© M ©
= Lyi A s o -
< <
|
[

145 3@ 155 ‘ ‘ 155 @
APLIC. GRAXA ﬁ 3775375
/ 130

o«
PSS "1,
8 ol L% =
N[O Ly
¥ i i ~0T
‘ ‘ 13.2 ‘ 8.2
17 96 17
* 0 comprimento do curso de seguranca é definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig, 29

Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo ] o,
[10” mm*] | [10” mm*] | [10” mm*]
ROBOT 130 SP-2C

Compr. maximo do curso Gtil [mm]*! 6000 U 15D 218 058 O
Max. repetib. posicionamento. [mm]*2 + (0,05 Correia de transmisséo oo
Velocidade max. (m/s) 5,0 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Tipo de correia 25 AT 10 carga de tragéo.

Tipo de polia 717 Tipo Largura da | Peso
Diametro passo polia [mm] 54,11 EUEE] | FOER )| i
Desloc. cursor por rotagéo da polia [mm] 170 ROBOT 130 SP-2C 25 AT 10 25 0,16

Peso cursor [kg] 2,8 Tab. 58

Peso curso zero [Kg] 14,9 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 103
) Duas correias para cada atuador.
Peso para curso util de 100 mm [kg] 1,2
Torque de partida [Nm] 2,7 " Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 196200 I
*1) Mediante a jungdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm Tab. 56 Mx

*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmissao utilizada

ROBOT 130 SP-2C - Capacidade de carga

Tipo
-mmm

i | on | ewir | o | G [ on | e | o | o [ on | e | om |

ROBOT 130 SP-2C 1388 788 48400 29120 48400 29120 2323 1398 3170 1907 3170 1907

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Uil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 59
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2 Série ROBOT Plus System

ROBOT 130 CE ROBOT 130 CE-2C GUIAS DUPLAS INDEPENDENTES

Dimensdes ROBOT 130 CE Dimensdes ROBOT 130 CE-2C

L = 479 + CURSO UTIL + SEGURANCA

L =719 + CURSO UTIL + SEGURANCA
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* 0 comprimento do curso de seguranca é definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig_ 30 * 0 comprimento do curso de seguranca € definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig. 3
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo L Tipo o,
[10” mm?] | [10? mm*] | [10” mm*] [10” mm*] | [10” mm*] | [10” mm*]
ROBOT 130 CE ROBOT 130 CE-2C

Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6000 LT ED 0113 U[53 O’TK:) o Compr. maximo do curso Gtil [mm]*! 6000 U 15D 218 058 O’T7i o
ah. ah.
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 Correia de transmisséo Max. repetib. posicionamento. [mm]*2 + (0,05 Correia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 1,5 A correia de transmissdo é de material poliuretanico Velocidade max. (m/s) 1,5 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 1,5 resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada Aceleracdo max. [m/s?] 1,5 resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Tipo de correia 50 AT 10 carga de tracao. Tipo de correia 25AT 10 carga de tracdo.
Tipo de polia 717 Tipo Largurada | Peso Tipo de polia 717 Tipo i Largurada | Peso
Diametro passo polia [mm] 54,11 Kel Diametro passo polia [mm] 54,11 EUIEED ELCR ) | e
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 170 ROBOT 130 CE  50AT 10 50 0,29 Desloc. cursor por rotacdo da polia [mm] 170 ROBOT 130 CE-2C 25 AT 10 25 0,16
Peso cursor [kg] 43 Tab. 62 Peso cursor [kg] 4,3 Tab. 66
Peso curso zero [kg] 10,3 Comprimento correia (mm) =2 x L - 103 Peso curso zero [Kg] 17,4 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 103
, ) Duas correias para cada atuador.
Peso para curso util de 100 mm [kg] 11 Peso para curso util de 100 mm [kg] 11
Torque de partida [Nm] 2,7 s Fz Torque de partida [Nm)] 2,7 " Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 493200 I Momento de inércia das polias [g mm?] 196200 I
*1) Mediante a jungdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm Tab. 60 Mx *1) Mediante a jungdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm Tab. 64 Mx
*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmissao utilizada *2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada
-~ M -~ M
Fx FVy\‘ g \ y
ROBOT 130 CE - Capacidade de carga ROBOT 130 CE-2C - Capacldade de carga

Tipo Ry " Tipo
[N] [Nm] [N] [N] [Nm]

I I T 8 T N S S N T I I T T N T S TS T

ROBOT 130 CE 2775 2138 3800 17000 4760 8700 300 704 1410 ROBOT 130 CE-2C 1388 1069 3800 17000 4760 8700 704 1410

Veer as verificacdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 63 Veer as verificacdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 67
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2 Série ROBOT Plus System

ROBOT 160 SP ROBOT 160 SP-2C GUIAS DUPLAS INDEPENDENTES
Dimens6es ROBOT 160 SP Dimensdes do ROBOT 160 SP-2C
L = 570 + CURSO UTIL + SEGURANCA L =860 + CURSO + SEGURANCA
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0 comprimento do curso de seguranca ¢ definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig_ 32 0 comprimento do curso de seguranca é definido conforme pedido, com base nas especificas exigéncias do Cliente. Fig. 33
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
[10” mm*] [10” mm*]
ROBOT 160 SP ROBOT 160 SP-2C
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6000 FEVT Y 0,97 31 1’T8?) - Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6000 LI LED e7 11 1,T8?) 2
ah. ah.
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 Comeia de transmisséo Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 Comeia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 5,0 A correia de transmissdo é de material poliuretanico Velocidade max. (m/s) 5,0 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente & abrasdo, com reforgos de ago de elevada Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente & abras&o, com reforcos de ago de elevada
Tipo de correia 70AT 10 carga de tragéo. Tipo de correia 32AT10 carga de tragdo.
Tipo de polia 220 Tipo Largurada | Peso Tipo de polia Z19 Tipo Largurada | Peso
Diametro passo polia [mm] 63,66 kg/m Diametro passo polia [mm] 60,48 NG (LR Lo
Desloc. cursor por rotagéo da polia [mm] 200 ROBOT 160SP  70AT 10 70 0,41 Desloc. cursor por rotacdo da polia [mm] 190 ROBOT 160 SP-2C 32 AT 10 32 0,185
Peso cursor [kg] 53 Tab. 70 Peso cursor [kg] 53 Tab. 74
Peso curso zero [kg] 21 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 130 Peso curso zero [kg] 29 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 130
o o Duas correias para cada atuador.
Peso para curso util de 100 mm [kg] 1,9 Peso para curso util de 100 mm [kg] 1,9
Torque de partida [Nm] 4,5 My Fz Torque de partida [Nm] 4,5 Ms Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 1.202 - 10° I Momento de inércia das polias [g mm?] 210300 I
*1) Mediante a jungdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm Tab. 68 Mx *1) Mediante a jungdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm Tab. 72 Mx
*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada *2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada
T N R e
ROBOT 160 SP - Capacidade de carga ’ ROBOT 160 SP - Capacidade de carga ’

Tipo Fv Tipo F Fv F,
[N] [N] [N] [N]
e | o | esat | on | e | on | e | o | esa | on | e | on_ e | o | esat | o | st | on | et
ROBOT 160 SP 4662 2772 86800 69600 86800 69600 4935 3957 6901 5533 6901 5588 ROBOT 160 SP-2C 2013 1170 86800 69600 86800 69600 4935 3957 6901 5533 6901 5588

Ver as verificacdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 71 Veer as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 75
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2 Série ROBOT

Plus System

ROBOT 160 CE

Dimensdes ROBOT 160 CE

L =570 + CURSO + SEGURANCA
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* 0 comprimento do curso de seguranca € fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig_ 34
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
[107 mm?4]
ROBOT 160 CE
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6000 FEVT Y 0,97 1T88b .
ab.
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 Comeia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 1,5 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 15 resistente & abras&o, com reforcos de aco de elevada
Tipo de correia 70 AT 10 carga de tragao.
Tipo de polia 720 Tipo i Largurada | Peso
Diametro passo polia [mm] 63,66 kg/m
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 200 ROBOT 160 CE 70 AT 10 70 0,41
Peso cursor [kg] 8,6 Tab. 78
Peso curso zero [kg] 23 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 130
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 2,2
Torque de partida [Nm] 4,5
Momento de inércia das polias [g mm?] 1.202 - 108

*1) Mediante a jungéo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm

*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada

ROBOT 160 CE - Capacidade de carga

F

Ti y
e IN]

e | on | et [ on | e | oo | G | om | e | on

ROBOT 160 CE 4662 3717

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3
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15800 33600

Tab. 76

MV

[N]

7600 15300

| Estat. | Din. |

580 1170 820 1650 1710 3630

Tab. 79

Dimensdes ROBOT 160 CE-2C

ROBOT 160 CE-2C GUIAS DUPLAS INDEPENDENTES

L =860 + CURSO + SEGURANCA
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* 0 comprimento do curso de seguranca € fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente.

Dados técnicos

Compr. maximo do curso Gtil [mm]*'
Max. repetib. posicionamento. [mm]*?
Velocidade max. (m/s)

Aceleracdo max. [m/s?]

Tipo de correia

Tipo de polia

Diametro passo polia [mm]

Desloc. cursor por rotagao da polia [mm]
Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso (til de 100 mm [kg]
Torque de partida [Nm]

Momento de inércia das polias [g mm?]

ROBOT 160 CE-2C

6000
+0,05
15
1,9

32AT10

Z19
60,48
190
8,6
32
2,2
4,5
210300

*1) Mediante a jungdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm

*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmissao utilizada

ROBOT 160 CE-2C - Capacidade de carga

[N]

Tab. 80

Fig. 35

Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo . l, I,
[10” mm*] | [10” mm?]
ROBOT 160 0,37 1,51 1,88
Tab. 81

Correia de transmisséo

A correia de transmissdo & de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
carga de tracao.

Tipo i Largurada | Peso
correia [correia [mm]| kg/m

ROBOT 160 CE-2C 32 AT 10 32 0,185
Tab. 82

Comprimento correia (mm) =2 x L - 130
Duas correias para cada atuador.

Yo ]

(N] [N]
-mmmm

ROBOT 160 CE-2C 2013 1605

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Gtil nas paginas SL-2 e SL-3

15800 33600

7600

15300

580 1170 820 16560 1710 3630

Tab. 83
PLS-29
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ROBOT 220 SP

Dimens6es ROBOT 220 SP
L = 690 + CURSO + SEGURANCA
15 145
130 | 725 72.5
OE : 9
frs) N
N A
3 wl —
IN
10, 380 __10
[ 8xM10 PROF. 16 W 160
1 / L
3
S 5 3 &
3
245
GRAXADEIRAS ss 270 55J
220
1 o IS
SIESREE R — e
© | AL o L
na)l'|l %o Jﬁ& I
18 24 172 24 &
0 comprimento do curso de seguranga ¢ fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig_ 36
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
TIpO Tipo I,
[107 mm?4]
ROBOT 220 SP
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6000 ST ) 0j53 3T92b o
ah.
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 Comeia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 5,0 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente & abrasdo, com reforgos de ago de elevada
Tipo de correia 100 AT 10 carga de tragao.
Tipo de polia 725 Tipo i Largurada | Peso
Diametro passo polia [mm] 79,58 kg/m
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 250 ROBOT 220SP 100 AT 10 100 0,58
Peso cursor [kg] 14,4 Tab. 86
Peso curso zero [kg] M Comprimento correia (mm) =2 x L - 120
Peso para curso util de 100 mm [kg] 2,5
Torque de partida [Nm] 6,4 " Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 4114 -108 I
*1) Mediante a jungdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm Tab. 84 Mx
*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmissdo utilizada
- \ My
ROBOT 220 SP - Capacidade de carga

Tipo

ROBOT 220 SP 8510 5520

Ver as verificagBes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3
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158000 110000 158000 110000

1 3588 9460

12320 1 7696 1 2320

Tab. 87

1 7696

ROBOT 220 SP-2C dimensions

ROBOT 220 SP-2C GUIAS DUPLAS INDEPENDENTES

L = 1080 + CURSO + SEGURANCA
15 145
_i_‘ Q‘J q‘J Eb ¢ 72.5 i 72.5
: = : 0
g Mo
8 ot
0 I
~N
10 380 0 380 __10
8xM10 PROF. 16 ( 8xM10 PROF. 16 W 160
. O E O
el wn
S 2 3 , 3 2
el O
wn L wn
| E— | H |
245 Css5] 270 L55J\ 55 L 270 e
GRAXADEIRAS ‘ ‘ ‘ ‘
‘ 220 °
|| ) - i
—_— — N
~O
' } .
9P 47 [
24 172 4 &
0 comprimento do curso de seguranga € fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig_ 37

Dados técnicos

Compr. maximo do curso Gtil [mm]*'
Max. repetib. posicionamento. [mm]*?
Velocidade max. (m/s)

Aceleracdo max. [m/s?]

Tipo de correia

Tipo de polia

Diametro passo polia [mm]

Desloc. cursor por rotagao da polia [mm]
Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso Util de 100 mm [kg]
Torque de partida [Nm]

Momento de inércia das polias [g mm?]

ROBOT 220 SP-2C

6000
+0,05
50
50
40AT 10
725
79,58
250
13,3
46
2,5
6,4
2.026 - 10°

*1) Mediante a juncdo de elementos Rollon especiais, podem ser formados cursos de até 11000 mm

*2) A repetibilidade de posicionamento depende do tipo de transmisséo utilizada

ROBOT 220 SP-2C - Capacidade de carga

F F

Ti X y
- IN] IN]

o [ o | e [ o | et | o e | on

ROBOT 220 SP-2C 3404 2208 158000

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Gtil nas paginas SL-2 e SL-3

110000

158000

Tab. 88

110000

13588 9460

Tipo Ip
[10” mm*]
ROBOT 220 0,65 3,26 3,92
Tab. 89

Correia de transmissao
A correia de transmissdo & de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada

carga de tracao.
Tipo i Largurada | Peso
correia [correia [mm]| kg/m
ROBOT 220 SP-2C 40 AT 10 40 0,23

Tab. 90

Comprimento correia (mm) =2 x L - 120
Duas correias para cada atuador.

MV
[Nm]

o [ o | e | o

17696 12320 17696 12320
Tab. 91
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Lubrificacéao

Unidades lineares SP com guias de esferas

Nas unidades lineares de tipo SP sdo usadas guias de esferas lineares
auto-lubrificadas. Os cursores de esferas das verstes SP também estdo
equipados com uma gaiola de retengéo que elimina o contato “ago-ago"
entre pegas rotativas adjacentes e evita seu desalinhamento nos circuitos.
Nas placas frontais dos blocos lineares sdo montadas unidades de lubri-
ficagdo especiais que fornecem constantemente a quantidade necessaria
de graxa as esferas com carga. O sistema garante longos intervalos de
manutencdo: Versdo SP: a cada 5000 km ou 1 ano de uso, consoante o que
ocorrer primeiro. Caso seja necessaria uma vida Util mais longa ou em caso
de aplicacOes dinamicas ou de carga elevada, contatar 0s nossos escritrios

Fig. 38

Introduzir pistola de lubrificante na graxadeira especifica.
Tipo de lubrificante: Massa de sabdo de litio classe NLGI 2.
Para aplicacoes especialmente exigentes ou condigbes ambientais

Engrenagens planetarias

Montagem a direita ou a esquerda da cabeca de transmissao

A~

@D2

Fig. 39
As unidades lineares da série Robot podem ser montadas com diferentes
sistemas de transmissdo. Em todos 0s casos, a polia acionadora estd
fixada ao eixo de redugdo através de um acoplamento conico para gar-
antir uma alta precisdo durante muito tempo.

PLS-32

para verificagdo. Os reservatorios de lubrificante montados nas gaiolas au-
mentam consideravelmente a frequéncia da lubrificagao.

Unidades lineares de tipo CE com guias de rolamento com arco gotico
As unidades lineares com guias de rolamento com arco gético estdo equ-
ipadas com um sistema de lubrificagdo de intervalos longos. Quatro raspa-
deiras de feltro impregnadas de lubrificante com reservatorios garantem
uma vida util de cerca de 6000 km sem necessitar nova lubrificagdo. Caso
seja necessério efetuar a relubrificagdo para uma maior vida Util, contatar
NOSSOS escritorios.

Quantidade de lubrificante necessaria para a relubrificagao:

Tipo Unidade [g]
ROBOT 100 SP 1
ROBOT 130 SP 0,8
ROBOT 160 SP 14
ROBOT 220 SP 2,8

Tab. 92

dificeis, a lubrificagdo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informagoes.

Versdes com engrenagens planetarias

As engrenagens planetarias sdo usadas para aplicagdes altamente
dindmicas como robds, automatizagdo e manipuladores envolvendo cic-
los altos e com requisitos de alta precisdo. Os modelos padrdo estdo dis-
poniveis com uma folga de 3" a 15" e com uma proporcéo de reducéo de
1:3 a2 1:1000. Para a montagem de engrenagens planetarias diferentes,
contatar nossos escritorios.

ﬁ Direita
@ Esquerda

| —

| ——

Versao eixo simples

Eixo simples tipo AS

- 1

I

Jlo

1
[2a]
o
D1

Fig. 40

-

ROBOT 100 AS 15 B 15h7
ROBOT 130 AS 20 40 20h7
ROBOT 160 AS 25 50 25h7
ROBOT 220 AS 25 50 25h7

Tab. 93

Posicdo do eixo simples a direita ou a esquerda da cabeca de
transmisséo

Unidade Tipo de eixo Cabeca codigo AS Cabeca codigo Cabeca codigo
esquerda AS direita AS duplo
ROBOT 100 AS 15 1E iic 1A
ROBOT 130 AS 20 1E 1C 1A
ROBOT 160 AS 25 1E 1C 1A
ROBOT 220 AS 25 1E 1C 1A

Eixo simples tipo AE para conjunto codificador + AS

10

N

Fig. 41

Tab. 94

Unidade Cabeca codigo | Cabeca cddigo
AS direita AS esquerda
+ AE + AE
ROBOT 100 4xM4 - 049 1G 1l
ROBOT 130 4xM4 - @79 1G 1l
ROBOT 160  4xM4 (76 1G 11
ROBOT 220 4xM4 - Q76 1G 1
Tab. 95

Posicdo dos eixos simples para conjunto do codificador a direita ou a
esquerda na cabega de transmisséo
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Eixo oco tipo AC Suportes de fixacao do corpo. Fixagdo com porcas em T

L A

Eixo oco tipo AC L1 ‘ D1
-~ [
|
N AXF CHAVE BxH 0 ‘ ‘
P ‘I C
L
| 2 %%
B M
Fig. 42 Fig. 44 Fig. 45

Unidade mm Bloco de aluminio anodizado para fixagdo da unidade linear através  Aviso:

de insertos ao longo da camisa. ndo fixar as unidades lineares através das extremidades do perfil da cabega.
Aplicavel Tipo D1 ] F Chave B xH Codigo
na unidade de eixo cabeca . .
Dimensions (mm)
wor o o . 100 3 : o 2A “. “
14 B

y

Le

S

i
| \\\%\
I
D3
1
)
H1
L

D1 c

ROBOT 130 AC19 19H7 80 100 45 M6 6x6 oA
ROBOT 130 A — s e - A Lae - ROBOT 100 20 6 16 10 55 95 53 175 1000958
ROBOT 130 AG25 — 110 o 40 e £ - ROBOT 130 20 7 6 127 7 105 65 187 50 25 1001061
ROBOT 160 AG25 — I e i 13 iy 2 ROBOT 160 365 10 31 185 105 165 105 285 100 50 1001233
HUBYTEL S 27 150 16 9 e 10 = ROBOT 220 365 10 31 185 105 165 105 285 100 50 1001233
ROBOT 220 AC25 25H7 110 130 45 M8 8x7 oA Tab, 98
ROBOT 220 AC32 30H7 130 165 45 M10 10x8 20 Porcas em T
Tab. 96 UK Porcas de ago para usar nas ranhuras do corpo.

E necessaro um flange de conexdo (opcional) para instalar as unidades de
reducdo padréo selecionadas pela Rollon. D4
Para mais informag0es, contatar nossos escritorios

Montagem e acessorios o | |
Fixagdo com suportes J_LDS
Os sistemas de movimento linear usados pelas unidades lineares da série L=Lateral / C=Central / I=Inferior Fig. 46

ROBOT da Rollon permitem suportar cargas em qualquer diregdo. Por

esse motivo, podem ser instalados em qualquer posigéo.

Para instalar as unidades, recomendamos o uso das ranhuras especificas Dimensoes (mm)

nos corpos extrudidos, tal como mostrado em baixo. Unidade D3 H2 Codigo

A Unidade A

(mm) ROBOT 100 Ll - M4 - 3,4 8 1001046
ROBOT 130 c - M3 - 4 6 1001097

ROBOT 100 112
ROBOT 130 Ll 8 M6 33 83 13 1000043

ROBOT 130 144
ROBOT 160 c - M6 - 58 13 1000910

ROBOT 160 180
ROBOT 160 [ 8 M6 33 83 13 1000043

ROBOT 220 240
Tab. 97 ROBOT 160 L 11 M8 238 10,8 17 1000932
ROBOT 220 Ll 11 M8 28 10,8 17 1000932

Fig. 43 Tab. 99
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Sensor de proximidade ROBOT...SP

Kit para instalagao de sensor de proximidade
5, Sensordog Sensordog it instalaco Bloco de aluminio anodizado, vermelho, equipado com porca em T para
p J%% % é sensor proximity | fivacdo nas ranhuras do corpo.
gl
= @ ﬁ—ﬁf Sensor dog
B5 N i 4 5 Suporte em forma de L em ago zincado, montado no cursor e usado para
Egr:?grapi?ogx?rzify o funcionamento do sensor de proximidade.

Fig. 47

Dimensoes (mm)

Unidade L5 Para Cadigo Codigo kit
proximity sensor dog | instalagé@o sensor
proximity
45 12 25 08

ROBOT SP 100 9.5 20 25 6000268 5000092
ROBOT SP 130 21 28 50 60 20 40 012 6000269 6000126
ROBOT SP 160 21 28 50 64 20 40 012 6000269 G000123
ROBOT SP 220 21 28 50 70 20 40 012 6000269 6000207
Tab. 100
Aviso:

se for usado um fole, ndo € possivel montar os suportes do sensor de
proximidade no corpo de aluminio.

Sensor de proximidade ROBOT...CE

Suporte para sensor de proximidade
Sensor dog . ) .
Sensordog ~ Bloco de aluminio anodizado, vermelho, equipado com porca em T para
B4 Kit instalacdo L
‘ = q} sensor proximity fixag&o nas ranhuras do corpo.
21'; ;:r = — — Sensor dOg
% Suporte em forma de L em ago zincado, montado no cursor e usado para
Kit instalagdo L4 L5 , L
sensor p,(fximﬁy - o funcionamento do sensor de proximidade.
Fig. 48

Dimensdes (mm)

Unidade Para Caddigo Cadigo kit
proximity sensor dog | instalacéo sensor
proximity
ROBOT CE 100 9.5 47 25 29 12 20 08 (000268 (000756
ROBOT CE 130 21 57 50 40 20 25 012 (000269 (000125
ROBOT CE 160 21 57 50 40 20 28.5 012 (000269 G000124
Tab. 101
Aviso:

se for usado um fole, ndo é possivel montar os suportes de sensor de
proximidade no corpo de aluminio.

PLS-36

Protections

L=D+E+F+2(PCH+5) + Curso

D _ PA ‘ E PCH F A
[ [ T | N
(=
AP CE cursor

=
= =1

SP cursor

Fig. 49

Protecoes padrao

As unidades lineares da série ROBOT da Rollon estdo equipadas com uma
fita de vedagdo em poliuretano para proteger todas as pecas internas a
camisa contra poeira e objetos estranhos. A fita de vedagao corre ao longo
do corpo e é mantida em posi¢do com micromancais localizados dentro
do cursor. Isso assegura uma resisténcia muito baixa contra a friccéo.

Dimensodes (mm)

Unidade C

ROBOT 130 174 103 95 230 135
ROBOT 160 204 131,6 110 280 160

ROBOT 220 275 149,5 130 380 160
Tab. 102

Protecéo das guias de esferas

Os quatro blocos de esferas possuem vedantes em ambos os lados e, se
necessario, um raspador adicional pode ser instalado para condicGes de
elevada poeira.

Protecéo especial

Para usar estas unidades lineares em ambientes muito agressivos é pos-
sivel adiciomar uma protegao do tipo fole, além da protegéo padréo. O fole
¢ fixado ao cursor e as extremidades do corpo com fita Velcro para uma
montagem e desmontagem facil.

0 comprimento total (L) da unidade linear varia:

ver. Fig. 49.

Material standard: Soldado termicamente com revestimento de nylon
com poliuretano

Materiais opcionais: Revestimento de nylon com PVC, fibra de vidro,
aco inoxidavel

Aviso: O uso de fole ndo permite a montagem de suportes do sensor de
proximidade na camisa de aluminio.
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Kits de montagem

Chave de encomenda |/ v

Cadigo de identificacdo para unidades lineares ROBOT

R 13 1C 2000 1A -075 D
10=100 1A=SP
13=130 1E=CE
16=160

Mdltiplos cursores

a2 ROBOT 075 ROBOT 130 - ELM 65 090 ROBOT 130 - ELM 80
- - em ELM 075 ROBOT 100 - ELM 65 120 ROBOT 130 - ELM 110
Fig. 50 Fig. 51
. . . . . . B . 120 ROBOT 130 - ELM 110 ver. p. PLS-38
Para montagem direta da unidade linear Robot em outros tipos de eixos, a Rollon fornece kits de montagens especificos. A tabela abaixo apresenta os , : :
codigos desses kits. Apresenta-se também a combinacdo permitida de cada kit. Sistema de movimento linear - ver. p. PLS-17
L = comprimento total da unidade
Kit Céligo X Auséncia de trilho nas Codigo da cabega de transmisséo  ver. p. PLS-33 - PLS-34
extremidades (mm) Tamanho da unidade ver. p. PLS-18 a pg. PLS-31
Unidade linear série ROBOT ver. p. PLS-15
| - ROBOT 100 - ELM 65 G000205 75 Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com
N . ROBOT 100 - ROBOT 130 (000201 140
- ROBOT 100 - ECO 80 (000203 90
LR o ROBOT 100 - E-SMART 50 (000642 60
=
- ROBOT 130 - ELM 65 (000196 75
== ROBOT 130 - ELM 80 G000195 90
:.'.- : e |
: ROBOT 130 - ROBOT 130 (000197 140
ok ¢
ROBOT 130 - ROBOT 160 (000198 170
—
ROBOT 160 - ELM 80 (000204 90
ROBOT 160 - ELM 110 (000452 120
ROBOT 160 - ROBOT 160 (000202 170
ROBOT 160 - ROBOT 220 (000202 230
ROBOT 220 - ELM 110 6000199 120
Tab. 103
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Série SC [/ v

Série SC - Descricao

Fig. 52

SC

As unidades lineares de série SC sdo especificamente projetadas para
movimento vertical em aplicagdes de portico ou em aplicagbes onde o
perfil de aluminio deve se mover enquanto o cursor permanece fixo.

Disponivel em trés tamanhos de 65 mm, 130 mm e 160 mm, o eixo li-
near SC tem uma estrutura autoportante, feita por um perfil (quadradono
tamanho SC 65) de aluminio extrudado e anodizado.

0 SC é um sistema vertical extremamente robusto, garantido pelo uso de
dois guias lineares de esferas recirculantes paralelas com movimentagéo
por meio de correia larga.

A série de SC foi concebida para cargas pesadas e aplicagdes de alto
cicloagem E especificamente projetada e configurada para ser montad
com os atuadores da série ROBOT, sem a necessidade de placas de adap-
tagdo.

PLS-40

Verséo resistente a corrosao

Todos os produtos da série Plus System estdo disponiveis com elemen-
tos de ago inoxidavel para aplicagbes em ambientes agressivos e/ou
com necessidade de lavagens fregiientes

As unidades lineares da série Plus System sdo feitas usando Aluminio
extrudido anodizado 6060 e 6082, que abriga mancais, guias lineares,
porcas e parafusos e componentes feitos de baixo carbono SS AlSI 303
e ago 404C, que impedem ou atrasam a corrosdo causada por umidade
presente nos ambientes de aplicagao.

Tratamentos de superficie especiais e combinados com um sistema de
lubrificagdo a 6leos vegetais organicos permitem a utilizagéo dos eixos
lineares em aplicagdes altamente sensiveis e cruciais, como nas indus-
trias alimenticias e farmacéuticas, lugares onde é proibida a contami-
nacdo do produto.

elementos em aco inoxidavel

aluminio extrudado anodizado Anticorodal 6060 e 6082

Liga de baixo carbono SS AISI 303 e ago 404C, guias lineares,
porcas e parafusos e componentes

Lubrificacdo com 6leos vegetais organicos

0s componentes

Perfil extrudado

As camisas de aluminio extrudado usadas para as unidades lineares da
série SC da Rollon foram concebidas e fabricadas em cooperagdo com
uma empresa lider neste campo para obter a combinacdo certa de alta
forca mecanica e peso reduzido. A liga de aluminio anodizado 6060 usada
(ver caracteristicas fisico-quimicas em baixo) foi extrudada com toleran-
cias dimensionais de acordo com os padrées EN 755-9.

Séo fornecidas ranhuras laterais para uma montagem rapida e facil dos
acessorios (cursor do interruptor proximity, etc.). Os cabos de alimentagéo
e/ou ar (pinga) podem passar por dentro do corpo.

Correia de transmissdo

As unidades lineares da série SC da Rollon usam correias de transmis-
sdo em poliuretano com insergGes em aco, perfil AT. Este tipo de correia
¢ ideal devido as suas caracteristicas de transmisséo de alta carga, di-
mens0es reduzidas e baixo ruido. Usada em conjunto com uma polia sem

Dados gerais sobre 0 aluminio usado: AL 6060

Composigao quimica [%]

folga é possivel obter um movimento alternante suave. A otimizagdo da
proporcéo das dimensdes do comprimento da correia/corpo permite obter
as seguintes caracteristicas de performance:

= Alta velocidade

= Baixo ruido

= Baixo desgaste

Cursor

0 cursor é uma estrutura envolvente que aloja todo o sistema linear de
movimento que consiste em uma correia de acionamento e duas polias
sincronizadas. As partes externas sao feitas de aluminio anodizado. As di-
mensoes variam conforme o tipo. Uma das duas configuragdes mostradas
na pagina PLS-48 pode ser usada para a montagem rapida e simples da
série SC. Para protegdo adicional, o cursor esta também equipado com
vedantes especificos (escovas).

0,05-0,15
Tab. 104

Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de
elasticidade (20°-100°C)
kg kN 10°®
dm? mm? K
2,7 69 23

Caracteristicas mecanicas

Rp (02)
N N
— — %
mm? mm?
205 165 10

(0°C) (0°-100°C)
W J
— — Q.m.10° °C
m.K kg . K
200 880-900 33 600-655
Tab. 105
60-80
Tab. 106
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0 sistema de movimento linear

0 sistema de movimento linear foi concebido para satisfazer as condigdes
de capacidade de carga, velocidade e aceleragao maxima. Sao oferecidos
dois sistemas de movimento linear:

SC series com guias de mancais de esferas

= Duas guias de mancais de esferas com alta capacidade de carga mon-
tadas em dois alojamentos especificos nos lados externos do corpo de
aluminio.

= 0 cursor da unidade linear ¢ montado em quatro blocos de mancais de
esferas pré-carregadas com gaiolas de retencdo de plastico.

= A configuragdo em linha de quatro esferas permite ao cursor suportar
0 carregamento nas quatro diregdes principais.

= 0s quatro blocos possuem vedantes em ambos os lados e, se
necessario, uma raspadeira adicional pode ser instalada, para con-
digbes de elevada poeira.

= 0Os reservatorios de lubrificante (bolsas) instalados na frente dos blo-
cos fornecem a quantidade certa de lubrificante, permitindo longos
intervalos de manutengéo.

Seccéao SC

Fig. 53

PLS-42

0 sistema de movimento linear descrito acima oferece:

Alta velocidade e aceleragio

Alta capacidade de carga

Altos momentos de flexao permitidos
Baixa fricgéo

Vida 0til longa

Baixo ruido

Sem manutencdo (dependendo das aplicagdes)

SC 65 SP
Dimensoes SC 65 SP
L =540 + CURSO + SEGURANCA
340 100
100 160

o o

),

] N
® =

™ ]

2 o |
©| S @ @ =i I <
~ ‘0—17 = e o L o

N © ©

) ©®\ % ® ® ~
8x M12x1.0
39.5 | 48 | 48 _24.5

10.5
Jo
nO)

| 15

s
3 QI A {0 17 "N s 3
= 1
@ |@ @] @ | o - o 5 8 |- ﬁ N
JTd e
g 3 0 6.4 <
7 4.5
* 0 comprimento do curso de seguranca € fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig_ 54
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
Tipo x ] |
[10” mm*]
SC 65 SP
Compr. maximo do curso Gtil [mm] 1500 2063 0L Ol
- Tab. 108
Max. repetib. posicionamento. [mm]*' + (0,05 Correia de transmisséo
Velocidade max. (m/s) 5,0 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente & abrasdo, com reforgos de ago de elevada
Tipo de correia 32AT5 carga de tragao.
Tipo de polia 732 Tipo i Largurada | Peso
Diametro passo polia [mm] 50,93 B | GG Loty
Desloc. cursor por rotacdo da polia [mm] 160 SC 65 32AT 5 32 0,105
Peso cursor [kg] 7,8 Tab. 109
Peso curso zero [kg] 116 Comprimento correia (mm) = L + 85
Peso para curso util de 100 mm [kg] 0,7 o[
Axial 1|
Torque de partida [Nm] 1,3 " 1
*1) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado Tab. 107 F
T;ngerrc@’
My “\‘
SC 65 SP - Capacidade de carga

Tipo Fy F, My
[N] [N] [Nm]

mmmmmmmmmmm

SC 65 SP 1344 48400 29120 48400 29120 1573 946 5808 3494 5808 3494
Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 110
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3 Série SC
SC 130 SP SC 160 SP
Dimensoes SC 130 SP Dimensoes SC 160 SP

L =670 + CURSO + SEGURANCA

440

115

195

60

0 6 6

N

=
) @

211

* 0 comprimento do curso de seguranga é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente.

Dados técnicos

Compr. maximo do curso Gtil [mm]
Max. repetib. posicionamento. [mm]*'
Velocidade max. (m/s)

Aceleracéo max. [m/s?]

Tipo de correia

Tipo de polia

Diametro passo polia [mm]

Desloc. cursor por rotacao da polia [mm]
Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso (til de 100 mm [kg]
Torque de partida [Nm]

*1) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado

SC 130 SP - Capacidade de carga

SC 130 SP

2000
+0,05
50
50
50AT 10
7220
63,66
200
18,9
23
14
3

Tab. 111

Fig. 55
Momentos de inércia do corpo de aluminio
Tipo Ip
[10” mm*]
SC 130 0,79
Tab. 112

Correia de transmissédo
A correia de transmissdo € de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada

carga de tracao.
Tipo Tipo de | Largura da Peso
correia |correia [mm]| kg/m
SC 130 50 AT 10 50 0,209
Tab. 113
Comprimento correia (mm) =L + 101
Fz

Radial

Mz
Fy
Tangencial
My

Mx

Tipo F, Fy F, My
[N] [N] [N] [Nm]

L =765+ CURSO + SEGURANCA

120,

108
90,

525 120
260 .
Yo
LT =
I ~ N
© © E 2 L — 0
oo 1 ;o <] ° 3
Omg[fm% ha 2, |
160
o114 ] 23
(v). 015‘ lD ‘Q
g =L 03
o E’ qrﬁj42
9 [ 12.5
! 132 82
o~
160
58__ 58 2 15
. i
N 4 LD \ ~
. = IS =L s
o 0 TH e
[ee] | P=] - G\ - \‘
o o M= =
SRS i - =t
N o) — S
46_46 =] 20

* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente.

SC 160 SP

Dados técnicos

Compr. maximo do curso Gtil [mm]
Max. repetib. posicionamento. [mm]*'
Velocidade max. (m/s)

Aceleracdo max. [m/s?]

Tipo de correia

Tipo de polia

Diametro passo polia [mm]

Desloc. cursor por rotagao da polia [mm]
Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso (til de 100 mm [kg]
Torque de partida [Nm]

*1) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado

SC 160 SP - Capacidade de carga

F

Ti y
- IN]

2500
+0,05
50
50
70AT 10
725
79,58
250
32
48
1,9
6,1

Tab. 115

Fig. 56

Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo Iy Ip
[10” mm*] | [10” mm?]

SC 160 1,50 1,88
Tab. 116

Correia de transmissédo

A correia de transmissdo € de material poliuretanico
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
carga de tracao.

Tipo Tipo de | Largura da Peso
correia |correia [mm]| kg/m
SC 160 70AT 10 70 0,407
Tab. 117
Comprimento correia (mm) = L + 121
Fz

Fx Radial

Axia i\ Q'

| Mz
Fy <>.
Tangencial \
My |

[Nm]

3330

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

SC 130 SP 1980 48400

PLS-44

29120

48400

29120

3073

1849 8165 4907 8155 4907

Tab. 114

SC 160 SP 5957 3864 86800

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

69600

86800

69600

6770

5429 17577 14094 17577 14094

Tab. 118
PLS-45
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Plus System

Lubrificacao

Unidades lineares SP com guias de mancais de esferas
As Unidades lineares SP sdo equipadas com guias lineares de esferas
auto-lubrificantes. Os cursores de mancais de esferas das versdes SP

Estes reservatorios de lubrificagdo, ainda, reduzem de forma significativa
a frequéncia de lubrificacdo do mddulo. Este sistema garante um longo

Eixo simples tipo AS

Versao eixo simples

Unidade

Tipo de eixo

sdo também equipados com uma gaiola de retengdo que elimina o con- intervalo entre as intervengdes de manutencéo: Versao SP: a cada 5000 o o "o #ﬁ SC 65 AS 20 40 20h7

tato “ago-aco” entre as partes adjacentes em movimento e previne seu  km ou 1 ano de uso, com base no que ocorrer antes. Se for exigida uma g — SC 130 AS 25 50 o5h7

desalinhamento no circuito. Nas placas frontais dos blocos lineares estdo  maior vida 0til ou em caso de aplicagdes que comportem cargas elevadas b o i

montados reservatorios especiais de lubrificacdo que fornecem continu-  ou dindmicas elevadas, por favor entre em contato com 0S nossos es- ; oo S0 EY (D2 50 2ot

amente a quantidade de graxa necessaria as pistas submetidas a carga. ~ critorios para ulteriores averiguagoes. \‘ % o o o s 4l fab- 120
J N °

Quantidade de lubrificante necesséria para a relubrificagao:

Tipo Unidade [g]

Fig. 59

Posigdo do eixo simples a direita ou a esquerda do cabegote de
transmissao

SC 65 0,8
SC 130 08 Unidade Tipo de eixo Cabecote cddigo Cabecote cddigo Cabecote cddigo
’ AS esquerda AS direita AS duplo
SC 160 1,4
Tab. 119 SC 65 AS 20 1EA 1CA 1AA
SC 130 AS 25 1EA 1CA 1AA
SC 160 AS 25 1EA 1CA 1AA
Tab. 121
Fig. 57
= Introduzir pistola de lubrificante na graxadeira especifica. dificeis, a lubrificacdo deve ser feita mais frequentemente. Eixos ocos
= Tipo de lubrificante: Massa de sabdo de litio classe NLGI 2. Contatar a Rollon para mais informagcoes. . .
Eixo oco tipo AC
= Para aplicagdes especialmente exigentes ou condigdes ambientais
®D2 w
° by
Engrenagens planetarias —\—i . °; g
‘\7 (| lo| “\v\ \ @Pﬁ o/_\‘ o\g :
Montagem a direita ou a esquerda da cabeca de transmissao — o o \ ’ I(\]@
=, Versdes com engrenagens planetarias = p o )§ é
S As engrenagens planetarias sdo usadas para aplicagdes altamente ' 0® o° - i axe (A Chave B x H
I ) dinamicas com robds, de automagéo e manuseamento envolvendo ciclos 203
— e ° elevados e com requisitos de alta precisdo. Os modelos padréo estéao dis- Fig, 60
pu = poniveis com uma folga de 3" a 15" e com uma proporgéo de redugdo de Unidade mm
'T 1o o © o o 1:3 2 1:1000. Para a montagem de engrenagens planetarias ndo padréo,

contatar nossos escritorios.

Esquerda Direita

Aplicavel na

unidade

Shaft
type

Chave BxH

Codigo

cabeca

ﬁ ﬁ SC 65 SP AC19 19H7 80 100 90 13 8 M6 6x6 2AA
Fig. 58 SC 65 SP AC 20 20H7 80 100 90 13 8 M6 6x6 2BA
As unidades lineares da série SC podem ser montadas com diferentes SC130sp AC 20 20H7 80 100 115 19 4,5 M6 6x6 2AA
tipos de transmissdo de movimento: 1 1 SC 130 SP AC 25 25H7 110 130 115 19 45 M8 8x7 2BA
= Engrenagens planetarias SC 160 SP AC 32 32H7 130 165 140 22 oI5 M10 10x8 2AA
= Engrenagens sem fim . N 3 ) ) ) Tab. 122
. o E necessario um flange de conexdo (opcional) para instalar as unidades
= Versdes com eixo simples | | . B )
B ) de redugdo padréo selecionadas pela Rollon.
= Versdes com €ixo 0co - . oy
Para mais informac@es, contatar nossos escritorios
PLS-46 PLS-47



3 Série SC Plus System

Montagem e acessorios Porcasem T Fixagdo com porcas em T
K
Fixacéo com suportes @D4 O ©)
Os sistemas de acionamento lineares de guias de mancais de esferas  posicdo. Para instalar as unidades da série SC, recomendamos o0 uso de
das unidades lineares série SC da Rollon permitem suportar cargas em  um dos dois sistemas indicados abaixo: Q O
qualquer dire¢do. Por esse motivo, podem ser instalados em qualquer ?/\s N C C
T
© | | L 1O Of v
[ I
. ] 0 ¢ (20
D3
- - Fig. 64 Fig. 65
‘ — ‘ Porcas em ago para usar nas ranhuras do corpo Aviso:
o o) ndo fixar as unidades lineares através das extremidades do perfil da cabega.
0
= e el
‘ ﬁ 7 E ‘ = wn -
A SC 65 L 6,7 M5 2,3 6,5 10 1000627
Fig. 61
’ SC 130 L-l 8 M6 33 8,3 13 1000043
Suportes de fixacéo Material: Aluminio anodizado —— A SC 130 C i M3 i 4 6 1001097
A (mm) SC 160 | 8 M6 33 83 13 1000043
— | - | SC 160 L 11 M8 28 10,8 17 1000932
i SC 65 SP 147
N " i : Er—— poe SC 160 C - M6 - 5,8 13 1000910
— : ; L = Side - | = Lower - C=Central Tab. 125
* SC 160 SP 266
- o ! ‘J op2 Tab. 123 Sensor de proximidade
B
c
Fig. 62 i d
Unidade c F Wi | L | Codigo . . o ol ® o
| —— o 1 o =
| S © © = <
Lo o) fe - B T
SC 65 SP 20 6 16 10 55 95 53 14 35 1001491 b ® © .
s {i& C @ il
SC130sP 20 7 16 127 7 1056 6,5 187 50 1001491 ©} e} [} ® yal-l=
} Sensor dog B4
SC160SP 365 10 31 185 10,5 165 10,5 285 100 1001233 L4 ) Proximity
Tab. 124 \ 4 Furacdes M12xI
Fixacao direta Fig. 66
5 5 8 5 5 5 oI In~stalagéo de sensores mecanicos de proximidade T Cédigo do
< — 10 O o O i Séo fornecidos quatro orificios roscados para instalar sensores nos lados sensor de
I @ © @ ®
e o @ @ o || do cursor. Ao instalar os sensores, tomar cuidado para ndo apertar dema- presenca
i} siadamente evitando assim danos no cursor.
< T @ﬂ N EXjin SC 65 8,5 23 50 6000270
) Y N SC 130 8,4 25 50 6000271
Cursor do sensor de proximidade SC 160 10 o7 50 6000272

Secgdo em forma de L com revestimento zincado instalada na ranhura Tab. 126

especifica e usada para acionar o sensor de proximidade.

Fig. 63

PLS-48 PLS-49



3 Série SC Plus System

Protecoes
L = 2D + E + 2(Pch+5) + CURSO Protecdo das guias de mancais de esferas Chave de encomenda // \V4
R Fo Os quatro blocos de mancais de esferas possuem vedantes em ambos 0s
AP lados e, se necessario, uma raspadeira adicional pode ser instalada, para
p
‘lﬂ condigdes de elevada poeira
I ' T . . ~ . .
ande Cadigo de identificacao para unidades lineares SC
DT \ Protecéo especial Q 13 1 CA 2000 1A
l ‘I]\ Para usar estas unidades lineares em ambientes muito exigentes, é pos- 06=65 1A=SP
h‘» ﬂI sivel instala-las com um fole, além da protecao padréo. O fole € fixado ao 13=130
o : cursor e as extremidades do corpo com fita Velcro para uma montagem
Fig. 67 P P g 16=160 Sistema de movimento linear  ver; p. PLS-42

e desmontagem fécil.
0 comprimento total (L) da unidade linear varia:
ver. Fig. 67.

L = comprimento total do atuador
Codigo do cabegote de transmissdo  ver. p. PLS-47

Dimensoes (mm) Tamanho da unidade ver. p. PLS-43 a pg. PLS-45

Unidad . Material standard: Soldado termicamente com revestimento de nylon linear Unidade linear série SC - ver. p. PLS-40
nidade ,
com poliuretano Para criar codigos de identificagéo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com

Materiais opcionais: Revestimento de nylon com PVC, fibra de vidro,

SC 65 135 109 54,5 100 340 aco inoxidavel
SC 130 i) 130 64 115 440 Aviso: O uso de fole ndo permite a montagem de suportes do sensor de
SC 160 048 150 73 120 505 proximidade na camisa de aluminio.

Tab. 127

PLS-50 PLS-51



Sistemas multieixos

Sistemas multieixos // v

Anteriormente, os clientes que desejavam construir unidades multieixos
tinham de desenhar, conceber e fabricar todos 0s elementos necessarios
para montar dois ou mais eixos. Agora, a Rollon oferece um conjunto de
fixagOes, incluindo suportes e placas transversais que permite construir

Dois eixos - sistema X-Y

A
A - Unidades lineares: Eixo X: 2 ELM 80 SP... Eixo Y: 1 ROBOT 160 SP...

Peca de conexao: 2 conjuntos de suportes de fixagao para ROBOT
160 SP... nos cursores de ELM 80 SP...

Dois eixos - sistema Y-Z

B - Unidades lineares: Eixo Y: 1 ROBOT 220 SP... Eixo Z: 1 SC 160
Connection part: Nenhuma A unidade SC 160 é montada
diretamente na unidade ROBOT 220 SP... sem elementos adicionais.

PLS-52

unidades multieixos. A série SC esta também preparada para facilitar a
conexdo direta com as unidades da série ROBOT. Além dos elementos
padrdo, a Rollon também fornece placas para aplicagdes especiais.
Application examples:

Trés eixos - sistema X-Y-Z

C - Unidades lineares: Eixo X: 2 ELM 65 SP... Eixo Y: 1 ROBOT 130 SP...
Eixo Z: 1 SC 65
Peca de conexao: 2 conjuntos de suportes de fixagdo para ROBOT
130 SP... nos cursores de ELM 65 SP... A unidade SC 65 é montada
diretamente na unidade ROBOT 130 SP... sem elementos adicionais.

Trés eixos - sistema X-Y-Z

D - Unidades lineares: Eixo X: 1 ROBOT 220 SP... Eixo Y: 1 ROBOT 130
SP... Eixo Z: SC 65
Peca de conexdo: 1 conjunto de suportes de fixagdo para a unidade
ROBOT 130 SP... para o cursor da unidade ELM 220 SP... A unidade
SC 65 é montada diretamente na unidade ROBOT 130 SP... sem
elementos adicionais.

Observacoes // v

Plus System

PLS-53
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1 Série ONE

Clean Room System

Série ONE /| v

Série ONE - Descrigao

A série ONE ¢ formada por unidades lineares com correia transmissao
especificamente projetaaso para aplicagdes de sala limpa. Sdo fornecidas
com um certificado emitido pelo Instituto Fraunhofer de IPA em Stuttgart,
que certifica conformidade com a classe ISO 3 (norma DIN EN ISO 14644
- 1), ou com classe Fed Std 0. 01 (E FED 209).

0 sistema impede que particulas sejam depositadas no ambiente onde
se encontra a unidade linear. Isto foi conseguido com o uso de um selo
especial em linha reta que fecha a abertura horizontal onde o controle
deslizante se move, bem como pela operagéo de uma presséo de 0.8 bar
(bomba de vacuo) conectada a 2 tubos de vacuo, localizados no interior
da cabegote de movimentagéo e do cabegote 0cioso.

CRS-2

Fig. 1

0O sistema permite que 0 vacuo seja gerado no interior da unidade para
que quaisquer particulas liberadas quando o sistema estd operando se-
jam sugadas para as dreas de filtragdo de ar. Os componentes dos eixos
lineares ONE séo todos feitos de aco inoxidavel ou submetetidos a trata-
mentos especiais, garantindo uma baixa liberacdo de particulas.

Os lubrificantes de todos o0s rolamentos e das guias lineares sao projeta-
dos para uso em salas limpas ou em ambientes do vacuo com lubrifi-
cantes especiais.

Os componentes

Corpos extrudados

As camisas de aluminio extrudado usadas para as unidades lineares da
série ONE da Rollon foram concebidas e fabricadas em cooperagéo com
uma empresa lider neste campo para obter a combinagdo certa de alta
forca mecanica e peso reduzido. A liga de aluminio anodizado 6060 usada
(ver caracteristicas fisico-quimicas em baixo) foi extrudada com toleran-
cias dimensionais de acordo com os padroes EN 755-9.

Correia de transmisséo

A série ONE é composta pelas primeiras unidades lineares acionadas
por uma correia dentada capaz de atingir ISO CLASS 3.

Usamos correias dentadas de poliuretano de alta qualidade, perfil AT,
fabricadas por empresas lideres nesse campo.

Dados gerais sobre 0 aluminio usado: AL 6060

Composicao quimica [%]

Cursor

O cursor das unidades lineares pertencentes a série ONE da Rollon é
fabricado em aluminio anodizado. As dimensdes variam de acordo com a
tipologia. O cursor foi concebido de modo a permitir a passagem de uma
fita de vedacdo e, para protecéo adicional, & equipado com vedagcGes tipo
escova inseridas na frente e nas laterais. Cada cursor apresenta furos
com roscas realizadas com insertos em aco inoxidavel.

Fitas de vedagéo

As unidades lineares da série ONE da Rollon sdo equipadas com uma
fita de vedagdo em poliuretano para proteger todas as partes internas ao
Corpo contra poeira e corpos estranhos. A fita de vedagao corre ao longo
de todo o corpo da unidade e ¢ mantida no lugar por microrolamentos
posicionados no cursor. Isto garante uma resisténcia a fricgdo muito baixa
enquanto desliza através do cursor.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60

Caracteristicas fisicas

0,05-0,15
Tab. 1

Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fusao
kg kN W

10°®
dm? mm? K
2,7 69 23

Caracteristicas mecanicas

— — Q.m.10° °C
m.K kg . K

200 880-900 33 600-655
Tab. 2

N N

— — %

205 165 10

60-80
Tab. 3

CRS-3




1 Série ONE

Clean Room System

0 sistema de movimento linear

Classe Certificada Clean Room

A série ONE é testada pelo IPA FRAUNHOFER Institute de Sttutgart (D).
Atingimos essa classe de limpeza com uma bomba de vacuo e uma cor-
reia vedante especial (aguardando patente internacional).

Sistema de vacuo

A série ONE possui graxadeiras de conexdo especificas instaladas na ex-
tremidade de acionamento e extremidade livre das unidades, onde 0s
sistemas de vacuo sdo conectados. O valor da sucgdo do ar deve ser
avaliado caso por caso, mas a Rollon ja testou 0,8 bar na ONE 80 de
1000 mm até 4000 mm de curso. Atingimos a ISO CLASS 3 (DIN EN ISO
14644-1) and CLASS 1 US FED STD 209E

devido a agdo combinada da bomba de vacuo e da correia vedante es-
pecial da Rollon.

Componentes mecanicos selecionados

A série ONE é montada com componentes de alta qualidade.

Somente material em ago inoxidavel (AISI 303, AISI 440C) é usado para
0S mancais, guias lineares, eixos, polias e outros componentes metalicos.
Se ndo for possivel usar material em aco inoxidavel, a Rollon fornece um
tratamento especial testado sob condigOes exigentes e com disperséo de
particulas.

Seccao ONE SP

Fig. 2

CRS-4

Lubrificagdo

A serie ONE é equipada com "guias lineares inovadores e de alta tecnolo-
gia" com uma gaiola de espagamento especial entre as esferas dos cur-
sores. Essa caracteristica permite uma manutencdo em intervalos longos
e uma emissdo reduzida de particulas, se combinada com lubrificante
especial, especificamente desenvolvido e adaptado para aplicagoes Clean
Room.

Gama

A série ONE esta agora disponivel em 3 tamanhos diferentes, para com-
binagdes multieixos:

= ONE 50

= ONE 80

= ONE 100

0 curso maximo € 6000 mm, exceto ONE 50 onde o curso maximo €
3700 mm.

Para detalhes técnicos e capacidades de carga, ver as proximas paginas.

5558 Fraunhofer

®
BMSSEE TESTED
DEVICE
Linear units ONE series
EL.MORE S.rl
Report No. EM 0609-361

INTL. PATENT PENDING

ONE 50
Dimensdes ONE 50
=315 + CURSO + SEGURANCA
65 80
48
o 70
N r—v
il ’ 2 © 5 T
o o
o § IS © © ©
& ® ©
© ©
10 150 10 50
18 26 62 26 18 6.2 4
N
“ ‘ ‘ -
‘ ® ® / O -6—-— -0—6--& ® 1 : L
m j
B |—Hg-o—-—-+—- — 51— 8 ﬁ 41 *’}’*’gf’*’*” S —L & 3
‘ o o ré@féi—ff — -6 ¢ | — 1
g o
8xM5 prof. 6 mm ~ o

Para mais informagdes, visitar nosso site www.rollon.com e baixar os respectivos arquivos dxf, Fig. 3

Dados técnicos

Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo ] ] |
[10”mm*] | [10" mm*] | [10” mm*]

ONE 50

Compr. méximo do curso dtil [mm] 3700 L0z 50 Otz | O L3
Max. repetib. posicionamento. [mm]*' +0,05 Correia de transmissao s
Velocidade max. (m/s) 4 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente & abrasdo, com reforgos de ago de elevada
Tipo de correia 22AT 5 carga de tragdo.
Tipo de polia 723 Tipo Tipo de | Largura da
Diametro passo polia [mm] 36,61 - B | I
Desloc. cursor por rotacdo da polia [mm] 115 ONE 50 22 AT 5 29 0.072
Peso cursor [kg] 0,4 Tab. 6
Peso curso zero [kg] 18 Comprimento correia (mm) =2 x L - 130
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 0,4
Torque de partida [Nm] 0,4 " Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 19810 I

*1) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado Tab. 4 Mx

s

ONE 50 - Capacidade de carga

Tipo My
[N] [N] [N] [Nm]

I N N T T N T T

ONE 50 7000 4492 7000 4492 42 231 148
Veer as verificagdes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 7
CRS-5




1 Série ONE Clean Room System
ONE 80 ONE 110
Dimensdes ONE 80 Dimensdes ONE 110
L=540 + CURSO + SEGURANCA L=695 + CURSO + SEGURANCA
100 120 135 160
78 108
= 105 r——‘ Q 145 o——‘
ICE] (/ (/ E © © © 9 0 o (E (/ (/ E © o © 9 0
8 § 8 © ©® g st § 2 © © §
7 & ) o . 5 @ ©
© © © ©
10 300 10 80 10 380 10 1o
49 42 18 42 49 98 6 60 60 140 60 60 12 85
o~ =
5 [ = 2 L
‘ ® ® / 6@ 6—-—]-— 00 - ! ‘ — o ‘ ® ® // OB O—-—F-— 00 ° - 1 ‘ —
S |—H-o—-—-1—- S I R kS fjt—‘—}—z—— ————— Fo8 L ﬁt 9 8 - | -e—-—-1—- S E B R fjt—‘f}fsz fffff Fo2 L 4 < 2
o e—) coq— T —4oe T: JP PR se4— Tt —vo i: S )
@
< -
8xMé prof. 10 mm g @© o 8xM8 prof. 15 mm g - N
Para mais informagdes, visitar nosso site www.rollon.com e baixar os respectivos arquivos dxf. Fig_ 4 Para mais informagdes, visitar nosso site www.rollon.com e baixar os respectivos arquivos dxf. Fig_ 5
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

X y p
10" mm* 10" mm* 10" mm*
- [ 1] [ 1] [ 1

Compr. méximo do curso atil [mm] 6000 126 Bise | Dk | 09
Max. repetib. posicionamento. [mm]*' + (0,05 Comeia de transmisséo 1.9
Velocidade max. (m/s) 5 A correia de transmisséo é de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente a abrasdo, com reforcos de ago de elevada
Tipo de correia 32 AT 10 carga de tragdo.
Tipo de polia Z19 Tipo Tipo de | Largura da
Diametro passo polia [mm] 60,48 GorEiSS oAl mm]
Desloc. cursor por rotagéo da polia [mm] 190 ONE 80 32 AT 10 32 0.185
Peso cursor [kg] 2,7 Tab. 10
Peso curso zero [kg] 10,5 Comprimento correia (mm) =2 x L - 230
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 1
Torque de partida [Nm] 2,2 Mz Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 388075 I
*1) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado Tab. 8 Mx
L

ONE 80 - Capacidade de carga
Tipo F, Fv My
[N] [N] [Nm]

ONE 80 2013 1170 38480 21735 46176 25875 398 223 3371 1889 2809 1587

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida Gtil nas péginas SL-2 e SL-3 Tab. 11

CRS-6

Tipo ] ] |
[10”mm*] | [10" mm*] | [10” mm*]

ONE 110

Compr. méximo do curso dtil [mm] 6000 WELY | Wss | Bl J05%
Max. repetib. posicionamento. [mm]*' + 0,05 Correia de transmissao 18
Velocidade max. (m/s) 5 A correia de transmissdo ¢ de material poliuretanico
Aceleracdo max. [m/s?] 50 resistente & abrasdo, com reforgos de ago de elevada
Tipo de correia 50 AT 10 carga de tragdo.
Tipo de polia 727 Tipo Tipo de | Largura da
Diametro passo polia [mm] 85,94 - B | I
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 270 ONE 110 50 AT 10 50 0.290
Peso cursor [kg] 5,6 Tab. 14
Peso curso zero [kg] 225 Comprimento correia (mm) =2 x L - 290
Peso para curso Uutil de 100 mm [kg] 1,4
Torque de partida [Nm] 3,5 " Fz
Momento de inércia das polias [g mm?] 2,193 - 108 I
*1) A precisio de repetibilidade depende do tipo de transmissio usado Tab. 12 Mx
R e

ONE 110 - Capacidade de carga

Tipo F, Fv My
[N] [N] [Nm]

ONE 110 4440 2940 92300 46003 110760 54765 1110 549 9968 4929 8307 4140
Ver as verificagdes sob carga estética e vida (til nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 15
CRS-7




1 Série ONE

Engrenagens planetarias

Montagem a direita ou a esquerda da cabeca de transmissao

o ©® o o Q@ o I

o ® o o ©® o

Fig. 6

As unidades lineares da série ONE podem ser montadas com diferentes
sistemas de transmissdo. Em todos os casos, a polia acionadora esta
fixada ao eixo de reducéo através de um acoplamento conico para gar-

antir uma alta precisdo durante muito tempo.

Eixo com centragem

Versdes com engrenagens planetarias

As engrenagens planetarias sdo usadas para aplicagdes altamente
dinamicas com robds, de automacgdo e manuseamento envolvendo ciclos
altos e com requisitos de alta precisdo. Os modelos padrao estdo dis-
poniveis com uma folga de 3" a 15" e com uma proporcéo de reducéo de
1:3a1:1000. Para a montagem de engrenagens planetarias ndo padrao,
contatar nossos escritorios.

| — ﬁ Direita

| — @ Esquerda

\\ \ 4xXM
¢ |
S 3
p! 3. ©
(5
®D3
P Yerry
°c O o °
Unidade Tipo de eixo D2
ONE 50 AS 12 55
ONE 80 AS 20 80
ONE 110 AS 25 110 130/160
CRS-8

Cabeca codigo Cabeca codigo

AS esquerda AS direita
M5
M6 VB VA
M8 VB VA

Tab. 16

Montagem e acessorios

Fixagcdo com suportes

0Os sistemas de movimento linear usados pelas unidades lineares da série
ONE da Rollon permitem suportar cargas em qualquer diregdo. Por esse
motivo, podem ser instalados em qualquer posicao.

Para instalar as unidades, recomendamos o uso das ranhuras especificas
nos corpos extrudidos, tais como mostradas em baixo.

) O Unidade
ONE 50 62
ONE 80 94
ONE 110 130
O O Tab. 17
A Aviso:

Fig. 8

Suportes de fixagdo

~

Dimensodes (mm)

L

14
ONESO 20 207 7 16 147 7

4(4
]
Hi1
F
ﬁie
|
|
E

c Suporte de fixacao

Fig 9 do corpo.
T-Nuts
Dimensdes (mm)
K
Unidade D3
@ D4
ONE 50 - M4 -
? . s o ONE 80 8 M6 &3
; ‘ ‘ - ONE 110 11 M8 28
@ D3 Porcasem T
Porcas de ago para usar nas ranhuras do corpo.

Fig. 10

Clean Room System

ndo fixar as unidades lineares através das extremidades do perfil da cabeca.

Unidade Caodigo
A
LI @ DI
ONE 50 20

10 55 35 17,56 1000958
64 50 25 1001491
ONE110 36,5285 10 31 185 11,516,5 105 100 50 1001233

Tab. 18

Bloco de aluminio anodizado para fixar as unidades lineares através das ranhuras laterais

Cadigo
8 1001046
13 1000043
17 1000932
Tab. 19

CRS-9




1 Série ONE

Proximity
Sensor dog B4
\ Kit instalacdo Sensor dog
| sensor proximity
\\ s
) T
/ N (] ©
[s) © @ J C a%
® © -
=" [E
©
4 L
o O o © O
g Kit instalacdo
© © sensor proximity
© © ©
BS
L4 L5
Fig. 11
Kit instalagdo sensor de proximidade Sensor dog

Bloco de aluminio anodizado, vermelho, equipado com porca em T para  Suporte em forma de L em ferro zincado, montado no cursor e usado para

fixagdo nas ranhuras do corpo. o funcionamento do sensor de proximidade.

Dimensdes (mm)

Unidade L4 L5 Para proximity | Codigo sensor | Cddigo kit instalagao
dog Sensor proximity
ONE 50 9,5 14 25 29 11,9 22,5 08 (000268 (000211
ONE 80 17,2 20 50 40 17 32 012 (000267 (000209
ONE 110 17,2 20 50 40 17 32 012 6000267 6000210
Tab. 20
CRS-10

Chave de encomenda /| v

Cadigo de identificacdo para unidades lineares
N 08 VA 02000 3B
05=50
08=80
10=100

Aco inoxidavel SP ver. p. CRS-3
L = comprimento total do atuador
Codigo do cabegote de transmissao  ver. p. CRS-8
Tamanho da unidade linear ver. p. CRS-5 - CRS-7
Unidade linear série ONE  ver. p. CRS-2

Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com

Clean Room System

CRS-11
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1 Série E-SMART

Smart System

Série E-SMART [/ v

Série E-SMART - Descrigao

E-SMART

As unidades lineares de série E-SMART tém uma estrutura autossusten-
tavel de aluminio extrudado e anodizado com perfis disponiveis em qua-
tro tamanhos de 30 a 100 mm. Transmissdo com correia de poliuretano
reforgada com ago. Apresenta um Unico barramento com um ou mais
blocos de esferas recirculantes.

SS-2

Fig. 1

0s componentes

Corpos extrudados

0 aluminio anodizado extrudado utilizado para o corpo das unidades lin-
eares da linha SMART da Rollon foi concebido e produzido em cooperagéo
com empresa lider neste campo, para obter a combinacgéo certa entre el-
evada forca mecanica e peso reduzido. A liga de aluminio anodizado 6060
utilizada (consulte as caracteristicas fisico-quimicas abaixo para ulteriores
informagoes) foi extrudada com tolerancias dimensionas de acordo com
0s padroes da EN 755-9.

Correia de transmissdo

As unidades lineares da série SMART da Rollon usam correias de trans-
miss&o em poliuretano com insergoes em ago, perfil AT. Este tipo de cor-
reia é ideal devido as suas caracteristicas de transmissdo de alta carga,
dimens@es reduzidas e baixo ruido. Usada em conjunto com uma polia

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composigao quimica [%]

sem folga, é possivel obter um movimento alternante suave. A otimizagao
da proporgdo das dimensdes do comprimento da correia/corpo permite
obter as seguintes caracteristicas de desempenho:

= Alta velocidade

= Baixo ruido

= Baixo desgaste

Cursor
O cursor das unidades lineares da série SMART da Rollon sdo feitos inteira-
mente de aluminio anodizado. As dimensdes diferem consoante o tipo. A
Rollon oferece multipos cursores para atender a uma vasta gama de apli-
cagoes.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,10 0,05-0,15
Tab. 1
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fusdo
kg kN 106 W J
— — — — Q.m.10° °C
dm? mm? K m. K kg . K
2.7 70 23.8 200 880-900 B8 600-655
Tab. 2
Caracteristicas mecanicas
Rp (02)
N N
_ — % _
mm? mm?
250 200 10 75
Tab. 3

SS-3




1 Série E-SMART

Smart System

0 sistema de movimento linear

0 sistema de movimento linear foi concebido para satisfazer as condigoes
de capacidade de carga, velocidade e aceleragao maxima. A série SMART
System da Rollon inclui um sistema de movimento linear com guias de
mancais de esferas:

Caracteristicas de desempenho:

= As guias de mancais de esferas com alta capacidade de carga sdo
montadas em um alojamento especial no corpo de aluminio.

= 0 cursor da unidade linear ¢ montado em blocos de mancais de es-
feras pré-carregados que permitem ao cursor suportar o carregamen-
to nas quatro diregGes principais.

= Os cursores dos mancais de esferas das versdes SP também estdo
equipados com uma gaiola de retengdo que elimina o contato “ago-
aco" entre pegas rotativas adjacentes e evita seu desalinhamento nos
circuitos.

= 0s blocos possuem vedantes em ambos 0s lados e, se necessario,
uma raspadeira adicional pode ser instalada, para condicoes de el-
evada poeira.

Seccao E-SMART

V77 27 7]

(o 69

Fig. 2

SS-4

0 sistema de movimento linear descrito acima oferece:

Alta velocidade e aceleragéo

Alta capacidade de carga

Altos momentos de flexdo permitidos
Baixa friccéo

Vida (til longa

Baixo ruido

E-SMART 30 SP2

Dimensdes E-SMART 30

L=132 + C + CURSO + SEGURANCA
61 5 C 5 61 29
Ex ¥ | ° o | Irs ¥ i
@ :
o o
0 + ) O 2 ~O
3 & P ="
4 + + +
30 ~
155 (SP2)
37,5 40 40 37,5
o
N
=3 [H 22,

- — oY AR ©—0® oD \ - ‘ ~
~ ~ 5| O
[ | ®@0¢0 0 4 © 0860 —T | ) i

£y i mjr ST
6x M5
! 6.5
o030
* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig. 3

Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo I, I, I
[107 mm*]{[107 mm*]{[10” mm*]

E-SMART 30 SP2 0,003 0,003 0,007

Correia de transmissao

A correia de transmissdo é de material poliuretanico

resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 carga de tragao.

Tipo de correia 10AT 5 Tipo Tipo de
Tipo de polia 124 correia
ia i 38,2

TGO L il E-SMART30SP2  10AT5 10 0,033

E-SMART 30
SP2

Compr. maximo do curso Gtil [mm]
Max. repetib. posicionamento. [mm]*' + 0,05

Velocidade max. (m/s) 4,0

Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 120 Tab. 6
Peso cursor [kg] 0,28 Comprimento correia (mm) = 2 x L - 100 (SP2)
Peso curso zero [kg] 1,83
Peso para curso util de 100 mm [kg] 0,16 E
M
Torque de partida [Nm] 0,15 ’ I
Momento de inércia das polias [g mm?] 57,630 Mx
*1) A precisao de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado Tab. 4
- \ My
Fx

E-SMART 30 - Capacidade de carga

Tipo
-m

I I I N I O I I I

E-SMART 30 SP2 385 6930 4616 6930 4616 132 132

Ver as verificagfes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 7

SS-5




1 Série E-SMART

Smart System

E-SMART 50 SP1 - SP2 - SP3

Dimensdes E-SMART 50

L =189 + C + CURSO + SEGURANCA

| | | | _ -

| —= e %
ER Y &
M??
| 230 (SP2) ‘
\ 46X M5 \

—E@ oo —o—t—oTJo—to

D090 @ 040
o
&

70
CF il

s N

E

‘ 49 66 66 49 ‘

| 330 (SP3) 160 (SP1
\ 8 x M5 4x M5
Y a— f —

© @T(W*@**T**W**Tff@@@ﬁ@@ (o) @4‘57@%?@@ S
¥ @49@@@;,@,,@_@,,@,,@_@,&@@ S R . ©
! 49 75 82 75 49 47. 5 ! 65 ! ! 47.5
* 0 comprimento do curso de seguranga é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especmcos do cliente. Fig. 4
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

TIDO Tipo I l, 1,
[10” mm*]|[10” mm*]|[10” mm?*]
E-SMART | E-SMART | E-SMART
SRR EECR RN ESMARTS50SP 0021 0,020 0,041
Compr. maximo do curso til [mm]*' Tab. 9
! [mm] Bll2Y 6050 5950 Correia de transmisséo
. . . -
Max. repetib. posicionamento. [mm] +005 +005 +005 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 40 4,0 40 resistente a abrasdo, com reforgos de aco de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 50 50 carga de tracdo.
Tipo de correia 25AT5 25AT5 25AT5 Tipo i Largurada | Peso
Tipo de polia 740 7 40 7 40 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 6366 6366 63,66 E-SMART50SP  25AT5 25 0,080
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 200 200 200 Tab. 10
Comprimento correia (mm) =2 x L - 60 (SP1)
Peso cursor [kg] 0,54 0,85 1,21 2xL-125(SP2)
Peso curso zero [Kg] 489 54 6,16 2xL-225(SP3)
Peso para curso Gtil de 100 mm [kg] 0,34 0,34 0,34 5
Torque de partida [Nm] 035 0345 055 e
Momento de inércia das polias [g mm?] 891.270 891.270 891.270 Mx
*1) E possivel obter cursos até 11.190 (SP1), 11.100 (SP2), 11.100 (SP3) através de juntas Rollon especiais. Tab. 8
*2) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado. -— ~— My
F
E-SMART 50 - Capacidade de carga ’

Tipo Fv Mv
IN] [Nm]

I8 A 8 7 T 7 T 7 7

E-SMART 50 SP1 1050 750 15280 9945 15280 9945 120
E-SMART 50 SP2 1050 750 30560 19890 30560 19890 240 156 856 557 856 557
E-SMART 50 SP3 1050 750 45840 29835 45840 29835 360 234 25682 1681 2582 1681

Ver as verificagoes sob carga estatica e vida ttil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 11

SS-6

E-SMART 80 SP1 - SP2

Dimensdes E-SMART 80

L= 256 + C + CURSO + SEGURANCA
118 ‘ 10 10 ‘ 118 8
oﬁo I { °X e
7\, | H
=R : s
—~ ox Ho o’ o | — -
" © ©
57.5
115 300 (SP2) 115
65 85 85 45 o 3
) ]
=) [m NEE
< @ ® © ® © |© S < y N —
3 5 o
3 @ ele 6 | o 0 lo a2 8 EL_, d,,gg
o] \ C@ é‘é
6x Mé IS
210 (SP1) 20 !40J 20
4x Mé 080
F j
© ® o |©
o o]
wn IS
o) ©ﬁ© l®
65 |80 | 65
* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig. 5
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo Tipo I, I, I,
[107 mm*]{[107 mm*]{[10” mm*]
E-SMART E-SMART

e vl E-SMART8O0SP 0,143 0,137 0,280
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6060 5970 Tab. 13
. . - Correia de transmissao
Max. repetib. posicionamento. [mm]*2 +0,05 + 0,05 ) o , o
A correia de transmissdo € de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 4,0 4,0 ) . .
resistente a abraséo, com reforgcos de ago de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 50 carga de tragao.
Tipo de correia 32AT 10 32 AT 10 Tipo Tinode | Largurada | Peso
Tipo de polia 721 721 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 66,84 66,84
E-SMART80SP ~ 32AT 10 32 0,186
Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 210 210 Tab. 14
Comprimento correia (mm) =2 x L - 135 (SP1) '
Peso cursor [kg] 1,34 1,97 2xL- 225 (3P2)
Peso curso zero [kg] 9,94 11,31
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 0,76 0,76 | F
Torque de partida [Nm] 0,95 1,3 I
Momento de inércia das polias [g mm?] 938.860 938.860 Mx
“1) E possivel obter cursos até 11.190 (SP1), 11.100 (SP2) através de juntas Rollon especiais. Tab. 12
*2) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmisséo usado. ‘/';' FV\‘ My
X y
E-SMART 80 - Capacidade de carga

[N] [N] [N] [Nm]
-mmmmmm

E-SMART 80 SP1 2250 1459 25630 18318 25630 18318 260 186 190 136 190 136
E-SMART 80 SP2 2250 1459 51260 36637 51260 36637 520 372 1874 1339 1874 1339

Ver as verificagdes sob carga estética e vida til nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 15
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Smart System

E-SMART 80 SP3 - SP4

Dimensdes E-SMART 80

L= 256 + C + CURSO + SEGURANCA
78
0 o <
[ce] [ee} N
=~ - -
" © ©
57.5
115
400 (SP3) ) 480 (SP4)
8 X Méb 12 x Mé
1°] o]
@ @ o ® o © o [® @l o o e o ol © ® o |©
3 ° 8 ®
@D ©® © O @ 0 © @ o a @@ © ©ﬁ© ® |0 @ 0 @ © |l awm
65 65 140 65 65
65 70 70 70 70 70 45
* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig_ 6
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

E-SMART E-SMART
80 SP3 80 SP4

Tipo I l, I,
[107 mm*]{[107 mm*]{[10” mm?]

E-SMART 80 SP 0,143 0,137 0,280

Compr. méaximo do curso util [mm]*" 5870 5790 Tab. 17
Correia de transmissao

Max. repetib. posicionamento. [mm]*? +0,05 + 0,05 ) o ) o
A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 4,0 4,0 ) . .
resistente a abrasdo, com reforcos de ago de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 50 carga de tragao.
Tipo de correia 32 AT 10 32AT 10 Tipo Tinode | Largurada | Peso
Tipo de polia 721 721 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 66,84 66,84
E-SMART80SP  32AT 10 32 0,186
Desloc. cursor por rotacao da polia [mm] 210 210 Tab. 18
Comprimento correia (mm) = 2 x L - 325 (SP3) '
Peso cursor [kg] 2,63 3,23 2L - 405 (5P4)
Peso curso zero [kg] 12,83 14,06
Peso para curso (itil de 100 mm [kg] 0,76 0,76 y [
Torque de partida [Nm] 1,4 1,52 I
Momento de inércia das polias [g mm?] 938.860 938.860 Mx
*1) E possivel obter cursos até 11.000 (SP3), 10.920 (SP4) através de juntas Rollon especias. Tab. 16
*2) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado. ‘/F' FV\‘ My
X y
E-SMART 80 - Capacidade de carga

[N] [Nm]
-mmmmmm

E-SMART 80 SP3 2250 1459 76890 54956 76890 54956 780 557 4870 3481 4870 3481
E-SMART 80 SP4 2250 1459 102520 73274 102520 73274 1040 743 7689 5496 7689 5496

Ver as verificagoes sob carga estatica e vida ttil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 19

SS-8

E-SMART 100 SP1 - SP2

Dimensdes E-SMART 100

L =294+ C + CURSO + SEGURANCA

137 i‘ 10 i C i LTL 98
2D \ | e
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* 0 comprimento do curso de seguranga é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente.

Dados técnicos

Tipo ]
[107 mm*]{[107 mm*]{[10” mm*]
E-SMART E-SMART
LY LU E-SMART100SP 0247 0316 0,53
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*! 6025 5870 Tab. 21
: . - Correia de transmissao

Max. repetib. posicionamento. [mm]*2 + 0,05 + 0,05 ) o , o

A correia de transmissdo € de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 4,0 4,0 , . .

resistente a abraséo, com reforgos de ago de elevada
Acelerac@o max. [m/s?] 50 50 carga de tragao.
Tipo de correia 50 AT 10 50 AT 10 Tipo T
Tipo de polia 727 727 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 85,94 85,94

E-SMART 100 SP 50 AT 10 50 0,290

Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 270 270 b, 22

Comprimento correia (mm) =2 x L - 120 (SP1)
Peso cursor [kg] 2,72 4,42 2xL- 275 (5P2)
Peso curso zero [kg] 18,86 22,38
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 1,3 1,3 y F
Torque de partida [Nm] 2,1 2,4 I
Momento de inércia das polias [g mm? 4,035,390 4,035,390 Mx

*1) E possivel obter cursos até 11.155 (SP1), 11.000 (SP2) através de juntas Rollon especiais. Tab. 20
*2) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado. ‘/F' Fv\ My
X y

E-SMART 100 - Capacidade de carga

Tipo F, Fy F, My
(N] [N] IN] [Nm]

I I T I T N T N ET N T

E-SMART 100 SP1 4440 3060 43620 31192 43620 31192 500 358 322 450 322
E-SMART 100 SP2 4440 3060 87240 62385 87240 62385 1000 715 5527 3952 5527 3952
Ver as verificagdes sob carga estética e vida til nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 23
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E-SMART 100 SP3 - SP4

Dimensdes E-SMART 100

L =294+ C + CURSO + SEGURANCA
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* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig_ 8

Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

| |
[107 mm¢]| [10” mm¢]

E-SMART E-SMART
100 SP3 100 SP4

E-SMART 100 SP 0,247 0,316 0,536

Compr. méaximo do curso atil [mm]*" 5790 5620 Tab. 25
Correia de transmissao

Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 + 0,05 ) o . o
A correia de transmissdo € de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 4,0 4,0 ) . .
resistente a abrasdo, com reforcos de ago de elevada
Aceleracéo max. [m/s? 50 50 carga de tragdo.
Tipo de correia 50AT 10 50AT 10 Tipo Larqura da | Peso
Tipo de polia 727 727 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 85,94 85,94
E-SMART 100 SP 50 AT 10 50 0,290
Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 270 270 Tab. 26
Comprimento correia (mm) = 2 x L - 395 (SP3) '
Peso cursor [kg] 5,85 7,34 2xL- 252 (SPA)
Peso curso zero [kg] 25,22 28,25
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 1,3 1,3 y Fz
Torque de partida [Nm] 2,6 2,8 I
Momento de inércia das polias [g mm? 4,035,390 4.035,390 Mx
*1) E possivel obter cursos até 10.880 (SP3), 10.750 (SP4) através de juntas Rollon especiais. Tab. 24
*2) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado. k; F'\ My
X y

E-SMART 100 - Capacidade de carga

[N] [Nm]

E-SMART 100 SP3 4440 3060 130860 93577 130860 93577 1500 1073 12039 8609 12039 8609
E-SMART 100 SP4 4440 3060 174480 124770 174480 124770 2000 1430 19416 13884 19416 13884

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 27

SS-10

Lubrificacao

Unidades lineares SP com guias de mancais de esferas

Os cursores de esferas das versdes SP, além disso, sdo providos de
gaiola de retencdo que elimina o contato “ago-ago" entre as partes
adjacentes em movimento e previne 0 seu desalinhamento no circuito.
Este sistema garante um longo intervalo entre as intervengdes de ma-
nutengdo: Versdo SP: a cada 5000 km ou 1 ano de uso, a depender

E-SMART

Fig. 9

= Introduzir pistola de lubrificante na graxadeira especifica.

= Tipo de lubrificante: Massa de sabao de litio classe NLGI 2.

= Para aplicagGes especialmente exigentes ou condigbes ambientais
dificeis, a lubrificagdo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informagoes.

do que ocorrer antes. Se for exigida uma maior vida Util ou em caso
de aplicacbes que comportem cargas elevadas ou dindmicas elevadas,
por favor, entre em contato com nossos escritorios para ulteriores aver-
iguacoes.

Quantidade de lubrificante necessaria para manutengéo de cada bloco:

Tipo Unidade [g]

E-SMART 30 1
E-SMART 50 1
E-SMART 80 2-3
E-SMART 100 5-6

Tab. 28
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1 Série E-SMART

Eixos simples

Eixos simples tipo AS
\A
‘,\ D1
\‘\\
/' ’ o0
( m
[N ‘ —
IRC=
)
¢ K
S @
( !
‘y\ 1
| D1
\
1

Posicéo do eixo simples a direita ou & esquerda da cabega de transmisséo.

Esta configuragao é obtida mediante um kit de montagem entregue como
item acessorio.

A instalagdo na lateral esquerda ou direta da cabega de atuagéo pode ser
decidida pelo Cliente no momento da montagem.

Unidade (mm)

Aplicavel
na unidade

E-SMART 30
E-SMART 50
E-SMART 80
E-SMART 100

SS-12

100
130

Fig. 10
Unidade (mm)
Aplicavel Tipo de eixo AS cddigo
na unidade kit montagem
E-SMART 30 AS 12 25 12h7 (000348
E-SMART 50 AS 15 85 15h7 (000851
E-SMART 80 AS 20 36,5 20h7 (000828
E-SMART 100 AS 25 50 25h7 (000649
Tab. 29
Conexao de acionamento
FP tipo eixo oco - Fornecimento padréao
| A N°8 x F
oDI X 5D3
. D2 w
Cee—”
‘\‘\ N°8 x F
Fig. 11

E necessério um flange de conexdo
para instalar as unidades de
redugdo padrdes selecionadas pela

Cddigo da

cabeca de
transmissao

Unidades lineares em paralelo

Kit de sincronizagdo para usar as unidades lineares SMART em paralelo
Quando o movimento de duas unidades lineares em paralelo é essencial,
deve ser usado um kit de sincronizacdo. Este consiste em juntas de pre-

cisdo tipo lamina originais da Rollon e chavetas conicas e eixos ocos de
acionamento de aluminio.

Smart System

?D8

pD9
@D7,

Dimensoes (mm)

Aplicavel
na unidade

Tipo de eixo

Codigo

Fig. 13

Formula para calculo

do comprimento

E-SMART 30 AP 12 12 25
E-SMART 50 AP 15 15 40
E-SMART 80 AP 20 20 40
E-SMART 100 AP 25 25 70

Montagem e acessorios

Fixagdo com suportes

0 sistema de acionamento linear de guias de mancais de esferas das uni-
dades lineares série SMART System da Rollon permitem suportar cargas
em qualquer direcéo. Por esse motivo, podem ser instalados em qualquer
pOSicao.

Para instalar as unidades da série SMART System, recomendamos 0 uso
de um dos dois sistemas indicados abaixo:

3,9

3,5

M5
M6
M6
M8

92x72
109x109

2T
2T
27
2Y

Tab. 30

Rollon.
Para mais informagdes, contatar
NOSSOS eSCritorios.

gt %j q
G@INIIN
NN uN\\\WWN7/77 an 7/ aa )
A B

Fig. 14

45 GK12P..1A
69,5 GK15P..1A
69,5 GK20P...1A
99 GK25P...1A

Dimensoes (mm)

L= X-51 [mm]
L= X-79 [mm]
L=X-97 [mm]

L= X-145 [mm]
Tab. 31

E-SMART 30 42
E-SMART 50 62
E-SMART 80 92
E-SMART 100 120

40

50
Tab. 32

§S-13




1 Série E-SMART

Barras de fixacéo Porcasem T

% &

Fig. 15  Porcas em aco para usar nas ranhuras do corpo. Fig. 16

Dimensdes (mm)

Unidade (mm)

- Cad. Rollon - Comprimento | Cdd. Rollon
E-SMART 30 16 17,5 50 M5 1001490 E-SMART 30 M5 20 6000436
E-SMART 50 16 26,9 50 M5 1000097 E-SMART 50 M6 20 6000437
E-SMART 80 16 20,7 50 M5 1000111 E-SMART 80 M6 20 6000437
E-SMART 100 31 28,5 100 M10 1002377 E-SMART 100 M6 20 6000437

Tab. 33 Tab. 34
Sensor de proximidade

Sensor dog

Kit instalag&o sensor proximity,

Fig. 17

Kit instalagao para sensor de proximidade
Bloco de aluminio equipado com porcas em T para fixagdo

Sensor de seguranga
Placa de ferro montada no cursor e usada para o funcionamento do sen-
sor de proximidade

Unidade (mm)

Para Codigo Codigo
proximity sensor dog kit sensor
proximity

E-SMART 30 30 30 30 30 15 30 08 (000847 (000901
E-SMART 50 26 30 15 30 32 30 08 (000833 (000838
E-SMART 80 26 30 15 30 32 30 08 (000833 (000838
E-SMART 100 26 30 15 30 32 30 08 (000833 (000838

Tah. 35

SS-14

Flange de adaptacdo para montagem de redutor

Smart System

Fig. 18

Kit de montagem inclui: disco para reducdo, adaptador mecanico e componentes de fixagao.

Tipo de

unidade

E-SMART 30

E-SMART 50

E-SMART 80

E-SMART 100

Para outros tipos de redutores, por favor consulte a Rollon

Tipo de redutor (ndo incluso)

MP053

LCO50; LPO50; PE2

SW030

MPOGO; PLEGO

LCO70; MPV0O; LPO70; PE3
SW040

k8

MP080

LCO90; MPVO1; LPO90; PE4
MP105

PES3; LPO70

SPO75; PLNO90

SP060; PLNO70

SW040

SW050

MP130

LC120; MPV02; LP120; PES
LC090

MP105

SW050

Cadigo do kit

(000356
(000357
(000383
(000852
(000853
(000854
(000824
(000826
(000827
(000830
(001078
(000859
(000829
(000866
(000895
(000482
(000483
(000525
(000527
6000717

Tab. 36

Fig. 19

§S-15




Chave de encomenda Smart System

Chave de encomenda /| v Série R-SMART |/ v

- e . . Série R-SMART - Descricao
Cadigo de identificacao para unidades lineares

L 10 2Y 02000 2A
03 =30
05 =50
08 = 80
10 = 100 Tamanho (30) 2S=SP2

Tamanho (50-80) 1T=SP1 - 2T=SP2 - 3T=SP3 - 4T=SP4
Tamanho (100) 1A=SP1 - 2A=SP2 - 3A=SP3 - 4A=SP4
L = comprimento total da unidade
Codigo da cabeca de transmissdo  ver. p. SS-12

Tamanho da unidade ver. p. S5-5 a pg. SS-10
Unidade linear série E-SMART  ver. p. SS-2

Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para; hitp://configureactuator.rollon.com

Fig. 20

R-SMART
As unidades lineares da série R-SMART sdo particularmente adequadas
para cargas pesadas, altos ciclos de trabalho, montagem de pdrtico e

operacéo em linhas industriais automatizadas.

Estrutura de aluminio extrudado e anodizado auto-sustentavel com se¢éo
retangular disponivel em trés tamanhos, de 120 a 220 mm. Transmis-
sdo com correia de poliuretano reforcada com ago. Apresenta um Unico
barramento com um ou mais blocos de esferas recirculantes. Também
disponivel com varios configuractes distintas para melhorar ainda mais a
capacidade de carga.

Estas unidades sdo melhores utilizadas em aplicagdes que exigem cargas
muito pesadas em espagos extremamente confinados, e onde as maqui-
nas ndo podem ser interrompidas para efetuar operagoes de manutencgéo
de sistemas comuns.

SS-16 SS-17



2 Série R-SMART

Smart System

Os componentes

Corpos extrudados

0 aluminio anodizado extrudado utilizado para o corpo das unidades lin-
eares da linha SMART da Rollon foi concebido e produzido em cooperagéo
com empresa lider neste campo, para obter a combinagdo certa entre el-
evada forca mecanica e peso reduzido. A liga de aluminio anodizado 6060
utilizada (consulte as caracteristicas fisico-quimicas abaixo para ulteriores
informagdes) foi extrudada com tolerancias dimensionas de acordo com 0s
padres da EN 755-9.

Correia de transmisséo

As unidades lineares da série SMART da Rollon usam correias de transmis-
sdo em poliuretano com insergdes em ago, perfil AT. Este tipo de correia
é ideal devido as suas caracteristicas de transmissdo de alta carga, di-
mensdes reduzidas e baixo ruido. Usada em conjunto com uma polia sem

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composicao quimica [%]

folga, é possivel obter um movimento alternante suave. A otimizagdo da
propor¢do das dimensdes do comprimento da correia/corpo permite obter
as sequintes caracteristicas de desempenho:

= Alta velocidade

= Baixo ruido

= Baixo desgaste

Cursor
0 cursor das unidades lineares da série SMART da Rollon sdo feitos in-
teiramente de aluminio anodizado. As dimensdes diferem consoante o tipo.
A Rollon oferece multipos cursores para atender a uma vasta gama de apli-
cagoes.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tah. 37
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansdo térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fuséo
kg kN J
— — — — — Q.m.10° G
dm? mm? K m. K kg . K
2.7 70 23.8 200 880-900 B8 600-655
Tab. 38
Caracteristicas mecanicas
Rp (02)
N N
- - % -
mm? mm?
250 200 10 75
Tab. 39

SS-18

0 sistema de movimento linear

0 sistema de movimento linear foi concebido para satisfazer as condicoes
de capacidade de carga, velocidade e aceleragao maxima. A série SMART
System da Rollon inclui um sistema de movimento linear com guias de
mancais de esferas:

Caracteristicas de desempenho:

= As guias de mancais de esferas com alta capacidade de carga séo
montadas em um alojamento especial no corpo de aluminio.

= 0 cursor da unidade linear ¢ montado em blocos de mancais de es-
feras pré-carregados que permitem ao cursor suportar o carregamen-
to nas quatro direges principais.

= Os cursores dos mancais de esferas das versdes SP também estdo
equipados com uma gaiola de retengdo que elimina o contato "ago-
aco" entre pecas rotativas adjacentes e evita seu desalinhamento nos
circuitos.

= 0Os blocos possuem vedantes em ambos os lados e, se necessario,
uma raspadeira adicional pode ser instalada, para condigbes de el-
evada poeira.

Seccao R-SMART

1
ozcaca i)

Fig. 21

0 sistema de movimento linear descrito acima oferece:
Alta velocidade e aceleragéo
Alta capacidade de carga

Baixa friccéo

|
| ]
= Altos momentos de flexdo permitidos
| ]
= Vida atil longa

| ]

Baixo ruido

§S-19




2 Série R-SMART

Smart System

R-SMART 120 SP4 - SP6

Dimensdes R-SMART 120

=270 + C + CURSO + SEGURANCA 134
125 10 10 125
J
o R
wn
5' i r\ 5 @)
s \J) |= 120
O = RO
40 40 40
Pl ol
G
- 13
5] %r 8. ~ 11.3 a3
[sr) o
8 3 E ol 8 :, U%
i £
8.35 20
LE 20 | 80 | 20
SP§ C =35
325 65 77.5 77.5 65 32.5
[
l‘L@, | ele olJo o
© o oo [J ) S VY
1 i I S S i
E@Zr o ! ! 65> X
e o0 oo =
* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especfficos do cliente. Fig. 22
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

[10” mm*]|[10”

R-SMART R-SMART

R e R-SMART 120 SP 0,108 0,367 0,475
Compr. maximo do curso Gtil [mm]*' 6050 5930 Tab. 41
Max. repetib. posicionamento. [mm]*2 +0,05 +0,05 Correia de transmissao
Velocidade méx, (m/s) 40 40 A c.orreia qe transﬂmisséo ¢ de material poliuretanico

oo resistente & abras&o, com reforcos de acgo de elevada

Aceleracdo max. [m/s?] 50 50

carga de tragéo.

Tipo de correia 40AT 10 40 AT 10

. . Tipo Largurada | Peso
Tipo de polia Z21 21 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 66,84 66,84

R-SMART 120 SP  40AT 10 40 0,23

Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 210 210

Tab. 42
Peso cursor [kg] 3 4 Comprimento correia (mm) =2 x L - 115 (SP4)
2 x L - 235 (SP6)

Peso curso zero [kg] 12,9 15

Peso para curso (til de 100 mm [kg] 0,9 09 Vs Fz

Torque de partida [Nm] 1,95 2,3 I

Mx

Momento de inércia das polias [g mm?] 1.054.300 1.054.300
*1) E possivel obter cursos até 11.200 (SP4), 11.080 (SP6) através de juntas Rollon especiais. Tah. 40 il M
*2) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado. Fx l;y\‘ Y
R-SMART 120 - Capacidade de carga

[N] [N] [N] [Nm]
-mmmmmmmm

R-SMART 120 SP4 2812 1824 48400 29120 48400 29120 2226 1340 3122 1878 3122 1878
R-SMART 120 SP6 2812 1824 72600 43680 72600 43680 3340 2009 5953 3582 5953 3582

Ver as verificagOes sob carga estatica e vida dtil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 43

SS-20

R-SMART 160 SP4 - SP6

Dimensdes R-SMART 160

180
L =336 + C + CURSO + SEGURANCA -
158 10 10 158
o QN
< © Q ~
o - ™)
W L] T & -
~N
N A == == o e S
IR &J \...) 1
0 By e P 54.5 51 54.5
70 SP4 C =280 ‘%
30 110 110 30 :‘
rg o e8|  eYel fm
[©] (5] ~ [} [c]
ol hes 3 &0 - o
o “ -1 - S s
- H N .|
N @ o ® <%® R
DAL RN I S 110
o "o o8 N o o Fd SP6 C =400
9xM8 575325 110 110 32.557.5
o| @ ot o oJo 2
g e ° M\ 15xMme° ° | &= B
Caom) ‘ ‘ ‘ (Goac) u,\)
0! o! - ! - I
o ° ® o 3
* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig. 23
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

R-SMART R-SMART
160 SP4 160 SP6

R-SMART 160 SP 0,383 1518 1,696

Compr. maximo do curso til [mm]*' 6000 5880 Tab. 45
Correia de transmissao

Max. repetib. posicionamento. [mm]*? +0,05 + 0,05 ) o . o
A correia de transmissdo € de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 4,0 4,0 , . .
resistente a abraséo, com reforgos de ago de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 50 carga de tragdo.
Tipo de correia 50 AT 10 50 AT 10 Tipo Larqura da | Peso
Tipo de polia 227 727 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 85,94 85,94
R-SMART 160 SP 50 AT 10 50 0,29
Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 270 270 Tab. 46
Peso cursor [kg] 54 75 Comprimento correia (mm) =2 x L - 150 (SP4)
2 xL-270 (SP6)
Peso curso zero [kg] 24,4 27,9
Peso para curso util de 100 mm [kg] 1,75 1,75 " Fz
Torque de partida [Nm] 3,4 3,95 I
Momento de inércia das polias [g mm?] 4.035,390 4.035,390 M
*1) E possivel obter cursos até 11.200 (SP4), 11.080 (SP6) através de juntas Rollon especiais. Tabh. 44 avy M
*2) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmisséo usado. Fx I:y\‘ Y
R-SMART 160 SP4 - R-SMART 160 SP6 - Capacidade de carga

[N] [N] [Nm]

R-SMART 160 SP4 4440 3060 86800 69600 86800 69600 5034 4037 7118 5707 7118 5707
R-SMART 160 SP6 4440 3060 130200 104400 130200 104400 7552 6055 12109 9709 12109 9709

Ver as verificagdes sob carga estética e vida til nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 47
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Smart System

R-SMART 220 SP4- SP6

Dimensdes R-SMART 220

55 85__ 135 135 _ 85 9
- [s0]
3 =) =] = D é
= .. =g
2 N0 MTO : 0
SP6 C =550 3
L= 336 + C + CURSO + SEGURANCA* 191
158 ‘ 7 7‘ 158 _| @7 x M8v14 245 3.8
[ _ _ ) e (S R
B ANes 9 &S
NE/ES Sk
S o A U et Detail A
550 220 S {—Wj”’m
SP4 C =380 2110w Sal <
<210, 2
o 1365 o o0 < ”T%?
o e o 2 2 N
— NS © =4 x99
) ot Y o @p \—fi@@":
° 0 ° 8.2 5 1 1118.2
L% o |365 = ) L 170 “ ’U’[s
> 5 xﬁ?o Detail B
* 0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig. 24
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
[107 mm“]{[107 mm*]|{[10” mm*]
R-SMART R-SMART
CAURI | 2l R-SMART220SP 0663 3,658 4,321
Compr. méaximo do curso util [mm]*" 5900 5730 Tab. 49
5 . o Correia de transmissao
Max. repetib. posicionamento. [mm]*? + 0,05 +(,05 ) L . A
i ) A correia de transmissdo é de material poliuretanico
HEETERB TS (1) ol 40 resistente a abrasdo, com reforgos de ago de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 50 carga de tragdo.
Tipo de correia 100 AT 10 100 AT 10 Tipo Largura da | Peso
Tipo de polia 732 732 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 101,86 101,86
R-SMART 220 SP 100 AT 10 100 0,58
Desloc. cursor por rotacao da polia [mm] 320 320 Tab. 50
Peso cursor [kg] 12,1 16,95 Comprimento correia (mm) =2 x L - 130 (SP4)
2 x L -300 (SP6)
Peso curso zero [kg] 41,13 49,93
Peso para curso util de 100 mm [kg] 2,45 2,45 " Fz
Torque de partida [Nm] 4,3 7 I
Momento de inércia das polias [g mm?] 12.529,220  12.529,220 Mx
*1) E possivel obter cursos até 11.100 (SP4), 10.930 (SP6) através de juntas Rollon especiais. Tab. 48 avs M
*2) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado. Fx I;y\‘ y
R-SMART 220 SP4 - R-SMART 220 SP6 - Capacidade de carga

[N] [N] [N] [Nm]
-mmmmmm

R-SMART 220 SP4 8880 6360 158000 110000 158000 110000 13430 9350 17380 12100 17380 12100
R-SMART 220 SP6 8880 6360 237000 165000 237000 165000 20145 14025 30810 21450 30810 21450

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 51

SS-22

Lubrificacao

Unidades lineares SP com guias de mancais de esferas

As Unidades lineares SP sdo equipadas com guias lineares de esferas
auto-lubrificantes. Os cursores de esferas das versdes SP, além disso,
sdo providos de gaiola de retencdo que elimina o contato "ago-ago"
entre as partes adjacentes em movimento e previne o seu desalinha-
mento no circuito. Nas placas frontais dos blocos lineares estdo monta-
dos reservatorios especiais de lubrificacdo que fornecem continuamente
a quantidade necessaria de graxa para as pistas submetidas a carga.

R-SMART

Fig. 25

= Introduzir pistola de lubrificante na graxadeira especifica.

= Tipo de lubrificante: Massa de sabdo de litio classe NLGI 2.

= Para aplicagbes especialmente exigentes ou condigdes ambientais
dificeis, a lubrificagdo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informacoes.

Estes reservatorios de lubrificagdo, ainda, reduzem de forma significativa
a frequéncia de lubrificacdo do mddulo. Este sistema garante um longo
intervalo entre as intervengdes de manutencdo: Versdo SP: a cada 5000
km ou 1 ano de uso, a depender do que ocorrer antes. Se for exigida
uma maior vida util ou em caso de aplicagdes que comportem cargas
elevadas ou dindmicas elevadas, por favor, entre em contato com nossos
escritdrios para ulteriores averiguagoes.

Quantidade de lubrificante necessaria para manutengéo de cada bloco:

Tipo Quantidade [g] para
graxadeira
R-SMART 120 1
R-SMART 160 2-3
R-SMART 220 5-6

Tab. 52
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Eixos simples

Eixos simples tipo AS
DI
( -
RC=
=
) R Esta configuragao é obtida mediante um kit de montagem entregue como
¢ | item acessdrio.
A\_L A instalacdo na lateral esquerda ou direta da cabega de atuagéo pode ser
‘ decidida pelo Cliente no momento da montagem.
Posicéo do eixo simples a direita ou a esquerda da cabeca de transmissao. Fig. 26
Unidade (mm)
Aplicavel Tipo de eixo Cadigo kit
na unidade montagem AS
R-SMART 120 AS 20 36 20h7 (000828
R-SMART 160 AS 25 50 25h7 (000649
R-SMART 220 AS 25 50 25h7 (000649
Tab. 53
Conexao de acionamento
FP tipo eixo oco - Fornecimento padrao
' A
oDI1 N°8 x F¢ 03
e T

N°8 x F
Fig. 27
Unidade (mm)
] e E necessério um flange de conexao
Applicable Cadigo kit ) )
o montagem para instalar as unidades de
AS reducdo padroes selecionadas pela

R-SMART 120 FP41  41H7

72J6 100 85 M6 92x72 2Y folon L .
Para mais informagdes, contatar
R-SMART 160 FP50 50H7 95J6 130 85 M8  109x109 2Y N0SSOS ESCrtdrios.
R-SMART 220 FP50 50H7 110J6 130 4 M8  109x109 2Y
Tah. 54
§S-24

Montagem e acessorios

Fixagdo com suportes

0 sistema de acionamento linear de guias de mancais de esferas das uni-
dades lineares série SMART System da Rollon permitem suportar cargas
em qualquer diregdo. Por esse motivo, podem ser instalados em qualquer

posicdo. Para instalar as unidades da série SMART System, recomenda-
mos 0 uso de um dos dois sistemas indicados abaixo:

Unidade (mm)

E 1 [ g E ] g R-SMART 120 132
), R-SMART 160 180
SS R-SMART 220 240

Barras de fixacéo

Dimensodes (mm)

L ° C L
L/2 |
I T ;/ 2
|
s | . R-SMART120 16 207 50
R-SMART160 31 285 100

Mb5

Fig. 29
Porcasem T Unidade (mm)
Comprimento

© R-SMART 120 M6 20
R-SMART 160 M6 20
R-SMART 160 M8 20
R-SMART 220 M6 20
R-SMART 220 M8 20

Porcas em ago para usar nas ranhuras do corpo. Fig. 30

M10

R-SMART 220 31 28.5 100 M10
c

Smart System

80
110

170
Tab. 55

Codigo

Rollon

1000111
1002377

1002377
Tab. 56

Codigo

Rollon
6000437
6000437
6001544
6000437

6001544
Tab. 57
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Sensor de proximidade

Sensor dog

—
)
(L

il
T <X
—
|

e

FE
N
|
N\

Kit instalagcdo sensor proximity,

Fig. 31
Kit de instalacdo do sensor de proximidade Sensor de segurancga

Bloco de aluminio equipado com porcas em T para fixagao Placa de ferro montada no cursor e usada para o funcionamento do sen-

sor de proximidade

1) L4 L5 Para proximity | Sensor dog Kit instalagao
sensor proximity
32 30

Unidade (mm)

R-SMART 120 26 30 15 30 0 8/12 (000833 6000844
R-SMART 160 26 30 15 30 32 30 0 8/12 (000833 (G000838
R-SMART 220 26 30 15 30 32 30 0 8/12 (000833 G000838
Tab. 58
SS-26

Kits de montagem

-\l\-‘-\'
} @
0
)
S i
- o
-
Fig. 32 Fig. 33

Para a montagem direta do eixo linear R-Smart em outros tipos de eixos, a Rollon oferece kits de montagem especificos. A tabela abaixo apresenta as
combinagBes possiveis bem como os respectivos codigos.

Codigo X Auséncia de trilho nas

extremidades (mm)

. F = R-SMART 120 on E-SMART 50 G000899 60
<
F B R-SMART 120 on E-SMART 80 6000863 90
=
= R-SMART 160 on E-SMART 80 G000902 90
- e
? i R-SMART 160 on E-SMART 100 G000903 110
<
4 R-SMART 220 on E-SMART 100 G001207 110

Tah. 59
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2 Série R-SMART Smart System

Flange de adaptagdo para montagem de redutor

Chave de encomenda /| v

Cadigo de identificacdo para unidades lineares

D 12 2Y 02000 4A
12=120
16=160
22=220

Tamanho (120-160-220) 4A=SP4 6A=SP6

L = comprimento total da unidade
Fig. 34 Fig. 35 Codigo da cabega de transmissdo  ver. p. S5-24

Kit de montagem inclui: disco para reducéo, adaptador mecénico e componentes de fixagéo Tamanho da unidade ver. p. S5-20 a p. S5-22
Unidade linear série R-SMART  ver. p. SS-17

Tipo de Tipo de redutor (ndo incluso) Codigo do kit Para criar cddigos de identificagdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com
unidade
P3 (000824
MP080 (000826
LC90; MPVO1; LPO90; PE4 6000827
T MP105 6000830
PE3; LP0O70 G001078
SP060; PLNO70 6000829
SP070; PLNO90 (000859
SW040 6000866
MP130 (000482
LC120; MPV02; LP120; PE5 6000483
T LC090; LP090 6000525
MP105 6000527
SP075; PLN090 6000526
SW050 G000717
MP130 G001045
R-SMART 220 = MP105 G001047
LC120; MPV02; LP120; PE5 G001049

Tab. 60

Para outros tipos de redutores, por favor consulte a Rollon

SS-28 §S-29



3 Série S-SMART

Smart System

Série S-SMART |/ v

Série S-SMART - Descrigao

Fig. 36

S-SMART

As unidades lineares da série S-SMART foram projetadas para atender
as necessidades de movimento vertical de sistemas porticos ou para
aplicacdes onde o perfil de aluminio deve estar se movendo enquanto o
cursor deve ficar parado.

A estrutura auto-sustentavel de aluminio extrudado e anodizado, disponiv-
el em trés tamanhos, com secoes de 50 a 80 mm é um sistema rigido,
ideal para fazer um eixo "Z" utilizando um trilho de guia linear.

Além disso, a série S-SMART foi especificamente configurada e projetada

para ser montada com a série R-SMART, usando apenas um suporte sim-
ples.

SS-30

Os componentes

Perfil extrudado

0 aluminio anodizado extrudado utilizado para o corpo das unidades lin-
eares da linha SMART da Rollon foi concebido e produzido em cooperagao
com empresa lider neste campo, para obter a combinagao certa entre el-
evada forca mecanica e peso reduzido. A liga de aluminio anodizado 6060
utilizada (consulte as caracteristicas fisico-quimicas abaixo para ulteriores
informagdes) foi extrudada com tolerancias dimensionas de acordo com
0s padrdes da EN 755-9.

Correia de transmisséo

As unidades lineares da série SMART da Rollon usam correias de trans-
missdo em poliuretano com insercdes em aco, perfil AT. Este tipo de cor-
reia € ideal devido as suas caracteristicas de transmissdo de alta carga,

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composigao quimica [%]

dimensdes reduzidas e baixo ruido. Usada em conjunto com uma polia
sem folga, é possivel obter um movimento alternante suave. A otimizagao
da proporgao das dimensdes do comprimento da correia/corpo permite
obter as seguintes caracteristicas de performance:

= Alta velocidade

= Baixo ruido

= Baixo desgaste

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série SMART da Rollon sdo feitos in-
teiramente de aluminio anodizado. As dimensdes diferem consoante o
tipo.

. -m

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,10 0,10 0,05-0,15
Tab. 61
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fusdo
kg kN 10°® W J
. _ - — —_— Q.m.10° “C
dm?® mm? K m. K kg . K
2.7 70 23.8 200 880-900 33 600-655
Tab. 62
Caracteristicas mecanicas
Rp (02)
N N
= = % _
mm? mm?
250 200 10 75
Tab. 63

SS-31
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Smart System

0 sistema de movimento linear

0 sistema de movimento linear foi concebido para satisfazer as condicoes
de capacidade de carga, velocidade e aceleragao maxima. A série SMART
System da Rollon inclui um sistema de movimento linear com guias de
mancais de esferas:

Caracteristicas de desempenho:

= As guias de mancais de esferas com alta capacidade de carga sdo
montadas em um alojamento especial no corpo de aluminio.

= 0 cursor da unidade linear ¢ montado em blocos de mancais de es-
feras pré-carregados que permitem ao cursor suportar o carregamen-
to nas quatro dire¢es principais.

= Os cursores dos mancais de esferas das versdes SP também estdo
equipados com uma gaiola de retenc&o que elimina o contato "ago-
ago" entre pecas rotativas adjacentes e evita seu desalinhamento nos
circuitos.

= 0Os blocos possuem vedantes em ambos 0s lados e, se necessario,
uma raspadeira adicional pode ser instalada, para condicdes de el-
evada poeira.

Seccao S-SMART

Fig. 37

SS-32

0 sistema de movimento linear descrito acima oferece:

Alta velocidade e aceleragio

Alta capacidade de carga

Altos momentos de flexao permitidos
Baixa friccéo

Vida dtil longa

Baixo ruido

S-SMART 50 SP

Dimensdes S-SMART 50 SP

L =380 + CURSO + SEGURANCA
58
100 180 100
6 x M5
=}
N e

1o e 5

~ ¢ =

[spl el

— o~

3 o
3 3
4 x M5
‘ 55 25 20 25 55 ‘
0 - & 0
8 ° ﬁ o g
a T pog o O N
N o ]
8 xM5 GRAXADEIRAS J 6.2 2.2 L
0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente Fig. 38
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo o ],
[10” mm*]|[10” mm*]|[10” mm*]
S-SMART 50 SP

S-SMART 50 SP 0,025 0,031 0,056
1000 Tab. 65
Correia de transmissao

Compr. maximo do curso (til [mm]

Max. repetib. posicionamento. [mm]*' + 0,05 ) L, . o
A correia de transmissdo € de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 4,0 . N «
resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 carga de tragéo.
Tipo de correia 22 AT 5 Tipo Largura da | Peso
Tipo de polia 723 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 36,61
S-SMART 50 SP 22 AT 5 22 0,072
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 115 Tab. 66
Peso cursor [kg] 2 Comprimento correia (mm) =L + 30
Peso curso zero [kg] 5,7
Peso para curso util de 100 mm [kg] 0,4 Mz Fz
Torque de partida [Nm] 0,25 I
*1) A preciséo de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado. Tab. 64 Mx
-— M
Fx FVy\\ ’

S-SMART 50 SP - Capacidade de carga

[N] [N] [Nm]
-mmmmmm
09 508

S-SMART 50 SP 8 6930 4616 6930 4616 43 29 229 162 229 162

Ver as verificagOes sob carga estatica e vida dtil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 67
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S-SMART 65 SP

Dimensdes S-SMART 65 SP

L=500 + CURSO + SEGURANCA 74
60
140 220 140
Ll L 6 xMé
k]
3 | =
o i =
| 2 &
© © ©
wn = ] & & 1
[¢o) 0w wn 9)
4 [ e L
o b
\n
125 40 =
4 xM5
‘ 70 30 20, 30 70 )
g D —D e—& E
[ —
[t} o o o
~0 ~O
0 P s— h
M/ \ . GRAXADEIRAS
0 comprimento do curso de seguranca é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig. 39
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo ],
[10” mm#]{[10” mm*]{[107 mm*]
S-SMART 65 SP

S-SMART 65 SP 0,060 0,086 0,146
Correia de transmisséo

Compr. maximo do curso util [mm]

Max. repetib. posicionamento. [mmy* +0,05 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
AR AR [ () S resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 carga de tragéo.
Tipo de correia 32AT 5 Tipo Largura da | Peso
Tipo de polia 732 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia [mm] 50,93 S-SMART 65 SP R p- 0405
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 160 Tab. 70
Peso cursor [kg] 3,6 Comprimento correia (mm) =L + 35
Peso curso zero [kg] 7,3
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 0,6 " Fz
Torque de partida [Nm] 0,60 I

*1) A precisio de repetibilidade depende do tipo de transmissao usado. Tah. 68 Mx

“h gt

S-SMART 65 SP - Capacidade de carga

[N] [N] [Nm]
-mmmmmmmmm

S-SMART 65 SP 1344 922 30560 19890 30560 19890 240 156

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 71

SS-34

S-SMART 80 SP

Dimensdes S-SMART 80 SP

L = 544 + CURSO + SEGURANCA
147 250 147 804
40
/ X = \ [l 1l exms
f\ . )
" = 2
o S o Ry 2
o o o o 4,:‘ o Ej[ 1@3 <]
© © o
o = | © S
Sl o o o
o) (¢} <
o > N
15| 50 )15
4 x M5
70 35 40 | 35 70 ‘ 80
| _ | o
\ \ 0 2
&6
o ° o N
‘ ‘
o~ o~
8xM8 GRAXADEIRAS 9.5 ! 6
0 comprimento do curso de seguranca ¢ fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente Fig. 40
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo Loy,
[107 mm*]{[107 mm*]{[10” mm*]
S-SMART 80 SP

S-SMART 80 SP 0,136 0,195 0,331
2000 Tab. 73
Correia de transmissao

Compr. maximo do curso (til [mm]

Max. repetib. posicionamento. {mm]™ = A correia de transmissdo é de material poliuretanico
paloeldaueimeya{s) Sy resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 carga de tragéo.
Tipo de correia 32AT 10 Tipo Largura da | Peso
Tipo de polia Z21 correia |correia [mm]| kg/m
Diametro passo polia fmm] LR S-SMART80SP  32AT 10 32 0,186
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 210 Tab. 74
Peso cursor [kg] 6,3 Comprimento correia (mm) = L + 50
Peso curso zero [kg] 12,6
Peso para curso util de 100 mm [kg] 1 Ma Fz
Torque de partida [Nm] 1,65 I

*1) A precisio de repetibiidade depende do tipo de transmisso usado. Tah. 72 M

T

S-SMART 80 SP - Capacidade de carga

[N] IN] [N] [Nm]
-mmmmmm

S-SMART 80 SP 2250 1459 51260 36637 51260 36637 520 372 3742 2675 3742 2675

Ver as verificagoes sob carga estatica e vida (til nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 75
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Lubrificacao

Unidades lineares SP com guias de mancais de esferas

Os cursores de esferas das versoes SP, além disso, sao providos de gaiola
de retengdo que elimina o contato "ago-ago" entre as partes adjacentes
em movimento e previne o seu desalinhamento no circuito. Este sistema
garante um longo intervalo entre as intervengoes de manutengdo: Verséo
SP: a cada 5000 km ou 1 ano de uso, a depender do que ocorrer antes.

S-SMART

Fig. 41

= Introduzir pistola de lubrificante na graxadeira especifica.

= Tipo de lubrificante: Massa de sabéo de litio classe NLGI 2.

= Para aplicagbes especialmente exigentes ou condigbes ambientais
dificeis, a lubrificacdo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informagoes.

SS-36

Se for exigida uma maior vida Util ou em caso de aplicagdes que compor-
tem cargas elevadas ou dinamicas elevadas, por favor, entre em contato

€OM NOSSOS escritorios para ulteriores averiguagoes.

Quantidade de lubrificante necesséria para a relubrificagéo:

Tipo Quantidade [g] de lubrificante

S-SMART 50 2
S-SMART 65 2
S-SMART 80 5-6

Tab. 76

Eixos simples

Eixos simples tipo AS

@D1
o) o © o
§ o ) o 4 |
Esta configuragdo é obtida mediante um kit de montagem entregue como
U ® item acessério.
‘ 201 . ‘ A instalagdo na lateral esquerda ou direta da cabega de atuagéo pode ser
| | decidida pelo Cliente no momento da montagem
Posicao do eixo simples a direita ou a esquerda da cabega de atuagao. Fig. 42
Unidade (mm)
Aplicavel Tipo de eixo D1 Codigo kit
na unidade montagem AS
S-SMART 50 AS 12 26 12h7 (000652
S-SMART 65 AS 15 85 15h7 (000851
S-SMART 80 AS 20 40 20h7 (000828
Tab. 77
Conexao de acionamento
FP tipo eixo oco - Fornecimento padrao
4x@F  @DI @D3
@ D2
2
[¢] T T
¢ { [¢) no o® [¢)
\ \ )
Fig. 43

Unidade (mm)
E necessario um flange de conexdo

Alicavel .
plcavelina Codigo da para instalar as unidades de reducéo

unidade cabeca de
e keEny|  padrbes selecionadas pela Rollon.

Para mais informagdes, contatar

S-SMART 50 FP 26 26H7 47J6 75 2.5 M5 2YA s
NOSSOS €scritorios.
S-SMART 65 FP 34 34H7 62J6 96 2.5 M6 2YA
S-SMART 80 FP 41 41H7 72J6 100 9 M6 2ZA
Tab. 78
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Montagem e acessorios

0 sistema de acionamento linear de guias de mancais de esferas das uni-
dades lineares série SMART System da Rollon permitem suportar cargas
em qualquer direcéo. Por esse motivo, podem ser instalados em qualquer
posicao.

Para instalar as unidades da série SMART System, recomendamos o uso
de um dos dois sistemas indicados abaixo:

T-Porcas
Porcas em ago para usar nas ranhuras do corpo. Fig. 44
Proximidade

Unidade (mm)

Orificio Comprimento Cod.
Rollon
S-SMART 50 M4 8 1001046
S-SMART 65 M5 10 1000627
S-SMART 80 M6 13 1000043
Tab. 79

Kit instalagcdo sensor proximity

@Lood

Sensor dog

Suporte para sensor de proximidade
Bloco de aluminio equipado com porcas em T para fixagdo

Unidade (mm)

S-SMART 50 30 30 30 30
S-SMART 65 30 30 30 30
S-SMART 80 30 30 30 30

SS-38

Fig. 45

Cursor do interruptor de proximidade
Placa de ferro montada no cursor e usada para o funcionamento do sen-
sor de proximidade

Para Codigo Codigo
proximity sensor dog instalagao
sensor proximity
15 30 0812 (000835 (000834
15 30 0 8/12 (000836 (000834
15 30 0 8/12 (000837 (000834
Tab. 80

Kits de montagem

Fig. 46 Fig. 47

Para ordem de compra de dois eixos para Sistema y-Z, deve-se considerar no codigo que os eixos trabalhardo em conjunto para que as furagdes sejam
feitas de acordo com a montagem ideal.

Combinacéo de eixos Cadigo do Kit
Y-z

“ "~ S-SMART50 on E-SMART 50 (000647

-’*Jr'

7= S-SMART50 on R-SMART 120 (000910
=

“ '~ S-SMART65 on E-SMART 50 (000654

© S-SMARTG50n E-SMART 80 (000677

&:‘E—:‘I:- S-SMART 65 on R-SMART 120 6000911
=

[Ef‘iﬁ';. S-SMART 65 on R-SMART 160 (000912
=

# 7~ S-SMART80 on E-SMART 80 (000653

© S-SMART 80 on E-SMART 100 (000688

a«;r:ﬁ:. S-SMART 80 on R-SMART 120 (000990
=

ﬂ?ﬂ

7. S-SVIART 80 on R-SMART 160 6000913
=

Tab. 81

Para exemplo de S-Smart no E-Smart veja pagina SS-42
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Flange de adaptagdo para montagem de redutor

Chave de encomenda /| v

Cadigo de identificacdo para unidades lineares

F 08 2ZA 1300 1A
05 =50 1A=SP
06 = 65
08 =80

Sistema de movimento linear  ver. p. SS-31

L = comprimento total da unidade
Codigo da cabega de transmisséo  ver. p. SS-36

Tamanho da unidade ver. p. S5-32 a pg. S5-34
Unidade linear série S-SMART  ver. p. §5-29

Fig. 48 Fig. 49

Kit de montagem inclui: disco para reducdo, adaptador mecanico e componentes de fixacdo

Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com
Tipo de Tipo de redutor (néo incluso) Codigo do kit

unidade

ST MPO60 G000566
PE2; LP050 (001444
MPO080 G000529
LCO70 (000530
S-SMART 65 MPO60; PLEOGO G000531
SW030 G000748
PE3; LP0O70 G000530
P3 G000824
MP080 G000826
LCO90; MPVO1; LPO90; PE4 (000827
S-SMART 80 PLEO8O G000884
SP060; PLNO70 (000829
SW040 G000866
SW050 G000895

Tab. 82

Para outros tipos de redutores, por favor consulte a Rollon
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Sistemas multieixo

Smart System

Sistemas multieixo // v

Anteriormente, 0s clientes que queriam construir unidades multieixos,
tinham de desenhar, conceber e fabricar todos o0s elementos necessarios
para montar dois ou mais eixos. A Rollon oferece agora um conjunto de
fixagOes, incluindo suportes e placas, para permitir a criagdo de unidades

Sistema de eixo simples

multieixos.Além dos elementos padrdo, a Rollon também fornece placas
para aplicacdes especiais.
Exemplos de aplicacéo:

Sistema de dois eixos Z-Y

A - Eixo X: E-SMART

Sistema de dois eixos em paralelo

G - Unidades lineares: Eixo Y 2 E-SMART - Eixo Z 1 S-SMART
Peca de conexao:

Kit de placa de conexdo para S-SMART (eixo Z) em 2 E-SMART (eixo Y)

Trés eixos - sistema X-Y-Z

]

e=—

B - Unidades lineares: 2 E-SMART
Peca de conexao: Kit paralelo

SS-42

D - Unidades lineares: Eixo X 2 E-SMART - Eixo Y 2 E-SMART - Eixo Z 1
S-SMART
Peca de conexao: : Kit com 2 suportes de fixagdo par 2 E-SMART
(eixo X) em 2 E-SMART (eixo Y). Kit de placa de conexdo para
S-SMART (eixo Z) em 2 E-SMART (eixo Y). Kit paralelo

Sistema de dois eixos Z-Y

Sistema de trés eixos X-Y-Z

.y

E - Unidades lineares Eixo Y 1 R-SMART - Eixo Z 1 S-SMART
Connection kit: Kit de placa de conexdo para S-SMART (eixo Z) em
R-SMART (eixo Y).

F - Unidades lineares: Eixo X 2 E-SMART - Eixo Y 1 R-SMART - Eixo Z 1
S-SMART. Peca de conexao: Kit com 2 suportes de fixagdo para 2
R-SMART (eixo X) em 2 E-SMART (eixo Y). Kit de placa de conexdo
para S-SMART (eixo Z) em 2 R-SMART (eixo Y). Kit paralelo
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1 Série ECO

Eco System

Série ECO |/ v

Série ECO - Descricdo

A série ECO de eixos lineares é composta de uma camisa de aluminio
extrudado auto-sustentavel e é acionada por uma correia de poliuretano
com insercdes de aco métrica perfil.

Trés diferentes tamanhos disponiveis: 60mm, 80mm, 100mm
Versoes disponiveis com rolamentos ou guias de esferas recirculantes
Peso reduzido

Alta velocidade de deslizamento

A série ECO possui dois sistemas:

ECO SYSTEM - SP
Sistema livre de manutengad com guias de esferas recirculantes

ECO SYSTEM -ClI

Sistema com quatro rolamentos de perfil em arco gotico que deslizam em
barras temperadas alocadas dentro do perfil

ES-2

Fig. 1

Os componentes

Corpos extrudados

As camisas de aluminio extrudado anodizado usadas para 0s corpos das
unidades lineares da série ECO da Rollon foram concebidas e fabrica-
das em cooperacdo com uma empresa lider neste campo para obter a
combinagéo certa de alta forga mecanica e peso reduzido. E usada liga
de aluminio 6060 (ver caracteristicas fisico-quimicas em baixo). As tol-
erancias dimensionais estao em conformidade com a norma EN 755-9.

Correia de transmissédo

As unidades lineares da série ECO da Rollon usam correias de transmis-
sdo em poliuretano com insergoes em aco, perfil AT. Este tipo de correia
¢ ideal devido a suas caracteristicas de transmissdo de alta carga, di-
mensoes reduzidas e baixo ruido. Usada em conjunto com uma polia sem
folga, é possivel obter um movimento alternante suave. A otimizagdo da

Dados gerais sobre o aluminio usado: AL 6060

Composigao quimica [%]

proporgéo das dimensdes do comprimento da correia/corpo permite obter
as seguintes caracteristicas de performance:

= Alta velocidade

= Baixo ruido

= Baixo desgaste

A correia de transmissdo € orientada por ranhuras especificas no corpo
de aluminio extrudido, cobrindo 0s componentes interiores.

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série ECO da Rollon sdo feitos de
aluminio anodizado. Estdo disponiveis dois comprimentos para cada tipo
de unidade linear.

. -m

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,10 0,10 0,05-0,15
Tab. 1
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C)
kg kN 106 W J
— — — — Q.m.10° °C
dm® mm? K m. K kg . K
2,70 69 23 200 880-900 &3 600-655
Tab. 2
Caracteristicas mecanicas
Rp (02) A
N N
_ — % _
mm? mm?
205 165 10 60-80
Tab. 3

ES-3




1 Série ECO

Eco System

0 sistema de movimento linear ECO 60 SP2 - ECO 60 Cl

0 sistema de movimento linear foi concebido para satisfazer as condigoes

. . L . ) Dimensdes ECO 60 SP2 - ECO 60 Cl
de capacidade de carga, velocidade e aceleragdo maxima. So oferecidos

dois sistemas de movimento linear: L =188 + C + CURSO + SEGURANCA jg
84 84 e ﬁA
ECO...SP com guias de mancais de esferas ECO...Cl com guias de rolamento com arco gético dentro do corpo e *ﬁ«ﬁ i@ﬁ@
Uma guia de mancais de esferas com alta capacidade de carga montada Duas hastes de aco endurecido (58/60 HRC tolerancia h6) estdo fixa- OE o o 7% 5 - 31 ) {4 =
em um alojamento especial nos lados externos do corpo. das dentro do corpo de aluminio. " ° N Tt B h BK S
0 cursor é montado em dois blocos de mancais de esferas pré-carrega- 0 cursor ¢ montado com seis conjuntos de mancais, cada um com — ::T Q@ ﬁ{; 2
dos. um canal de arco gético maquinado no cursor exterior para correr nas 0 . 0 ” ]5‘ . ‘] 5
0Os dois blocos de mancais de esferas permitem ao cursor suportar o hastes de aco. ‘ 0 ‘ (2.5:1)
carregamento nas quatro direcdes principais. Os seis mancais estdo montados em pinos de ago, dois dos quais — Iy )
Os dois blocos possuem vedantes em ambos 0s lados €, se necessario, 530 excéntricos, para permitir definir a folga de deslocacéo € o pré- 8E;J = 3

uma raspadeira adicional pode ser instalada, para condigoes de elevada
poeira.

Os cursores dos mancais de esferas das versdes SP também estdo equ-
ipados com uma gaiola de retengdo que elimina o contato "ago-ago" en-
tre pecas rotativas adjacentes e evita seu desalinhamento nos circuitos.
Os reservatorios de lubrificante (bolsas) instalados na frente dos blocos
de mancais fornecem a quantidade certa de lubrificante, permitindo lon-
gos intervalos de manutengéo.

0 sistema de movimento linear descrito acima oferece:

Alta velocidade e aceleragéo

carregamento.

Para manter as vias de circulagdo limpas e lubrificadas, s&o instala-
dos quatro vedantes de feltro impregnados em lubrificante, com res-
ervatorios de lubrificante, nas extremidades do cursor.

A correia de transmissdo é suportada no perfil por todo o comprido,
evitando a deflexdo e protegendo a guia linear.

0 sistema de movimento linear descrito acima oferece:

Boa precisdo de posicionamento

ECO 60 SP2 C=225
ECO60CI C=225

* 0 comprimento do curso de seguranga é fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente.

Dados técnicos

ECO 60 SP2 | ECO 60 Cl

Fig. 4

Momentos de inércia do corpo de aluminio
|

[107 mm?]

ECO 60 0,037 0,054 0,093
Alta capacidade de carga Baixo ruido Tab. 5
Altos momentos de flexéo permitidos Sem manutencéo (dependendo das aplicagges) Compr. maximo do curso util [mm] 3700 6000 Correia de transmissio
Baixa friccdo Max. repetib. posicionamento. [mm]*' +0,05 +0,05 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Vida (itil longa Velocidade max. (m/s) 4,0 1,5 resistente & abrasdo, com reforcos de ago de elevada
Sem manutencéo (dependendo das aplicagdes) Aceleragdo max. [m/s7] 50 15 carga de tragao.
Baixo ruido
_ Tipo de correia 32AT 5 32AT 5 Tipo de
Adequado para cursos compridos correia
Tipo de polia 728 728
ECO SP ECO ClI Diametro passo polia [mm] 44,56 44,56 ECO 60 32AT5 32 0.105
Desloc. cursor por rotagao da polia [mm] 140 140 Tab. 6
Peso cursor [Kg] 0,51 0,80 Comprimento correia (mm) SP2/Cl = 2 x L - 166
Peso curso zero [kg] 35 3,2
o Peso para curso util de 100 mm [kg] 0,45 0,68 My Fz
C Torque de partida [Nm] 0,24 0,32 I
1§ Momento de inércia das polias [g mm?] 163000 163000 M
I [ — { *1) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado Tab. 4 Ay ~— My
V‘U Fx Fy

ECO 60 SP2 - ECO 60 CI - Capacidade de carga

Tipo F Fy F,
[N] [N] (N]

et | on et | o | e | on | e | o | e | on | ot |

ECO 60 SP2 1360 1020 6930 4616 6930 4616 43 20 319 212 319 212
Fig. 2 Fio.
9 9.3 ECO 60 CI 1360 1020 1480 2540 910 1410 20 30 50 78 82 140
Veer as verificagdes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 7
ES-4 ES-5




1 Série ECO Eco System

ECO 80 SP2 - ECO 80 SP1 - ECO 80 Cl ECO 100 SP2 - ECO 100 SP1 - ECO 100 CI
Dimensdes ECO 80 SP2 - ECO 80 SP1 - ECO 80 Cl Dimensdes ECO 100 SP2 - ECO 100 SP1 - ECO 100 CI
L =240 + C + CURSO + SEGURANCA 78 A L =300+ C + CURSO + SEGURANCA 98 .
110 110 140 140 70
- 45 > F5_8' ! P /
- = h , *@5 ] @1@#
o /ES\ o 0 ?E )\ 2 @) L
N - ® I /43'1 EBJ‘} a8
ﬂ +{ D g - C C <
10 c 10 10 c 0 QL S N
‘ \ ‘ ‘ 30] 40 |30 |
—— — 80 Sa— ] 100 (2:1)
gE : ) .
S - _ = i =
e — ) S — | B I | J 2 - \8.3 o
T 163
= A(2:1)
ECO 80 SP1 C=150 _
ECO 8052 C500 £CO 100572 CosD
- ECO 100 Cl  C=400
* 0 comprimento do curso de sequranga ¢ fornecido a pedido de acordo com os requisitos especfiicos do cliente. Fig' 9 * 0 comprimento do curso de seguranca € fornecido a pedido de acordo com os requisitos especificos do cliente. Fig_ 6
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
[10” mm*] | [10” mm*] [10” mm*]
ECO80 | ECO80 | ECO 80 ECO 100 | ECO 100 | ECO100
I & ECO 80 01177 0173 0280 gz e & ECO100 0342 0439 0,781
o - Tab. 9 - - Tab. 13
Compr. maximo do curso util [mm] 6000 6000 6000 Correia de transmisséo Compr. maximo do curso ttil [mm] 6000 6000 6000 Correia de transmisséo
Max. repetib. posicionamento. [mm]*" £005 £005 £0,05 A correia de transmissdo é de material poliuretanico Max. repetib. posicionamento. [mm]*' £005 +005 =£005 A correia de transmissdo é de material poliuretanico
Velocidade max. (m/s) 5,0 5,0 15 resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada Velocidade max. (m/s) 5,0 5,0 1,5 resistente a abrasdo, com reforcos de aco de elevada
Aceleracdo max. [m/s?] 50 50 1,5 carga de tragdo. Aceleracdo max. [m/s?] 50 50 1,5 carga de tragdo.
Tipo de correia 50AT5 50AT5 50AT5 Tipo Tipo de | Largura da Peso Tipo de correia 50AT 10 50AT10 50AT 10 Tipo Tipode | Largurada Peso
Tipo de polia 737 737 737 correia |correia [mm]|  kg/m Tipo de polia 704 794 794 correia |correia [mm]|  kg/m
Diametro passo polia [mm] 5889 5889 58,89 ECO 80 50AT 5 50 0.164 Diametro passo polia [mm] 7639 7639 7639 EC0100  50AT10 50 0.290
Desloc. cursor por rotacéo da polia [mm] 185 185 185 Tab. 10 Desloc. cursor por rotacao da polia [mm] 240 240 240 Tab. 14
Peso cursor [kg] 16 0,9 21 Comprimento correia (mm) SP2/Cl = 2 x L - 240 Peso cursor [kg] 29 15 3,3 Comprimento correia (mm) SP1 =2 xL - 112
Peso curso zero [kg] 77 59 8,2 SP1=2xL-90 Peso curso zero [kg] 16,7 12,5 17,1 SP2/Cl=2xL - 312
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 0,8 0,8 0,65 s Fz Peso para curso Util de 100 mm [kg] 1,3 1,3 1,1 s Fz
Torque de partida [Nm] 0,75 0,75 0,75 I Torque de partida [Nm] 1,90 1,35 1,35 I
Momento de inércia das polias [g mm?] 706000 706000 706000 M Momento de inércia das polias [g mm?] 2070000 2070000 2070000 M
*1) A precisao de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado Tab. 8 kF» F,\‘ My *1) A precisdo de repetibilidade depende do tipo de transmissdo usado Tab. 12 kF» ,;\A My
X Y x y
ECO 80 SP2 - ECO 80 SP1 - ECO 80 CI - Capacidade de carga ECO 100 SP2 - ECO 100 SP1 - ECO 100 CI - Capacidade de carga

Tipo | M | FM | RM [ MWNm | MNm | MNm Tip | RN | M | RN [ MDNm | whm | MNm

I T N A S B T T I AT 8 T S B =

ECO 80 SP2 2120 15690 24200 14560 24200 14560 138 1706 1026 1706 1026 ECO 100 SP2 4410 3310 43400 34800 43400 34800 570 4297 3445 4297 3445

ECO 80 SP1 2120 15690 12100 7280 12100 7280 120 69 66 37 66 37 ECO 100 SP1 4410 3310 21700 17400 21700 17400 285 220 165 120 165 120

ECO 80 Cl 2120 1590 3800 7340 2470 4080 68 110 210 340 320 610 ECO 100 ClI 4410 3310 8500 17000 4740 8700 160 300 520 950 930 1850
Veer as verificacdes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 11 Veer as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 15

ES-6 ES-7



1 Série ECO

Eco System

Eixos simples

Eixos simples tipo AS

N° 4 FxG

e
Jo=]

N

©
@ D2 H7
] @ D1 h7
Posicdo do eixo simples a direita ou a esquerda da cabega de transmissao. Fig. 7
Dimensodes (mm)
Aplicavel na uni- Tipo eixo D2 12 Cabeca Cabeca
dade cadigo AS cddigo AS
esquerda direita
ECO 60 AS 12 12 60 75 25 M5 12
ECO 80 AS 20 20 80 100 36,5 M6 16 2G 2l
ECO 100 AS 25 25 110 130 50 M8 20 2G 2l
Tab. 16
Eixos ocos
Transmissdo de torque para a polia de acionamento
0 torque é transmitido para a polia de acionamento através do eixo 0co
e da chave. O sistema pode criar folga em caso de cargas alternantes e
aceleracao de alto nivel.
Para mais informagdes, contatar nossos escritorios.
Eixo oco )
E necessario um flange de
Chave BxH
FxG - N.4 . conexao (opcional) para instalar
: . as unidades de reducdo padroes
; ( = ——
& U selecionadas pela Rollon.
,,,,,,,,,,, - Para mais informagdes, contatar
@\ij/ Nossos escritorios.
C e ,\Q/ T
»D1H7] Iy
@D2
Fig. 8
Unidade Tipo eixo D1 Codigo da
cabeca de
transmissao
ECO 60 AC 12 12H7 60J6 75 38 4x4 M5 12 2A
ECO 80 AC 19 19H7 80J6 100 88 6x6 M6 16 2A
ECO 100 AC 25 25H7 110J6 130 45 8x7 M8 20 2A
Tab. 17

ES-8

Unidades lineares em paralelo

Kit de sincronizagao para usar as unidades lineares ECO em paralelo
Quando o movimento de duas unidades lineares em paralelo é essencial,
deve ser usado um kit de sincronizagéo. Este consiste em juntas de pre-
cisdo tipo 1amina originais da Rollon e chavetas conicas e eixos ocos de
acionamento de aluminio.

L
o ot SE(S o
[a)i¥a) [a) 0 (,’
Q| Q Q Q N
L L
X
Fig. 9 Fig. 10
Unidade Tipo eixo Codigo Formula para calculo
do comprimento
ECO 60 AP 12 12 25 45 GK12P...1A L= X-88 [mm]
ECO 80 AP 20 20 40 69,5 GK20P...1A L=X-116 [mm]
ECO 100 AP 25 25 70 99 GK25P...1A L=X-165 [mm]
Tab. 18
Montagem e acessorios
Fixacdo com suportes ou porcas em T
Os sistemas de movimento linear usados pelas unidades lineares da série
ECO da Rollon permitem suportar cargas em qualquer diregdo. Por esse
motivo, podem ser instalados em qualquer posicéo.
Para instalar as unidades, recomendamos o uso das ranhuras especificas
nos corpos de aluminio extrudido, tal como mostrado em baixo.
Unidade A B
(mm) (mm)
. . ‘ ‘ ECO 60 72 30
desllh, Bgls  rew o o
ECO 100 120 40
A ° Tab. 19
Fig. 11
ES-9




1 Série ECO Eco System
Suportes de fixacéo Proximidade
L A Kit instalacdio sensor proximidade
<—>‘L] j—r@ D1 Sensor dog
Sensor dog Kit instalacdo sensor
‘ ‘ N A m proximidade
= = B4 Y
T
= F = / ! |
w — & —— Ty a ‘ ‘ 7
[75) GJ‘ ‘@: Lo“
T L | I"
MAEE: f
g B
c
F =
4 L5 B5
Bloco de aluminio anodizado para fixagdo da unidade linear através das canaletas da camisa Fig. 12
Fig. 14
Unidade H1 C D1 D2 L L1 Codigo o _ o
Kit instalagao sensor de proximidade Sensor dog
Bloco de aluminio anodizado, vermelho, equipado com porca em T para  Suporte em forma de L em ferro zincado, montado no cursor e usado para
ECO 60 20 17,5 6 16 11,5 6 9,4 53 50 25 1001490 fixagdo nas ranhuras do corpo. o funcionamento do sensor de proximidade.
ECO 80 20 20,7 7 16 14,7 7 11 6,4 50 25 1001491
ECO 1 2 1 1 1 11 1 1 1 10012
€0 100 365 85 0 3 85 ® 65 05 00 50 001233 Unidade Para proximity Codigo Codigo kit
Tab. 20 sensor dog | instalacéo sensor
proximity
Porcas em T ECO 60 9,5 14 25 29 12 22,5 08 (000268 6000213
Dimensions (mm) ECO 80 17,2 20 50 40 17 32 012 (000267 6000209
Unidade H2 Codigo ECO 100 17,2 20 50 40 17 32 012 (000267 6000210
K Tab. 22
() D4
ECO 60 L 6,7 M5 23 65 10 1000627
ECO 60 C - M5 - 5 10 1000620
|
ECO 80 L 8 M6 33 83 13 1000043
i T T ECO80 C - M6 - 58 13 1000910
© | | | ECO 80 [ - M6 - 65 17 1000911
ECO 100 L 11 M8 & 11 17 1000932
b3 EC0100 C - M8 - 8 16 1000942
ECO 100 | - M8 - 6,5 17 1000943
- L = Side - C = Carriage - | = Lower Tab. 21
Porcas de ago para usar nas ranhuras do corpo. Fig. 13
ES-10 ES-11




Chave de encomenda Eco System

Chave de encomenda // v Sistemas multieixos // v

Anteriormente, os clientes que desejavam construir unidades multieixos

T . . = . . tinham de desenhar, conceber e fabricar todos os elementos necessarios
> :
&l COdIgO de Identlflcagao para unidades lineares ECO para montar dois ou mais eixos. Agora, a Rollon oferece um conjunto de

C 06 2A 02000 1A fixagOes, incluindo suportes e placas transversais, que permite construir
06=60 1A=SP unidades multieixos. Além dos elementos padrdo, a Rollon também for-
08=80 1C=Cl nece placas para aplicagOes especiais.
10=100

Sistema eixo ECO

Sistema de movimento linear ver. p. ES-4
L = comprimento total da unidade
Codigo do cabegote de transmissao ver. p. ES-8
Tamanho da unidade ver. p. ES-5 a pg. ES-7
linear Unidade linear série ECO ver. p. ES-2

Para criar cddigos de identificagdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com

A - Unidades lineares: Eixo X 1 ECO 80

Sistema dois eixos X-Y

B - Unidades lineares: Eixo X: 2 ECO 80 - Eixo Y 1 ECO 80
Peca de conexdo: 2 Kits de suportes de fixagao para a unidade ECO 80 (eixo Y) nos cursores das unidades ECO 80 (gixo X).

ES-12 ES-13
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1 Série Uniline A

Uniline System

Série Uniline A |/ v

Série Uniline A - Descricao

Uniline é a familia de produtos de eixos lineares prontos a montar. Estes
consistem de guias corredicas Compact Rail interiores e correias den-
tadas de poliuretano reforgadas com ago em perfis de aluminio rigido
Juntas longitudinais isolam o sistema. Com esta disposicéo o eixo esta o
melhor possivel protegido de sujidade e danos. Na série A o trilho sede
fixo (trilho T) esta montado pousado no perfil de aluminio Sao possiveis
versdes com carro longo (L) ou duplo (D) em um eixo.

As caracteristicas mais importantes:

= Construgdo compacta

= Guias interiores protegidas

= Velocidades de descolamento altas

= 0 funcionamento sem graxa ¢ possivel (em fungdo do caso de apli-
cacgdo. Para obter mais informagdes, entre em contato com a Técnica
de aplicagdo)

= Alta versatilidade

= Percurso longo

= Disponiveis versdes com carros mais longos e em maior quantidade

us-2

Fig. 1

Principais areas de aplicag&o:
Manuseamento e automacéao
Sistemas multi eixos
Maquinas de embalamento
Maquinas de corte

Painéis deslocaveis
Instalagbes de pintura

Robds de soldadura

Maquinas especificas

Caracteristicas:

= Tamanhos de construgéo disponiveis:
Tipo A: 40, 55, 75, 100

= Tolerancia de comprimento e curso:
Com cursos <1 m: +0 mm até +10 mm (+0 in até 0,4 in)
Com cursos >1 m: +0 mm até +15 mm (+0 in até 0,59 in)

0s componentes

Perfil extrudado

As camisas extrudadas de aluminio anodizado utilizadas para 0s corpos
das unidades lineares da série Uniline A da Rollon tém sido projetadas
e fabricadas gracas a uma parceria com uma empresa lider do setor,
obtendo-se assim a correta combinacéo de elevada resisténcia mecénica
e peso reduzido. A seguir seguem as caracteristicas fisico-quimicas. As
tolerancias das dimensdes estdo de acordo com a norma EN 755-9.

Correia de transmisséo

As unidades lineares da série Uniline A da Rollon utilizam correias de
transmissdo em poliuretano com reforgos em ago e perfil RPP. Este tipo
de correia representa a solugdo ideal, em fungdo de suas importantes
caracteristicas de transmissdo de grandes cargas, dimensoes reduzidas
e baixo ruido. Utilizando-a junto com uma polia de baixa inércia, pode ser

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composicao quimica [%]

obtido um suave movimento alternado. A otimizagdo da relagdo entre as
dimensdes corpo/largura da correia proporciona as seguintes caracteris-
ticas de desempenho:

= Velocidade elevada

= Baixa emissao de ruidos

= Desgaste reduzido

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série Uniline A da Rollon € totalmente
fabricado em aluminio anodizado. Cada cursor apresenta entalhes em T
de montagem para a conexdo com o elemento mavel (o tam. 40 tem furos
com rosca). A Rollon oferece maltipos cursores para atender a uma vasta
gama de aplicagbes.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tab. 1
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fuséo
kg kN 106 W J
. _ S — S Q.m.10° °C
dm® mm? K m.K kg . K
2.7 69 23 200 880-900 &3 600-655
Tah. 2
Caracteristicas mecanicas
Rp (02)
205 165 10 60-80
Tab. 3
Us-3




1 Série Uniline A

Uniline System

A40 Cargas, momentos e dados caracteristicos
A40 Sistema Ad0 . -
Correia de transmisséo
| 42.5 8 4 M4 roscados . A correia de transmissdo é de material poliuretanico resistente a
2 H T 13 abraséo, com reforgos de ago de elevada carga de tragdo.
[} N ¢ e L E - .
H A ] S Tipo Tipo de Largura da Peso
2 | correia correia [mm] kg/m
z Cursor § Curso** z
L
Soeco AA A40 10RPP5 10 0,041
K eccdo A-
R / v w v Tab. 7
wv ! ] % % Comprimento correia (mm) =2 x L - 168 Carro Standard
= . @ <® s - _E < Comprimento correia (mm) =2 xL - S -3 Carro longo
IS E = ““1 @% “{ Comprimento correia (mm) =2 xL - L - 168 Carro duplo
/ M
A Didm/efro do orificio ¢ * A
* Para informagdes sobre os orificios de conexao do motor, consultar a chave de encomenda. ** O comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagfes da aplicagéo. Fig_ 2
Tipo C C Coo M,
Tioo Curso™ IN] [N] N] [Nm]
[mm] [mm] [mm] mm] [mm [mm] | [mm]
A40 1530 820 300 5.6 131
40 515 57 435 20 14 0149 23 032 165 91,5 1900 A40-L 3060 1640 600 22270 61a192
* Para a posicao das porcas em T usando nossas placas de adaptagao do motor, consultar US-15ff Tab. 4
** Curso maximo para guia de orientagio de pega tnica. Para cursos maiores, consultar tab. 9 A40-D 3060 1640 600 70a570 193 a 1558
Para o célculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 8
A40L com cursor maior .
B u ¢ ~ s T+ B . ~
- Tensdo da correia padréo [N] 160
h : o L — : Momento sem carga [Nm] 0,14
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig, 3 Max. velocidade deslocagéo [m /S] 3
Aceleracdo max. [m/s?] 10
Tipo Curso* . o
[mm] [mm] Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1
Precisao linear [mm] 0,8
A40L Sn=S, +n-10 1,5 1660 Guia de orientacdo compacta TLV18
* Curso maximo para guia de orientagao em peca Unica e comprimento da placa do cursor maximo ¢ S Tab. 5 .
Pgra cursgls maiores,lélonsultalr tab. 9 " I ’ | Tipo de cursor CS18 esp.
Momento de inércia ly [cm*] 12
A40D com duplo cursor
L Momento de inércia Iz [cm*] 13,6
Z 42,5 80 4 M4 roscados Cursor S Curso* z Diametro do passo da polia [m] 0,02706
of i Pe o i o o i ® © j; o Momento de inércia de cada polia [g mm2] 5055
2 Curso por rotagao do eixo [mm] 85
Ln 4 M4 roscados
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig_ 4 Massa do cursor [g] 220
Peso com curso zero [g] 1459
) L. Curso* Peso com curso de 1 m [g] 3465
[mm] ["““] [mm] [mm] [mm] Curso méximo [mm] 3500
Temperatur rvi de -20 °C até + 80 °C
A40D 165 235 1900  ln=L_+n-5 915 1660 emperatura de servigo ’
* Curso méaximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro Tab. 6 Tab. 9
** Distancia maxima L, entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm ’
Para cursos maiores, consultar tab. 9
Us-4 US-5
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Uniline System

A55 Cargas, momentos e dados caracteristicos
Ab5 — sistema AS5 . L
Correia de transmissao
I A correia de transmissao é de material poliuretanico resistente a abrasao,
o o : com reforgos de ago de elevada carga de tragéo.
b Tipo Tipo de Largura da Peso
z Cursor § Curso** z correia correia [mm] kg/m
L
T Seccdo AA AS5 18RPP5 18 0,074
% W v Tab. 13
Comprimento correia (mm) =2 x L - 182 Carro Standard
al<|® Z- < Comprimento correia (mm) =2 xL - S +18 Carro longo
- = - Comprimento correia (mm)=2x L - L - 182 Carro duplo
A Diémetro do orificio A M
? —= A
* Para informagdes sobre os orificios de conexdo do motor, consultar a chave de encomenda. ** O comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagGes da aplicagéo. Fig, 6 Flg' J
Kk TIpO C corad COax My
Tipo Z |Curso IN] IN] IN] [Nm]
[mm] mm] [mm [mm] mm] [mm] [mm [mm]| [mm]
A55 4260 2175 750 11.5 21.7 54.4
71 675 25 505 275 325 15 0249 15 52 235 047 200 28 05 54 108 3070
* Para a posic&o das porcas em T usando nossas placas de adaptagéo do motor, consultar US-15ff Tab. 10 As5-L 8520 4350 1500 23 82225 2392652
** Curso maximo para guia de orientag&o de peca Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 15 A55-D 8520 4350 1500 23 995 3 2302 652 2 6677
A55L com cursor maior Para o célculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 14
S —
| -
z sn Curso* z Tensdo da correia padrao [N] 220
L
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicago. Fig_ 7 Momento sem gaiod [Nm] 0'22
Max. velocidade deslocagao [m/s] 5
Tipo S, Curso* .
[mm] [mm] [mm] [mm] Aceleracao max. [m/s?] 15
Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1
A055-L 310 Sn=S5,  +n-10 2770 Precisao linear [mm] 0,8
* Curso maximo para guia de orientagdo em pega Unica e comprimento da placa do cursor maximo é S Tab. 11 f - =
Para cursos maiores, consultar tab. 15 Guia de orientacao compacta TLves
Tipo de cursor (S28 esp.
A55D com duplo cursor L
L Momento de inércia ly [cm*] 34,6
. cusors Cursors — . Momento de inércia Iz [cm‘] 41,7
, - Didametro do passo da polia [m] 0,04138
‘ ‘ Momento de inércia de cada polia [g mm?] 45633
| tn | Curso por rotagéo do eixo [mm] 130
* 0 comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig_ 8
Massa do cursor [g] 475
Tipo L z Curso* Peso com curso zero [g] 2897
[mm] [m m] [mm] [mm] [mm] [mm]
Peso com curso de 1 m [g] 4505
A55D 3070 Ln=L,, +n- 108 2770 Curso maximo [mm] 5500
* Curso maximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro Tab. 12 Temperatura de SBI'ViQO de -20 °C até + 80 °C
** Distancia maxima L, entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm
Para cursos maiores, consultar tab. 15 Tab. 15
Us-6 us-7




1 Série Uniline A

Uniline System

A75 Cargas, momentos e dados caracteristicos

A75 - sistema A75

Correia de transmissao
A correia de transmissdo é de material poliuretanico resistente a abrasao,

. © © . com reforgos de ago de elevada carga de tragéo.
o W— Tipo Tipo de Largura da Peso
7 Cursor S Curso** 7 correia correia [mm] kg/m
L
b K Seccdo A-A A75 30RPP8 30 0,185
L.X v, W v
s Tab. 19
FOREOW / Comprimento correia (mm) = 2 x L - 213 Carro Standard
T @] ol Z- < Comprimento correia (mm) = 2 x L - S +72 Carro longo
% @S - - - Comprimento correia (mm) = 2 x L - L - 213 Carro duplo
A Diémetro do orificio ¢ * A A M

Fig. 13

* Para informacdes sobre os orificios de conexdo do motor, consultar a chave de encomenda. ** 0 comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo.

Fig. 10

*Kk Tlpo Oax
Tipo Z |Curso [N] [N] IN] [Nm]
[mm] mm] [mm [mm] mm] [mm] [mm [mm]| [mm]
12280 5500 1855 43,6 81,5
75 90 715 35 535 388 345 20 @295 5 65 485 @55 285 36 145 23 704 116 3420
* Paraa pos!gao das porlcas emlT usapdo nossas plgcas de adaptagéo qo motor, consultar US-15ff Tab. 16 A75-L 24560 11000 3710 87,2 287a770 852 a 2282
Curso maximo para guia de orientagéo de peca Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 21 A75-D 24560 11000 3710 87,2 771 2 6336 2988 2 18788
A75L com cursor maior Para o calculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 20
f Dados caractristios
° \@ © (@ © °
S © © © AT5
z Sn Curso* z Tenséo da correia padrao [N] 800
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificacdes da aplicagdo. Fig. 11 Momento sem carga [Nm] 1,15
Max. velocidade deslocagao [m/s] 7
Tipo Shin Curso* Aceleracio max. [m/s?] 15
[mm] [mm] [mm] . _—
Precisao de repetibilidade [mm] 0,1
A75-L Sn=S_+n-10 3000 Preciséo linear [mm] 0,8
* Curso méximo para guia de orientagdo em pega nica e comprimento da placa do cursor maximo é S Tab. 17 Guia de orientagéo compacta TLV43
Para cursos maiores, consultar tab. 21
Tipo de cursor (S43 esp.
A75D com duplo cursor L.
. Momento de inércia ly [cm*] 127
JA Cursor § Cursor § Cursor* Z Momento de inércia Iz [cm‘] 172
] Diametr lia [m
iametro do passo da polia [m] 0,05093
Momento de inércia de cada polia [g mm?] 139969
| tn | Curso por rotagao do eixo [mm] 160
* 0 comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificaces da aplicagao. Fig. 12
Massa do cursor [g] 1242
Tipo L, L. 7 Curso* Peso com curso zero [g] 6729
[mm] [mm] [mm] [mm] [mm] Peso com curso de 1 m [g] 9751
Curso maximo [mm] 7500
A75D 285 416 3416 ln=L_ +n- 116 3000 . oA .
* Curso maximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro Tab. 18 Temperatura de a5 de -20 °C até + 80 °C
** Distancia méxima L entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm Tab. 21

Para cursos maiores, consultar tab. 21

Us-8
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1 Série Uniline A

Uniline System

A100

A100 sistema

25_20 180 20 4 Mé roscados (de ambos os lados)

35,35 130 35 8 M8 roscados
o] ®

Fﬂ\ 7‘ D i
H o [ = ] il
I ©
I o © ° i

|

J————
N AS! = ©
71 ‘ Cursor S Curso* 2
L
o0
[a)
T
A
Al
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig, 14
Tipo z, Curso*
[mm] [m m] [mm] [mm]
A100 101 105 122,5 45 117 3420
* Curso maximo para guia de orientagdo de peca Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 27 Tabh. 22

Us-10

A100L com cursor maior

o 25 | 20‘ 284 ‘20‘ 4 Mé roscados (de ambos os lados)
A& & o o ¢ & [Q
| |
35__35 234 35 8 M8 roscados
(]S
il )
| ° L
w0 g E
N od E
g : i
als g |
71 Sn Curso* 72
L
* 0 comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig, 15
Tipo Curso*
[m m] [m m] [mm]
A100L 404 Sn= =S, 123 117 3316
* Curso méximo para guia de orientagdo em pega Unica e comprimento da placa do cursor maximo € S Tab. 23
Para cursos maiores, consultar tab. 27
A100D com duplo cursor
L
YAl Cursor § Cursor § Curso* 2
35 .35 130 35 35__35 130 35
!
H ° E
.
i ®
Ln
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig, 16
Tipo Curso*
[mm] [m m] [m m] [mm] [mm]
A100D 3396  Ln=L_+n-50 117 3024
* Curso maximo com um trilho guia de uma par‘[e e d|stan0|a minima L das placas do carro Tab. 24

** Distancia maxima L, . entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm
Para cursos maiores, consultar tab. 27

Us-11




1 Série Uniline A

Cargas, momentos e dados caracteristicos

A100

Fig. 17

Correia de transmissao
A correia de transmissdo é de material poliuretanico resistente a abrasao,
com reforgos de ago de elevada carga de tragéo.

Tipo Tipo de Largura da Peso
correia correia [mm] kg/m

A100 36AT10 36 0,220
Tab. 25

Comprimento correia (mm) = 2 x L - 197 Carro Standard
Comprimento correia (mm) =2 x L + 301 Carro longo
Comprimento correia (mm) =2xL - L - 197 Carro duplo

Tipo (¢ Cora Coo
[N] [N] [N]

A100 30750 12500 7200 250
A100-L 30750 12500 7200 250
A100-D 61500 25000 14400 500

Para o calculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff

Dados caracteristicos

Tens@o da correia padrao [N]

Momento sem carga [Nm]

Méx. velocidade deslocagéao [m/s]
Aceleracdo max. [m/s?]

Precisdo de repetibilidade [mm]
Precisdo linear [mm]

Guia de orientacdo compacta
Tipo de cursor

Momento de inércia ly [cm4]
Momento de inércia Iz [cm4]
Diametro do passo da polia [m]
Momento de inércia de cada polia [g mm?]
Curso por rotagdo do eixo [mm]
Massa do cursor [g]

Peso com curso zero [g]

Peso com curso de 1 m [g]

Curso maximo [mm]

Temperatura de servico

Us-12

MY
[Nm]
250 600
500 1200
2851 a 24451 4950 a 42450
Tab. 26

Tipo

A100

1000
2,3
9
20
0,1
0,8
TLV63
CS63 esp.
500
400
0,06048
330000
190
4200
12700
15950
5600
de -20 °C até + 80 °C
Tab. 27

Conexao do motor A100 — modelo A
Conexdo do motor com chave

Uniline System

4 Mé roscados (de ambos os lados)

Diémetro do orificio ¢ *

77
X

\\\\\\\\\\\\\\\{{\a\'\l\

Al

* Para informac0es sobre os orificios de conexéo do motor, consultar a chave de encomenda Fig. 18
**Para informagGes sobre 0 eixo do motor, consultar o capitulo Acessdrios, p. US-15
Conexao do motor A100 — modelo B
Conexao do motor através de dispositivo de instalagdo conico
4 Mé roscados (de ambos os lados) /
)
\\\\\\ \\SE
-z
M
| A
Digmetro do orificio ¢ * Al
* Consultar capitulo Acessdrios, p. US-15 Fig, 19
Tipo
[mm] [m m]
A100 0 39,5 068
Tab. 28
US-13




1 Série Uniline A

Uniline System

Lubrificagao

As calhas das guias nos eixos lineares Uniline sdo pré-lubrificadas. Para
atingir a vida til calculada, tem de estar sempre presente uma camada
de lubrificante entre a calha e a guia, oferecendo também protecéo anti-
corrosdo as calhas. Um valor aproximado para o periodo de lubrificagdo é
acada 100 km ou a cada seis meses. O lubrificante recomendado é uma
graxa para rolamentos a base de litio, de média consisténcia.

Lubrificantes Espessantes

Graxa de rolamentos Sabéo de litio

Relubrificacéo das calhas de guia

Estes tipos possuem uma conduta de lubrificagdo do lado da placa do
cursor (0 tipo A100 esta equipado com bico de lubrificagdo) através do
qual é possivel aplicar lubrificante diretamente nas calhas. A lubrificagdo
pode ser feita de duas formas:

1. Lubrificar usando uma pistola de lubrificagéo:

Introduzir a ponta da pistola na conduta da placa do cursor e pressionar o
lubrificante para o interior (ver fig. 20). Ter em conta que, antes da lubri-
ficagdo efetiva das calhas, a conduta é enchida, pelo que deve ser usada
uma quantidade de lubrificante adequada.

2. Sistema de lubrificagdo automatica:

A saida do sistema de lubrificacdo deve ser conectada a uma unidade
linear através de um adaptador*, que é parafusado no orificio da conduta

Limpar as calhas.

E sempre recomendado limpar a calha do cursor antes de qualquer lubrifi-
cagdo, para remover residuos de lubrificante. Isso pode ser feito durante os
trabalhos de manutencdo ou durante uma parada programada da maquina.

1. Desparafusar os parafusos de seguranga C (no topo da placa do cursor)
do dispositivo de tensionamento da correia A (ver fig. 21).

2. Desparafusar também completamente os parafusos de tensionamento
da correia B e remover os dispositivos de tensionamento da correia A de
seus alojamentos.

3. Levantar a correia dentada até ver as calhas. Importante: Assegurar que
0 vedante lateral ndo esteja danificado.

4. Limpar as calhas com um pano limpo e seco. Assegurar que todo o lubri-
ficante e sujeira dos processos de trabalho anteriores sejam removidos.
Assegurar que as calhas séo limpas em todo o comprimento. A placa do
cursor deve ser movida uma vez em todo o comprimento.

US-14

Intervalo de temperatura

Lubrificacé@o das calhas

A lubrificagdo adequada em condicOes normais:
= reduz a fricgéo

= reduz o desgaste

= reduz a pressao nas superficies de contato
= reduz o ruido produzido pelo funcionamento

Viscosidade dinamica

[°C] [mPas]

-30a+170 <4500
Tab. 29

da placa do cursor. Esta solugdo tem a vantagem de as calhas serem
lubrificadas sem ser necessario parar a maquina.
* (0s adaptadores necessarios devem ser fabricados no local)

Fig. 20

5. Aplicar uma quantidade suficiente de graxa nas calhas.

6 - Reintroduzir os dispositivos de tensionamento da correia A em seus
alojamentos e apertar 0s parafusos de tensionamento da correia B (ver.
p. US-63).

7. Apertar os parafusos de seguranca C.

Fig. 21

Acessorios

Placas de adaptacao

Placas de adaptacéo do motor padrao AC2

Placas de montagem para 0s motores ou caixas de velocidades mais co-
muns. Os orificios de conexdo para 0s motores ou caixas de velocidades
devem ser feitos no local. Todas as placas séo entregues com parafusos

Rebaixamento para parafuso _
M6 para DIN 912 (para montar | Seccdo A-A
as ranhuras das porcas) ——

Lado do motor

M6 x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades £ %
lineares. R s
0 @ [ \\ L ,j o
Mk
?AI \‘\ \\\\ /// @ jA
G C
Fig. 22
Tamanho C
[mm]
40 110 40 83 12 43,5 20 17,5 14 0 20 032
55 126 58 100 25 50,5 27,5 18 15 0 30 0 47
75 135 70 106 5 BE5 85 19 17,5 0 35 (0 55
Tab. 30

Placas NEMA AC1-P

Placas de montagem para 0s motores ou caixas de velocidades mais
comuns para NEMA. Estas placas s&o entregues prontas para instalar
nos eixos lineares. Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x
10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento do parafuso
Mé para DIN 912 (para montar

Sgct;ao A-A
as ranhuras das porcas)

Lado do motor

Tamanho NEMA
Motores / Caixas de velocidades
40 NEMA 23 e
55 NEMA 34
75 NEMA 42
Tab. 31 G c
Fig. 23
Tamanho C
[mm]
40 110 70 83 12 43,5 35 17,5 29 20 0 32 039 05 0 66,7
55 126 100 100 25 50,5 50 18 37,5 30 0 47 074 05,5 0 98,4
75 135 120 106 35 5815 60 19 425 85 0 55 0 57 071 01257
Tab. 32
Uso sincrono para eixos lineares aos pares
Se dois eixos forem usados em paralelo com um veio de conexdo, es-
pecificar ao encomendar, para assegurar que as ranhuras de chave po-
dem ser alinhadas com os orificios de conexéo.
US-15




1 Série Uniline A

Uniline System

Grampo de fixacio APF-2

5 35 Seccdo A-A
A 2 orificios  ¢4,5
06,5
<
o
N
0
o)
7.3 20 15 7.5
A 30
————
40
Fig. 24
PorcaemT
Tamanhos 40 - 75
Section A-A

T
N
TS_L 1,5

M6
16,5

Fig. 25

A100 duplo AS

Somente para tipo A100 com conexdo de motor A.

0 grampo de fixagéo (para todos os tamanhos exceto A100) para mon-
tagem simples dum eixo linear em uma superficie de montagem ou duas
unidades de conexdo com ou sem placa de conexdo (ver US-68).

Pode ser necessario um espacador™*.

* (0s espagadores necessarios devem ser fabricados no local)

0 bndrio maximo de aperto é 10 Nm.

168

219*

\ﬁ_/ - \ 7) T 7
6 x 6 x 32 ranhura dé
chave para DIN 6885 A

6 x 6 x 25 ranhura de
chave para DIN 6885 A

31.3 31.3

*Também disponivel como eixo de 20 mm de didmetro
Dispositivo de fixacao conico A100 AC-10MA01

Somente para tipo A100 com conexdo de motor B.

Fig. 26

D:l:| In Y !\{\\\\\\\\\\\\\\\ ||| }ﬁ‘
g ﬂ E : 63 42‘19 8 .10
W= C—

) 5 /lm’”'/) i — B

* As placas intermédias necessarias devem ser fabricadas no local.

0 hinério maximo transferivel & 63 Nm.
US-16

Fig. 27

Kits de montagem

Placa de conexdao em T APC-1

Placa de conexdo para montar as cabecas de transmissao e deflexdo na
placa do cursor de um eixo linear disposto num angulo reto, relativo ao
(ltimo (ver p. US-65). Todas as placas sdo entregues com parafusos M6
x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé para

DIN 912 (para montar as ranhuras das porcas)
165
55

55
& B
@ i
e 2 ® o
@3@2@1 ]ﬁ 2%

¢ o ; L %%
Lado de montagem do perfil de o@\io

Lado de montagem do cursor.

Fig. 28
Placa de conexao de angulo APC-2
A placa de conexdo de angulo para montar a placa do curso com o perfil
de aluminio para um eixo linear disposto num angulo de 90° (ver p. US-

66). Todas as placas séo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912
e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé
para DIN 912 (para montar as
ranhuras das porcas)

5.5
4

73

O |
Lado de montogem/d'o cursor
Lado de montagem do perfil de aluminio
i

75

) 500
@2 é@@

165

Fig. 29

Placa de conexdo X APC-3

Placa de conexdo X para montar os dois cursores perpendicularmente um
ao outro (ver US-67).

Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912 e
porcas em T para montagem das unidades lineares.

Tamanho | Orificios de fixacéo para | Orificios de fixacéo para

o cursor 1 0 cursor 2
40 Orificio 1 Orificio 4
55 Orificio 2 Orificio 5
75 Orificio 3 Orificio 6

Tab. 35

Tamanho

40
55
75

Tamanho

40
55
75

Orificios de fixacdo
para o cursor
Orificio 1
Orificio 2
Orificio 3

Orificios de fixacao
para o cursor
Orificio 1
Orificio 2
Orificio 3

Orificios de fixacao
para o perfil

Orificio 4
Orificio 5
Orificio 6
Tab. 33

Orificios de fixagdo
para o perfil

Orificio 4
Orificio 5
Orificio 6
Tab. 34

Rebaixamento para parafuso Mé para DIN 912
(para montar as ranhuras das porcas)

% 7
&
P
Q @2] @ g
93 1 1
6502 “Ppl |
« b4t
S b &
b o o
52,5 55 .10
160

Fig. 30
Us-17



Chave de encomenda Uniline System

Acessorios

Chave de encomenda |/ v

Placa de adaptagdo do motor padrdo

A 07 AC2
.- . e . . 04=40
Codigo de identificagdo para unidades lineares 0555
U A 07 1A 1190 1A D 500 L 350 07=75
04=40 10=100  ppacas de adaptag&o do motor padrdo  verp. US-15
=i indices de placa de curso comprida Tamanho  verp. US-15
07=75 ver p. US-4 - US-6 - US-8 - US-10 Tipo (exceto A100)
10=100 Indices de dupla placa de curso, Distancia dos centros das placas
do cursor  ver p. US-4 - US-6 - US-8 - US-10 Exemplo de encomenda: A07-AC2

Codigo do perfil/guia

L = comprimento total do atuador NEMA motor adapter plates

Codigo do cabegote de transmissao A 07 AC1
Tamanho  verp. US-4 - US-6 - US-8 - US-10 04=40
Ti 05=55
e 07=75
Uniline prefix 102100

Placas de adaptacéo do motor NEMA ver p. US-15
Tamanho ver p. US-15

Tipo (exceto A100)
Ordering example: AO7-AC1

Exemplo de encomenda: UA 07 1A 1190 1A D 500 L 350
Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: hitp://configureactuator.rollon.com

Placa de conexdo em T Codigo de encomenda: APC-1 (para todos os tipos exceto A100), s. p. US-17
Placa de conexdo em angulo Codigo de encomenda: APC-2 (para todos os tipos exceto A100), s. p. US-17
Placa de conexdo X Codigo de encomenda: APC-3 (para todos os tipos exceto A100), s. p. US-17
Grampo de fixagao Codigo de encomenda: APF-2 (para todos os tipos exceto A100), s. p. US-16

Orificios de conexdo do motor

o Codigo do
Orificio [0] 75 100 cabegote

10G8 / 3js9 12G8 / 4js9 14G8 / 5js9 19G8 / 6js9 1A
Métrica [mm] 10G8 / 3js9 16G8 / 5js9 20G8 / 6js9 2A
com ranhura para
chave 14G8 / 5js9 19G8 / 6js9 3A
16G8 / 5js9 4A
Métrica [mm] 18 24 1B
para acoplamento de
compressdo 24 2B
Y/ Vo | g % | e 1P
Polegadas [pol]
com ranhura para 3 | Vs 2P
chave
% /| Y 3P

. ~ « . « Tab. 36
Os orificios de conexdo destacados sdo conexdes padrdo

Métrica: alojamento para chave DIN 6885 formuldrio A

Polegadas: alojamento para chave BS 46 Part 1: 1958
Us-18 Us-19



2 Série Uniline C

Uniline System

Série Uniline C // v

Série Uniline C - Descricao

Uniline é a familia de produtos de eixos lineares prontos a montar. Estes
consistem de guias corredicas Compact Rail interiores e correias den-
tadas de poliuretano reforgadas com ago em perfis de aluminio rigido
Juntas longitudinais isolam o sistema. Com esta disposicéo o eixo esta
o melhor possivel protegido de sujidade e danos. Na série C, a guia de
rolamento fixo (guia em T) e a guia de rolamento de compensacéo (guia
em U) sdo montadas no perfil de aluminio na vertical. Estdo disponiveis as
versdes com cursores longos (L) ou duplos (D).

As caracteristicas mais importantes:

= Construgdo compacta

= Guias interiores protegidas

= Velocidades de descolamento altas

= 0 funcionamento sem graxa ¢ possivel (em fungao do caso de apli-
cagdo. Para obter mais informagGes, entre em contato com a Técnica
de aplicagdo)

= Alta versatilidade

= Percurso longo

= Disponiveis versdes com carros mais longos e em maior quantidade

Us-20

Fig. 31

Principais areas de aplicag&o:
Manuseamento e automacéao
Sistemas multi eixos
Maquinas de embalamento
Maquinas de corte

Painéis deslocaveis
Instalagbes de pintura

Robds de soldadura

Maquinas especificas

Caracteristicas:

= Tamanhos de construgéo disponiveis:
Tipo C: 55, 75

= Tolerancia de comprimento e curso:
Com cursos <1 m: +0 mm até +10 mm (+0 in até 0,4 in)
Com cursos >1 m: +0 mm até +15 mm (+0 in até 0,59 in)

0s componentes

Perfil extrudado

As camisas extrudadas de aluminio anodizado utilizadas para 0s corpos
das unidades lineares da série Uniline C da Rollon tém sido projetadas
e fabricadas gracas a uma parceria com uma empresa lider do setor,
obtendo-se assim a correta combinacéo de elevada resisténcia mecanica
e peso reduzido. A seguir seguem as caracteristicas fisico-quimicas. As
tolerancias das dimensdes estdo de acordo com a norma EN 755-9.

orreia de transmissao

As unidades lineares da série Uniline C da Rollon utilizam correias de
transmissdo em poliuretano com reforcos em ago e perfil RPP. Este tipo
de correia representa a solugdo ideal, em funcdo de suas importantes
caracteristicas de transmissao de grandes cargas, dimensoes reduzidas
e baixo ruido. Utilizando-a junto com uma polia de baixa inércia, pode ser

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composicao quimica [%]

obtido um suave movimento alternado. A otimizagdo da relagdo entre as
dimens@es corpo/largura da correia proporciona as seguintes caracteris-
ticas de desempenho:

= Velocidade elevada

= Baixa emissao de ruidos

= Desgaste reduzido

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série Uniline C da Rollon € totalmente
fabricado em aluminio anodizado. Cada cursor apresenta entalhes em T
de montagem para a conexdo com o elemento mével. A Rollon oferece
multipos cursores para atender a uma vasta gama de aplicagoes.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tah. 37
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fuséo
kg kN 10 W J
. _ S — e Q.m.10° °C
dm® mm? K m.K kg . K
2.7 69 23 200 880-900 &3 600-655
Tab. 38

Caracteristicas mecanicas

Rp (02)

205 165 10

60-80
Tab. 39

Us-21
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Uniline System

C55

C55 — sistema

Z Cursor S Curso** Z

Diémetro do orificio ¢ * é, Seccdo A-A
- W \%
[oa) ) —
< 27 @ |- Z _I <
T:] &
A G M M
E A

* Para informacdes sobre os orificios de conexdo do motor, consultar a chave de encomenda. ** 0 comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig, 32

Tipo Curso**
[mm] mm] [mm [mm] mm] [mm] [mm [mm]| [mm]
0,5

71 675 505 275 325 15 0249 15 52 235 (47 200 28 1850

* Para a posi¢&o das porcas em T usando nossas placas de adaptagéo do motor, consultar US-27ff Tab. 40
** Curso maximo para guia de orientagdo de peca Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 45

C55L com cursor maior

° © \@i
JA Cursor Sn Curso* JA
L
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagdo. Fig. 33
Tipo Siin Curso*
[mm] [mm] [mm]
C55L 310 Sn=S, +n-10 1550
* Curso maximo para guia de orientagdo em peca Unica e comprimento da placa do cursor maximo ¢ S_ Tab. 41
Para cursos maiores, consultar tab. 45
C55D com duplo cursor
L
z Cursor S Cursor § Cursor* z
> .
| n |
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagdo. Fig, 34
*
Tlpo I'I1II1 max curso
[mm] [mm] [mm] [mm] [mm]
C55D 1850 tln=L_+n-5 1570
* Curso méaximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro Tab. 42

** Distancia maxima L, entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm
Para cursos maiores, consultar tab. 45

Us-22

Cargas, momentos e dados caracteristicos

C55

Correia de transmissao
A correia de transmissdo é de material poliuretanico resistente a abrasao,
com reforgos de ago de elevada carga de tragéo.

Tipo Tipo de Largura da Peso
correia correia [mm] kg/m
C55

18RPP5 18 0,074
Tab. 43
Comprimento correia (mm) = 2 x L - 182 Carro Standard
Comprimento correia (mm) =2 x L - S +18 Carro longo
Comprimento correia (mm) =2 x L - L - 182 Carro duplo
Fig. 35
[N] (N] [N] [Nm]
C55 560 300 1640 18,5 65,6 11,7
C55-L 1120 600 3280 37 2132525 39296
C55-D 1120 600 3280 37 492 a 3034 90 a 555
Para o calculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 44
Dados caracteristicos
C55
Tens@o da correia padréo [N] 220
Momento sem carga [Nm] 0,3
Méx. velocidade deslocagao [m/s] 3
Acelerac@o max. [m/s?] 10
Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1
Precisdo linear [mm] 0,8
Guia de orientacdo compacta TLV18/ULV18
Tipo de cursor 2 CS18 esp.
Momento de inércia ly [cm*] 34,4
Momento de inércia Iz [cm*] 455
Diametro do passo da polia [m] 0,04138
Momento de inércia de cada polia [g mm?] 45633
Curso por rotagéo do eixo [mm] 130
Massa do cursor [g] 549
Peso com curso zero [g] 2971
Peso com curso de 1 m [g] 4605
Curso maximo [mm] 5500
Temperatura de servico de -20 °C até + 80 °C
Tab. 45
Us-23




2 Série Uniline C Uniline System

C75 Cargas, momentos e dados caracteristicos
C75 - sistema C75 . -
Correia de transmisséo
C M A correia de transmissdo é de material poliuretanico resistente a abrasao,
‘ ° com reforgos de ago de elevada carga de tragéo.
Z Cursor § Curso** Z - o
L

Tipo Tipo de Largura da Peso
correia correia [mm] kg/m
C75

30RPP8 30 0,185
Tab. 49

Didmetro do orificio ¢ *

Seccdo A-A
W

Comprimento correia (mm) =2 x L - 213 Carro Standard
Comprimento correia (mm) =2 x L - S +72 Carro longo
Comprimento correia (mm) =2xL - L - 213 Carro duplo

,,///
M

>

Fig. 39

* Para informagdes sobre os orificios de conexdo do motor, consultar a chave de encomenda. ** O comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagfes da aplicagéo. Fig_ 36

Tl 0 CUrSO** TIpO Orad Oax
p [N] (N] (N] [Nm]
[mm] mm] [mm [mm] mm] [mm] [mm [mm]| [mm]
C75 1470 4350 85,2 217 36.1
75 90 715 535 388 345 20 @295 5 65 485 055 285 145 23 704 116 3000
* Paraa ptle‘|ga0 das porcas em'T usapdo nossas pl{icas de adaptacédo (]o motor, consultar US-27ff Tab. 46 C75-L 2940 1500 8700 170,4 67421805 1162 311
Curso maximo para guia de orientagdo de peca Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 51 C75-D 2940 1500 8700 170,4 1809 2 13154 312 3 2968
C75L com cursor maior Para o calculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 50
| - - - - Dados caracteristicos
° © °
C75
z Cursor $n ; Curso* z Tens#o da correia padréo [N] 800
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificacdes da aplicagéo. Fig. 37 Momento sem carga [Nm] 1 ’3
Méx. velocidade deslocacéao [m/s] ®
Tipo Curso* Aceleragdo max. [m/s?] 15
mm mm mm
[ ] [ ] [mm] Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1
C75L Sn=S_+n-10 2610 Precisdo linear [mm] 0,8
* Curso maximo para guia de orientagao em pega Unica e comprimento da placa do cursor maximo é S Tabh. 47 Guia de orientagéo compacta TLV28 / ULV28
Para cursos maiores, consultar tab. 51 5
Tipo de cursor 2 CS28 esp.
C75D com duplo cursor Momento de inércia ly [cm‘] 108
L
z Cursor S Cursor S Cursor* z Momento de inércia Iz [cm*] 155
H — Diametro do passo da polia [m] 0,05093
’ ’ Momento de inércia de cada polia [g mm?] 139969
] n [ Curso por rotacdo do eixo [mm] 160
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig. 38 Massa do cursor [g] 1666
Peso com curso zero [g] 6853
Tipo Loin L Peso com curso de 1 m [g] 9151
[mm] [mm] [mm]
Curso maximo [mm] 7500
C75D 285 416 3024 Lh=L, +n-8 116 2610 Temperatura de servigo de -20 °C até + 80 °C
* Curso méaximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro Tab. 48 Tab. 51

min

** Distancia maxima L, entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm
Para cursos maiores, consultar tab. 51

US-24 US-25
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Uniline System

Lubrificagao

As calhas das guias nos eixos lineares Uniline sdo pré-lubrificadas. Para
atingir a vida til calculada, tem de estar sempre presente uma camada
de lubrificante entre a calha e a guia, oferecendo também protecéo anti-
corrosdo as calhas. Um valor aproximado para o periodo de lubrificacdo é
acada 100 km ou a cada seis meses. O lubrificante recomendado é uma
graxa para rolamentos a base de litio, de média consisténcia.

Lubrificantes

Espessantes

Graxa de rolamentos Sabao de litio

Relubrificacéo das calhas de guia

1. Mover a placa do cursor para o lado.

2. Pressionar a correia dentada até meio do percurso, ligeiramente para
dentro, até ver as calhas internas (ver Fig. 40).
Pode ser necessario soltar ou diminuir a tenséo da correia. Consultar
0 capitulo Tens&o da correia (ver US-63).

3. Aplicar uma quantidade suficiente de graxa nas calhas.

4. Se necessario, restabelecer a tenséo a correia recomendada (ver US-63).

5. Depois, deslizar a placa do cursor para a frente e para tras em todo o
percurso, para distribuir o lubrificante sobre toda a superficie.

Limpar as calhas.

E sempre recomendado limpar a calha do cursor antes de qualquer lubrifi-
cacdo, para remover residuos de lubrificante. Isso pode ser feito durante os
trabalhos de manutengdo ou durante uma parada programada da maquina.

1. Desparafusar os parafusos de seguranga C (no topo da placa do cursor)
do dispositivo de tensionamento da correia A (ver fig. 41).

2. Desparafusar também completamente os parafusos de tensionamento
da correia B e remover o0s dispositivos de tensionamento da correia A de
seus alojamentos.

3. Levantar a correia dentada até ver as calhas. Importante: Assegurar que
0 vedante lateral ndo esteja danificado.

4. Limpar as calhas com um pano limpo e seco. Assegurar que todo o lubri-
ficante e sujeira dos processos de trabalho anteriores sejam removidos.
Assegurar que as calhas séo limpas em todo o comprimento. A placa do
cursor deve ser movida uma vez em todo 0 comprimento.

US-26

Intervalo de temperatura

Lubrificacé@o das calhas

A lubrificacdo adequada em condicOes normais:
= reduz a fricgéo

= reduz o desgaste

= reduz a pressdo nas superficies de contato
= reduz o ruido produzido pelo funcionamento

Viscosidade dinamica
[°C] il |

-30a+170 <4500
Tab. 52

Fig. 40

5. Aplicar uma quantidade suficiente de graxa nas calhas.

6 - Reintroduzir os dispositivos de tensionamento da correia A em seus
alojamentos e apertar os parafusos de tensionamento da correia B (ver.
p. US-63).

7. Apertar os parafusos de seguranca C.

Acessorios

Placas de adaptacao

Placas de adaptacéo do motor padrao AC2
Placas de montagem para 0s motores ou caixas de velocidades mais co-

Rebaixamento para parafuso

Mé para DIN 912 (para montar | Secgdo A-A Lado do motor

as ranhuras das porcas) —
muns. Os orificios de conexdo para os motores ou caixas de velocidades 9 //////// /AN
devem ser feitos no local. Todas as placas sdo entregues com parafusos h — Lado UNILINE
M6 x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades A X

lineares. I W j
; @gf V1@
N (™
\ "

AT \\ jA
G C
Fig. 42
Tamanho C
[mm]

126 55 100 25 50,5 27,5 15 0 30 047

75 135 70 106 35 833 85 19 17,5 0 35 0 55
Tab. 53

Placas NEMA AC1-P Rebaixamento do parafuso &
Mé para DIN 912 (para montar SSCQOO AA Lado do motor

Placas de montagem para os motores ou caixas de velocidades mais as ranhuras das porcas)

comuns para NEMA. Estas placas s&o entregues prontas para instalar

nos eixos lineares. Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x
10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Tamanho NEMA

Motores / Caixas de velocidades

55 NEMA 34 “
75 NEMA 42

Tamanho
[mm] [mm]

126 100 100 29 50,5 50 18 37,5 30 Q47 D74 055 0 98,4

75 1365 120 106 35 53,5 60 19 42,5 35 055 0 57 071 01257
Tab. 55

Tah. 54

Fig. 43

Uso sincrono para eixos lineares aos pares
Se dois eixos forem usados em paralelo com um veio de conexdo, es-
pecificar ao encomendar, para assegurar que as ranhuras de chave po-
dem ser alinhadas com os orificios de conexdo.

us-27
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Grampo de fixacio APF-2

5 35 Seccdo A-A
A 2 orificios  ¢4,5
06,5
<
o
N
0
o)
7.3 20 15 7.5
A 30
————
40
Fig. 44
PorcaemT
Tamanhos 40 - 75
Section A-A

T
N
?L 1,5

M6
16,5

0 grampo de fixagdo para montagem simples dum eixo linear em uma
superficie de montagem ou duas unidades de conexao com ou sem placa
de conexdo (ver US-68).

Pode ser necessario um espacador™*.

* (0s espagadores necessarios devem ser fabricados no local)

Fig. 45

Kits de montagem

Placa de conexao em T APC-1

Placa de conexdo para montar as cabegas de transmissdo e deflexdo na
placa do cursor de um eixo linear disposto num angulo reto, relativo ao
Gltimo (ver p. US-65). Todas as placas sdo entregues com parafusos M6
x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé para
DIN 912 (para montar as ranhuras das porcas)

Eo—
v :
< 2 3 ¥ %

ol 7P Lat

Lado de montagem do perfil de o@\io

Lado de montagem do cursor.

Fig. 46

Us-28

0 bndrio méaximo de aperto & 10 Nm.

Tamanho Orificios de fixacao Orificios de fixagdo
para o cursor para o perfil
55 Orificio 2 Orificio 5
75 Orificio 3 Orificio 6
Tab. 56

Placa de conexao de angulo APC-2

A placa de conexdo de angulo para montar a placa do curso com o perfil
de aluminio para um eixo linear disposto num angulo de 90° (ver p. US-
66). Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912
e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé
para DIN 912 (para montar as
ranhuras das porcas)

¥
é

73

O] |
Lado de montagem do cursor
Lado de montagem do perfil de aluminio

oy gt
502" “op
165

Fig. 47

Placa de conexao X APC-3

Placa de conexdo X para montar os dois cursores perpendicularmente um
ao outro (ver US-67).

Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912 e
porcas em T para montagem das unidades lineares.

Tamanho | Orificios de fixacdo para | Orificios de fixagao para

o cursor 1 0 cursor 2
55 Orificio 2 Orificio 5
75 Orificio 3 Orificio 6

Tab. 58

Orificios de fixagdo

Orificios de fixacdo

para o cursor para o perfil
55 Orificio 2 QOrificio 5
75 Orificio 3 Orificio 6
Tab. 57
Rebaixamento para parafuso Mé para DIN 912
(para montar as ranhuras das porcas)
& % g
LI
Y
3
3 @ 7
2o ] 5
©5©2 2o ||
A b ot
S b @
b ¢ o
52,5 55 110
160
Fig. 48
US-29




Chave de encomenda Uniline System

Acessorios

Chave de encomenda // v

Placa de adaptagdo do motor padrdo

C 07 AC2
o . ‘g ~ . . 05=55
Cadigo de identificacao para unidades lineares o775 Placas de adaptacdo do motor padido  ver p. US-27
] (5 07 1A 1190 1A D 500 L 350 Tamanho ver p. US-27
05=55 :
Tipo
U= indices de placa de curso comprida Exemplo de encomenda: CO7-AC2
ver p. US-22 a p. US-24
Indices de dupla placa de curso, Distancia dos centros das placas
do cursor  ver p. US-22 a p. US-24
Cadigo do perfil/guia
L = comprimento total do atuador NEMA motor adapter plates
Codigo do cabegote de transmissao C 07 ACT
05=55
Tamanho  verp. US-22ap. US-24 o775  Placas de adaptagdo do motor NEMA  see pg. US-27
Tipo
o X Tamanho see pg. US-27
Uniline prefix :
Exemplo de encomenda; UC 07 1A 1190 1A D 500 L 350 gt
Para criar c6digos de identificago para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com Exemplo de encomenda: C07-AC1

Placa de conexdo em T Codigo de encomenda: APC-1, s. pg. US-28
Placa de conexao em angulo Cadigo de encomenda: APC-2, s. pg. US-29
Placa de conexdo X Codigo de encomenda: APC-3, s. pg. US-29
Grampo de fixagao Codigo de encomenda: APF-2, s. pg. US-28

Orificios de conexao do motor

I

— Codigo do
Orificio [@] 75 cabecote

12G8 / 4js9 14G8 / 5js9 1A
Métrica [mm] 10G8 / 3js9 16G8 / 5js9 27
com ranhura para
chave 14G8 / 5js9 19G8 / 6js9 3A

16G8 / 5js9 4A
Métrica [mm] 18 1B
para acoplamento de
compressdo 24 2B

Vo | g % | % 1P
Polegadas [pol]
com ranhura para 3% /| Vs 2P
chave

% | Y6 3P

Tab. 59

Os orificios de conexdo destacados sdo conexdes padrdo
Métrica: alojamento para chave DIN 6885 formuldrio A
Polegadas: alojamento para chave BS 46 Part 1: 1958

US-30 US-31



3 Série Uniline C

Uniline System

Série Uniline E /| v

Série Uniline E - Descricao

Uniline é a familia de produtos de eixos lineares prontos a montar. Estes
consistem de guias corredicas Compact Rail interiores e correias den-
tadas de poliuretano reforgadas com ago em perfis de aluminio rigido
Juntas longitudinais isolam o sistema. Com esta disposicéo o eixo esta
o melhor possivel protegido de sujidade e danos. Na série E, a a guia de
rolamento fixo (guia em T) é montada na horizontal no perfil de aluminio,
e a guia de rolamento de compenscao (guia em U) € flangeadas no perfil
no exterior, como suporte tempordrio. Estdo disponiveis as versdes com
cursores longos (L) ou duplos (D).

As caracteristicas mais importantes:

= Construgdo compacta

= Guias interiores protegidas

= Velocidades de descolamento altas

= 0 funcionamento sem graxa ¢ possivel (em fungdo do caso de apli-
cacgdo. Para obter mais informagdes, entre em contato com a Técnica
de aplicagdo)

= Alta versatilidade

= Percurso longo

= Disponiveis versdes com carros mais longos e em maior quantidade

Us-32

Fig. 49

Principais areas de aplicag&o:
Manuseamento e automacéao
Sistemas multi eixos
Maquinas de embalamento
Maquinas de corte

Painéis deslocaveis
Instalagbes de pintura

Robds de soldadura

Maquinas especificas

Caracteristicas:

= Tamanhos de construgéo disponiveis:
Tipo E: 55,75

= Tolerancia de comprimento e curso:
Com cursos <1 m: +0 mm até +10 mm (+0 in até 0,4 in)
Com cursos >1 m: +0 mm até +15 mm (+0 in até 0,59 in)

0s componentes

Perfil extrudado

As camisas extrudadas de aluminio anodizado utilizadas para 0s corpos
das unidades lineares da série Uniline E da Rollon tém sido projetadas
e fabricadas gracas a uma parceria com uma empresa lider do setor,
obtendo-se assim a correta combinacéo de elevada resisténcia mecanica
e peso reduzido. A seguir seguem as caracteristicas fisico-quimicas. As
tolerancias das dimensdes estdo de acordo com a norma EN 755-9.

orreia de transmissao

As unidades lineares da série Uniline E da Rollon utilizam correias de
transmissdo em poliuretano com reforcos em ago e perfil RPP. Este tipo
de correia representa a solugdo ideal, em funcdo de suas importantes
caracteristicas de transmissao de grandes cargas, dimensoes reduzidas
e baixo ruido. Utilizando-a junto com uma polia de baixa inércia, pode ser

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composicao quimica [%]

obtido um suave movimento alternado. A otimizagdo da relagdo entre as
dimens@es corpo/largura da correia proporciona as seguintes caracteris-
ticas de desempenho:

= Velocidade elevada

= Baixa emissao de ruidos

= Desgaste reduzido

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série Uniline E da Rollon ¢ totalmente
fabricado em aluminio anodizado. Cada cursor apresenta entalhes em T
de montagem para a conexdo com o elemento mével. A Rollon oferece
multipos cursores para atender a uma vasta gama de aplicagoes.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tab. 60
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fuséo
kg kN 10 W J
. _ S — e Q.m.10° °C
dm® mm? K m.K kg . K
2.7 69 23 200 880-900 &3 600-655
Tab. 61

Caracteristicas mecanicas

Rp (02)

205 165 10

60-80
Tab. 62

US-33
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E55 Cargas, momentos e dados caracteristicos

E55 - sistema E55

Correia de transmissao

7
)=

* Para informagdes sobre os orificios de conexdo do motor, consultar a chave de encomenda. ** 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagao. Fig_ 50

Tipo
[mm] mm] [mm [mm] mm] [mm] [mm

Z |Curso**

[mm]f [mm]

Fig. 53

I . A correia de transmissdo é de material poliuretanico resistente a abrasao,
© © i 13 com reforgos de aco de elevada carga de tragéo.
|- Tipo Tipo de Largura da Peso
. Cursor S Curso™ ; correia correia [mm] kg/m
Diémetro do orificio ¢ * A Seccdo A-A ES5 18RPPS 18 0,074
Tab. 66

Comprimento correia (mm) = 2 x L - 182 Carro Standard
Comprimento correia (mm) =2 x L - S +18 Carro longo
Comprimento correia (mm) =2 x L - L - 182 Carro duplo

Tipo C Coraa Coo My
[N] [N] [N] [Nm]

E55 4260 2175 1500 43,4 54,4
71 675 25 505 275 325 15 0249 15 71 235 047 200 28 108 3070
* Paraa p(?s!gao das por‘cas em.T usamio nossas plgcas de adaptagéo (;]0 motor, consultar US-39ff Tab. 63 E55-L 8520 4350 3000 165 a 450 2392652
Curso maximo para guia de orientagdo de peca Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 68 E55-D 8520 4350 3000 450 2 4605 652 2 6677
E55L com cursor maior Para o cdlculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5f Tab. 67
.
© © Dados caracteristicos
| L =
Tensao da correia padréo [N] 220
Z Cursor Sn Curso* z
L Momento sem carga [Nm] 0,3
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig_ 51 i i ~
Max. velocidade deslocagao [m/s] 3
Tipo S, y4 Curso* Aceleracdo max. [m/s?] 10
[mm] [mm] [mm] [mm] Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1
E55L 310 Sn=8_+n-10 2770 Precisao linear [mm] 08
* Curso méximo para guia de orientagdo em pega tnica e comprimento da placa do cursor maximo é S, Tab. 64 Guia de orientacdo compacta TLV28 /ULV18
Para cursos maiores, consultar tab. 68 2
Tipo de cursor CS28 esp. / CPA 18
ES5D com duplo cursor 3 Momento de inércia ly [cm*] 34,6
z Cursor § Cursor S Cursor: z Momento de inércia Iz [cm*] 417
— Diametro do passo da polia [m] 0,04138
Momento de inércia de cada polia [g mm?] 45633
] Curso por rotagao do eixo [mm] 130
L L7
| " ] Massa do cursor [g] 635
* 0 comprimento de seguranca do curso & recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagio. Fig. 52 Peso com curso zero [g] 3167
Peso com curso de 1 m [g] 5055
Tipo Curso* (o
[mm] [mm] [mm] [mm] [mm] Curso maximo [mm] 5500
Temperatura de servico de -20 °C até + 80 °C
E55D 3070 Lh=L_ +n-5 108 2770 Tab. 68
* Curso méaximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro Tab. 65

** Distancia maxima L, entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm
Para cursos maiores, consultar tab. 68

US-34
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E75

E75 - sistema

©

Cursor §

Curso**

Diémetro do orificio ¢ * A

Secgdo A-A

* Para informacdes sobre os orificios de conexdo do motor, consultar a chave de encomenda. ** O comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagfes da aplicagéo. Fig, 54

Tipo Z |Curso**
[mm] mm] [mm [mm] mm] [mm] [mm [mm]| [mm]

75 90 715 35 535 388 345 20 0295 5

95 485 @55 285 36 145 23 704 116 3420

* Para a posicdo das porcas em T usando nossas placas de adaptagéo do motor, consultar US-39ff Tab. 69
** Curso méaximo para guia de orientagdo de pega Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 74
E75L com cursor maior
B © o
|
Z Cursor Sn Curso* Z
L
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificacdes da aplicagéo. Fig_ 55
Tipo Curso*
[mm] [mm]
E75L Sn=S§  +n-10 3000
* Curso maximo para guia de orientagdo em pega Unica e comprimento da placa do cursor maximo e S_ Tab. 70
Para cursos maiores, consultar tab. 74
E75D com duplo cursor
L
A Cursor § Cursor § Cursor* z
L L7
| Ln J
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig_ 56

Tipo -
[mm] [mm] [mm] [mm]

E75D 285 416 3416 ln=L_,+n-8

* Curso méaximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro
** Distancia maxima L, entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm
Para cursos maiores, consultar tab. 74

US-36

Curso*
[mm]

3000
Tab. 71

Cargas, momentos e dados caracteristicos

E75

Correia de transmissao

A correia de transmissdo é de material poliuretanico resistente a abrasao,
com reforgos de ago de elevada carga de tragéo.

Fig. 57

Tipo Tipo de Largura da Peso

correia correia [mm] kg/m

E75 30RPP8 30 0,185
Tah. 72

Comprimento correia (mm) =2 x L - 213 Carro Standard
Comprimento correia (mm) =2 x L - S +72 Carro longo
Comprimento correia (mm) =2xL - L - 213 Carro duplo

Tipo C Coraa Coo
[N] [N] [N] [Nm]

E75 12280 5500 3710 85,5
E75-L 24560 11000 7420 171
E75-D 24560 11000 7420 171

Para o célculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff

Dados caracteristicos

Tensao da correia padréo [N]

Momento sem carga [Nm]

Méx. velocidade deslocagao [m/s]
Aceleracéo max. [m/s?]

Precisao de repetibilidade [mm]
Precisdo linear [mm]

Guia de orientacdo compacta
Tipo de cursor

Momento de inércia ly [cm*]
Momento de inércia Iz [cm*]
Diametro do passo da polia [m]
Momento de inércia de cada polia [g mm?]
Curso por rotagao do eixo [mm]
Massa do cursor [g]

Peso com curso zero [g]

Peso com curso de 1 m [g]

Curso maximo [mm]

Temperatura de servico

163
57521540 852 a 2282
1643 212673 2288 a2 18788
Tah. 73

E75

800
1,3
8
15
0,1
0,8
TLV43 /ULV28
(S43 esp. / CPA 28
127
172
0,05093
139969
160
1772
7544
10751
7500
de -20 °C até + 80 °C
Tab. 74

Us-37
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Lubrificagao

As calhas das guias nos eixos lineares Uniline sdo pré-lubrificadas. Para
atingir a vida til calculada, tem de estar sempre presente uma camada
de lubrificante entre a calha e a guia, oferecendo também protecéo anti-
corrosdo as calhas. Um valor aproximado para o periodo de lubrificagdo é
acada 100 km ou a cada seis meses. O lubrificante recomendado é uma
graxa para rolamentos a base de litio, de média consisténcia.

Lubrificantes Espessantes

Graxa de rolamentos Sabéo de litio

Relubrificacéo das calhas de guia

Estes tipos possuem uma conduta de lubrificagdo do lado da placa do
cursor atraves do qual € possivel aplicar lubrificante diretamente nas cal-
has. A lubrificagdo pode ser feita de duas formas:

1. Lubrificar usando uma pistola de lubrificaggo:

Introduzir a ponta da pistola na conduta da placa do cursor e pressionar o
lubrificante para o interior (ver fig. 58). Ter em conta que, antes da lubri-
ficacdo efetiva das calhas, a conduta é enchida, pelo que deve ser usada
uma quantidade de lubrificante adequada.

2. Sistema de lubrificagdo automatica:

A saida do sistema de lubrificagdo deve ser conectada a uma unidade
linear através de um adaptador*, que é parafusado no orificio da conduta
da placa do cursor. Esta solugdo tem a vantagem de as calhas serem

Limpar as calhas.

E sempre recomendado limpar a calha do cursor antes de qualquer lu-

brificagéo, para remover residuos de lubrificante. Isso pode ser feito du-

rante os trabalhos de manutengdo ou durante uma parada programada
da maquina.

1. Desparafusar os parafusos de seguranca C (no topo da placa do cur-
sor) do dispositivo de tensionamento da correia A (ver fig. 59).

2. Desparafusar também completamente os parafusos de tensionamento
da correia B e remover 0s dispositivos de tensionamento da correia A
de seus alojamentos.

3. Levantar a correia dentada até ver as calhas. Importante: Assegurar
que o vedante lateral ndo esteja danificado.

4. Limpar as calhas com um pano limpo e seco. Assegurar que todo o
lubrificante e sujeira dos processos de trabalho anteriores sejam re-
movidos. Assegurar que as calhas séo limpas em todo o comprimento.
A placa do cursor deve ser movida uma vez em todo o comprimento.

US-38

Intervalo de temperatura

Lubrificacé@o das calhas

A lubrificagdo adequada em condicOes normais:
= reduz a fricgéo

= reduz o desgaste

= reduz a pressao nas superficies de contato
= reduz o ruido produzido pelo funcionamento

Viscosidade dinamica

[°C] [mPas]

-30a+170 <4500

Tab. 75

lubrificadas sem ser necessario parar a maquina.
* (os adaptadores necessarios devem ser fabricados no local)

©

5. Aplicar uma quantidade suficiente de graxa nas calhas.

Fig. 58

6 - Reintroduzir os dispositivos de tensionamento da correia A em seus
alojamentos e apertar os parafusos de tensionamento da correia B

(ver. p. US-63).
7. Apertar os parafusos de seguranca C.

Fig. 59

Acessorios
Placas de adaptacao

Placas de adaptacéo do motor padrao AC2

Placas de montagem para 0s motores ou caixas de velocidades mais co-
muns. Os orificios de conexdo para 0s motores ou caixas de velocidades
devem ser feitos no local. Todas as placas séo entregues com parafusos
M6 x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades
lineares.

Tamanho C
[mm]

126 59 100 25
75 1185 70 106 39

Placas NEMA AC1-P

Placas de montagem para 0s motores ou caixas de velocidades mais
comuns para NEMA. Estas placas s&o entregues prontas para instalar
nos eixos lineares. Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x
10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Tamanho NEMA

Motores / Caixas de velocidades

55 NEMA 34
75 NEMA 42

Tamanho
[mm]

126 100 100 29 50,5 50
75 135 120 106 35 53,5 60

Tab. 77

Uso sincrono para eixos lineares aos pares
Se dois eixos forem usados em paralelo com um veio de conexao, es-
pecificar ao encomendar, para assegurar que as ranhuras de chave po-
dem ser alinhadas com os orificios de conexdo.

Rebaixamento para parafuso
Mé para DIN 912 (para montar  Seccdo A-A Lado do motor
as ranhuras das porcas) r.%
v
Uil |
N Lado UNILINE
E A X
RN w 3
o @)/ \ ‘ 7:1 .
Jaz Q\ \\\\ /// & | 1a
G C
Fig. 60

as ranhuras das porcas)

50,5 27,5 15 0 30 047

&35 35 19 17,5 0 35 0 55
Tab. 76

&%bggg%?ﬁt?l g?p%?cr:?:\:é%mr SSC‘?GO AA Lado do motor

R
g b
Ia i\ﬂ
* (<
G
Fig. 61
37,5 30 047 Q74 @55 (98,4
425 35 @ 55 0 57 Q71 01257
Tah. 78
US-39
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Grampo de fixacdo APF-2

0 grampo de fixagdo para montagem simples dum eixo linear em uma
superficie de montagem ou duas unidades de conexao com ou sem placa
Seccdo A-A «
S 35 o eeede de conexdo (ver US-68).
A 2 orificios  ©4,5 »
— 06,5 Pode ser necessario um espagador®.
<
* (0s espagadores necessarios devem ser fabricados no local)
&
)
[¢0)
7.3 20 15 7.5
Al 30
40
Fig. 62
PorcaemT
0 bndrio méaximo de aperto & 10 Nm.
Tamanhos 40 - 75
Section A-A
# m\
L ~ -
- ‘
& 1Ak
% \J) || % |
A ‘ A
Mé
16,5
Fig. 63
Kits de montagem
Placa de conexdo em T APC-1 Observacdes

Placa de conexdo para montar as cabegas de transmissdo e deflexdo na  Esta placa de adaptagdo pode ser usada com os tipos E € ED até um
placa do cursor de um eixo linear disposto num angulo reto, relativo a0 determinado ponto. Para mais informagdes, contatar nosso Deparamento
dltimo (ver p. US-65). Todas as placas s&o entregues com parafusos M6 de Engenharia de Aplicagoes.

x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé para

DIN 912 (para montar as ranhuras das porcas) Tamanho | Orificios de fixagcdo para | Orificios de fixacao para
165 0 cursor
55 55
6 6
©, 55 Orificio 2 Orificio 5
@ ©
‘@ 75 QOrificio 3 Orificio 6
2 Tab. 79
&3 3
@ 2 2 %

o2t &5 £a

Lado de montagem do perfil de ot%ir(wio
Lado de montagem do cursor.

Fig. 64

US-40

Placa de conexao de angulo APC-2 Observagdes

A placa de conexdo de angulo para montar a placa do curso com o perfil  Esta placa de adaptagdo pode ser usada com os tipos E e ED até um
de aluminio para um eixo linear disposto num angulo de 90° (ver p. US-  determinado ponto. Para mais informacdes, contatar nosso Deparamento
66). Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912 de Engenharia de Aplicagoes.

e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé ifini iva0a ifini ivand
para DIN912 | p% T o Tamanho | Orificios de fixacao para | Orificios de fixacéo para
ranhuras das porcas) 0 cursor
4 6|
¢
9 @@ 55 Orificio 2 Orificio 5
o 75 Orificio 3 Orificio 6
Lado de montagem do cursor Tab. 80
Lado de montagem do perfil de aluminio '
|
3.2
et B,
©) ©;
9
165

Fig. 65

Placa de conexao X APC-3

Placa de conexdo X para montar os dois cursores perpendicularmente um Rebaixamento para parafuso Mé para DIN 912

20 outro (ver US-67). (para montar as ranhuras das porcas)
Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912 e 669 '@6 Z
porcas em T para montagem das unidades lineares. & @ , éf5
o . 9 2] ]@ g
Tamanho | Orificios de fixacao para | Orificios de fixagéo para 913
o cursor 1 0 cursor 2 ©5©2 20l
. %ot
55 Orificio 2 Orificio 5 S B
: 6
75 Orificio 3 Orificio 6 B & -
52,5 55 1o
Tab. 81 160
Fig. 66
US-41




Chave de encomenda Uniline System

Acessorios

Chave de encomenda |/ v

Placa de adaptagdo do motor padrdo

E 07 AC2
- . . - . . 05=55 ; ;
COdIgO de |dent|f|cagao para unidades lineares 07=75 Placas de adaptac&o do motor padréo ver p. US-39
] E 07 1A 1190 1A D 500 L 350 il ver p. US-39
05=55 :
Tipo
07=75 ndices de placa de curso comprida Exemplo de encomenda: E07-AC2
ver p. US-34 a p. US-36
Indices de dupla placa de curso, Distancia dos centros das placas
do cursor  ver p. US-34 a p. US-36
Cadigo do perfil/guia
L = comprimento total do atuador NEMA motor adapter plates
Codigo do cabegote de transmissao E 07 ACT
05=55
Tamanho  verp. US-34 a p. US-36 o775 NEMAmotor adapter plates  see pg. US-39
Tipo
. ' Tamanho see pg. US-39
Uniline prefix

Exemplo de encomenda: UE 07 1A 1190 1A D 500 L 350 g

Para criar c6digos de identificagio para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com Exemplo de encomenda: EO7-AC1

Placa de conexdo em T Codigo de encomenda: APC-1, s. pg. US-40
Placa de conexao em angulo Codigo de encomenda: APC-2, s. pg. US-41
Placa de conexdo X Codigo de encomenda: APC-3, s. pg. US-41
Grampo de fixagao Cadigo de encomenda: APF-2, s. pg. US-40

Orificios de conexdo do motor

T e

w Codigo do
Orificio [0] 75 cabegote
12G8 / 4js9 14G8 / 5js9 1A
Métrica [mm] 1068 / 3js9 1668/ 5js9 2A
com ranhura para
chave 14G8 / 5js9 19G8/ 6js9 3A
16G8 / 5js9 4A
Métrica [mm] 18 1B
para acoplamento de
compressdo 24 2B
Vo | Vg % | % 1P
Polegadas [pol]
com ranhura para 3% / Vs 2P
chave
% | Ve 3P
Tab. 82

Os orificios de conexdo destacados sdo conexdes padrdo
Métrica: alojamento para chave DIN 6885 formuldrio A
Polegadas: alojamento para chave BS 46 Part 1: 1958

Us-42 US-43
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Série Uniline ED // v

Série Uniline ED - Descricao

Uniline é a familia de produtos de eixos lineares prontos a montar. Estes
consistem de guias corredicas Compact Rail interiores e correias den-
tadas de poliuretano reforgadas com ago em perfis de aluminio rigido
Juntas longitudinais isolam o sistema. Com esta disposicéo o eixo esta
o melhor possivel protegido de sujidade e danos. Na série ED, s guia de
rolamento de compensacéo (guia em U) é momtada na horizontal no perifl
de aluminio e, para maior suporte temporario, duas guias de rolamento de
compensacao (guias em U) sdo flangeadas no perfil externamente. Estdo
disponiveis as versdes com cursores longos (L) ou duplos (D).

As caracteristicas mais importantes:

= Construgdo compacta

= Guias interiores protegidas

= Velocidades de descolamento altas

= 0 funcionamento sem graxa ¢ possivel (em fungdo do caso de apli-
cacgdo. Para obter mais informagdes, entre em contato com a Técnica
de aplicagdo)

= Alta versatilidade

= Percurso longo

= Disponiveis versdes com carros mais longos e em maior quantidade

US-44

Principais areas de aplicag&o:
Manuseamento e automacéao
Sistemas multi eixos
Maquinas de embalamento
Maquinas de corte

Painéis deslocaveis
Instalagbes de pintura

Robds de soldadura

Maquinas especificas

Caracteristicas:

= Tamanhos de construgéo disponiveis:
Tipo ED: 75

= Tolerancia de comprimento e curso:
Com cursos <1 m: +0 mm até +10 mm (+0 in até 0,4 in)
Com cursos >1 m: +0 mm até +15 mm (+0 in até 0,59 in)

Fig. 67

0s componentes

Perfil extrudado

As camisas extrudadas de aluminio anodizado utilizadas para 0s corpos
das unidades lineares da série Uniline ED da Rollon tém sido projetadas
e fabricadas gracas a uma parceria com uma empresa lider do setor,
obtendo-se assim a correta combinacéo de elevada resisténcia mecénica
e peso reduzido. A seguir seguem as caracteristicas fisico-quimicas. As
tolerancias das dimensdes estdo de acordo com a norma EN 755-9.

orreia de transmissao

As unidades lineares da série Uniline ED da Rollon utilizam correias de
transmissdo em poliuretano com reforgos em ago e perfil RPP. Este tipo
de correia representa a solugdo ideal, em fungdo de suas importantes
caracteristicas de transmissdo de grandes cargas, dimensoes reduzidas
e baixo ruido. Utilizando-a junto com uma polia de baixa inércia, pode ser

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composicao quimica [%]

obtido um suave movimento alternado. A otimizagdo da relagdo entre as
dimens@es corpo/largura da correia proporciona as seguintes caracteris-
ticas de desempenho:

= Velocidade elevada

= Baixa emissao de ruidos

= Desgaste reduzido

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série Uniline E da Rollon € totalmente
fabricado em aluminio anodizado. Cada cursor apresenta entalhes em T
de montagem para a conexdo com o elemento mével. A Rollon oferece
multipos cursores para atender a uma vasta gama de aplicagoes.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tab. 83
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fuséo
kg kN 106 W J
. _ — — S Q.m.10° °C
dm® mm? K m.K kg . K
2.7 69 23 200 880-900 &3 600-655
Tah. 84

Caracteristicas mecanicas

Rp (02)

205 165 10

60-80
Tab. 85

US-45
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ED75 - sistema

Cursor S

Curso**

Digmetro do orificio  *

sl
()

Seccdo A-A

C
* Para informagdes sobre os orificios de conexdo do motor, consultar a chave de encomenda. ** 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagfes da aplicagéo. Fig. 68
Tipo A c* F G* X Y ') Z | Curso**
[mm] [mm] [mm]|[mm] [mm] | [mm] | [mm] [mm]| [mm]
ED75 75 90 715 35 535 388 345 20 @295 135 4,85 @55 330 36 495 23 704 116 2900
* Para a posicéo das porcas em T usando nossas placas de adaptagéo do motor, consultar US-49ff Tab. 86
** Curso maximo para guia de orientag&o de pega Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 91
ED75L com cursor maior
z Cursor § Curso*
L
* 0 comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagao. Fig. 69
Tlpo ITIII1 max
[m m] [mm] [mm] [mm]
ED75L Sn=§, +n-10 116 2500
* 0 comprimento de 440 mm é considerado padréo, todos 0s outros compnmentos sé&o considerados dimensdes especiais Tab. 87
** Curso méximo para guia de orientagéo em pega tnica e comprimento da placa do cursor maximo € S
Para cursos maiores, consultar tab. 91
ED75D com duplo cursor
L
Z Cursor § Cursor S Cursor*
© © ©
— I—
\ Ln |
* 0 comprimento de seguranca do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig_ 70
*
Tipo L. L. Z Curso
[mm] [m m] [m m] [mm] [mm]
ED75D 416 2864 ln=L_ +n- 116 2450
* Curso méaximo com um trilho guia de uma parte e distancia minima L das placas do carro Tab. 88

** Distancia maxima L, entre os centros das placas do cursor num curso de 0 mm

Para cursos maiores, consultar tab. 91

US-46

Tipo ED

Tipo C Core Coox
[N] [N] [N]

ED75 9815 5500 8700
ED75-L 19630 11000 8700
ED75-D 19630 11000 17400

Para o célculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff

Dados caracteristicos

Tens@o da correia padrao [N]
Momento sem carga [Nm]

Méx. velocidade deslocagao [m/s]
Acelerac@o max. [m/s?]

Precisao de repetibilidade [mm]
Precisdo linear [mm]

Guia de orientacdo compacta
Tipo de cursor

Momento de inércia ly [cm*]
Momento de inércia Iz [cm*]
Diametro do passo da polia [m]
Momento de inércia de cada polia [g mm?]
Curso por rotagao do eixo [mm]
Massa do cursor [g]

Peso com curso zero [g]

Peso com curso de 1 m [g]

Curso maximo [mm]

Temperatura de servico

Fig. 71

Correia de transmissao

Uniline System

A correia de transmissédo é de material poliuretanico resistente a abraséo,

com reforcos de aco de elevada carga de tragdo.

ED75 30RPP8 30

Tipo de

correia

Comprimento correia (mm) = 2 x L - 258 Carro Standard
Comprimento correia (mm) =2 x L - S +72 Carro longo
Comprimento correia (mm) =2 x L - L - 258 Carro duplo

M

[Nm]

868 209
1174 a 2305 852 22282
3619 a 24917 2288 215752

Tab. 90

Tipo

ED75

1000
1,5
g
15
0,1
0,8
ULv43 / ULv28
(S43 esp. / CS28 esp.
127
172
0,05093
139969
160
3770
9850
14400
7500
de -20 °C até + 80 °C
Tab. 91

Largura da Peso
correia [mm] kg/m

0,185

Tah. 89

Us-47
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Lubrificagao

As calhas das guias nos eixos lineares Uniline sdo pré-lubrificadas. Para
atingir a vida til calculada, tem de estar sempre presente uma camada
de lubrificante entre a calha e a guia, oferecendo também protecéo anti-
corrosdo as calhas. Um valor aproximado para o periodo de lubrificagdo é
acada 100 km ou a cada seis meses. O lubrificante recomendado é uma
graxa para rolamentos a base de litio, de média consisténcia.

Lubrificantes

Espessantes

Graxa de rolamentos Sabéo de litio

Relubrificacéo das calhas de guia

1. Mover a placa do cursor para o lado.

2. Pressionar a correia dentada até meio do percurso, ligeiramente para
dentro, até ver as calhas internas (ver Fig. 72).
Pode ser necessario soltar ou diminuir a tensdo da correia. Consultar
0 capitulo Tens&o da correia (ver US-63).

3. Aplicar uma quantidade suficiente de graxa nas calhas.

4. Se necessario, restabelecer a tenséo a correia recomendada (ver US-63).

5. Depois, deslizar a placa do cursor para a frente e para tras em todo o
percurso, para distribuir o lubrificante sobre toda a superficie.

Limpar as calhas.

E sempre recomendado limpar a calha do cursor antes de qualquer lubrifi-
cacdo, para remover residuos de lubrificante. Isso pode ser feito durante os
trabalhos de manutengdo ou durante uma parada programada da maquina.

1. Desparafusar os parafusos de seguranga C (no topo da placa do cursor)
do dispositivo de tensionamento da correia A (ver fig. 73).

2. Desparafusar também completamente os parafusos de tensionamento
da correia B e remover o0s dispositivos de tensionamento da correia A de
seus alojamentos.

3. Levantar a correia dentada até ver as calhas. Importante: Assegurar que
0 vedante lateral ndo esteja danificado.

4. Limpar as calhas com um pano limpo e seco. Assegurar que todo o lubri-
ficante e sujeira dos processos de trabalho anteriores sejam removidos.
Assegurar que as calhas séo limpas em todo o comprimento. A placa do
cursor deve ser movida uma vez em todo o comprimento.

US-48

Intervalo de temperatura

Lubrificacé@o das calhas

A lubrificagdo adequada em condicOes normais:
= reduz a fricgéo

= reduz o desgaste

= reduz a pressao nas superficies de contato
= reduz o ruido produzido pelo funcionamento

Viscosidade dinamica
[°C] [mPas]

-30a+170 <4500
Tab. 92

Fig. 72

5. Aplicar uma quantidade suficiente de graxa nas calhas.

6 - Reintroduzir os dispositivos de tensionamento da correia A em seus
alojamentos e apertar 0s parafusos de tensionamento da correia B (ver.
p. US-63).

7. Apertar os parafusos de seguranca C.

Acessorios

Placas de adaptacao

Placas de adaptacéo do motor padrao AC2 )
) . . ARAeébo|><<Jn|3<le'[lﬁ(;>] g?ro parofusTo Seccdo AA Lado :
- ard ara montar x aao do mortor
Placas de montagem para 0s motores ou caixas de velocidades mais co e pgms) |
muns. Os orificios de conexao para os motores ou caixas de velocidades 2 ]y
devem ser feitos no local. Todas as placas sdo entregues com parafusos h e Lado UNILINE
. A
M6 x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades E X
lineares. P RN j
[a) @ / \\ I 7 o0
N ; (™
| N N A

* A placa de adaptagdo deve possuir uma reentrancia na drea X-Y ao usar uma unidade linear ED75. G c

Caso contrario ha contato com a guia externa. X = 20 mm; Y = 35 mm -

Fig. 74

Tamanho C
[mm]
75 135 70 106 35 53,5 35 19 17,5

035 0 55
Tab. 93

Placas NEMA AC1-P

Rebaixamento do parafuso Seccdo A-A Lado d ;
Placas de montagem para os motores ou caixas de velocidades mais o o8 s e montar O acp dometer

comuns para NEMA. Estas placas s&o entregues prontas para instalar
nos eixos lineares. Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x
10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Tamanho NEMA

Motores / Caixas de velocidades &

1

AN

1 4
AN

75 NEMA 42 = o
Tab. 94 fa

A

0 55 0 57

P71 01257
Tab. 95

* A placa de adaptagdo deve possuir uma reentrancia na drea X-Y ao usar uma unidade linear ED75.
Caso contrario ha contato com a guia externa. X = 20 mm; Y = 60 mm

Tamanho C
[mm]
75 135 120 106 85 58,5 60 19 42,5

Uso sincrono para eixos lineares aos pares
Se dois eixos forem usados em paralelo com um veio de conexdo, es-
pecificar ao encomendar, para assegurar que as ranhuras de chave po-
dem ser alinhadas com os orificios de conexdo.

Fig. 75

35
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Uniline System

Grampo de fixacdo APF-2

0 grampo de fixagdo para montagem simples dum eixo linear em uma
superficie de montagem ou duas unidades de conexdo com ou sem placa
Seccdo A-A «
S 35 o eeede de conexdo (ver US-68).
A 2 orificios  ©4,5 »
— 06,5 Pode ser necessario um espagador®.
<
* (0s espagadores necessarios devem ser fabricados no local)
&
)
[¢0)
7.3 20 15 7.5
Al 30
40
Fig. 76
PorcaemT
0 bndrio méaximo de aperto & 10 Nm.
Tamanhos 40 - 75
Section A-A
# m\
L ~ -
- ‘
& 1Ak
% \J) || % |
A ‘ A
Mé
16,5
Fig. 77
Kits de montagem
Placa de conexdo em T APC-1 Observacdes

Placa de conexdo para montar as cabegas de transmissdo e deflexdo na  Esta placa de adaptacdo pode ser usada com os tipos E € ED até um
placa do cursor de um eixo linear disposto num angulo reto, relativo a0 determinado ponto. Para mais informagdes, contatar nosso Deparamento
dltimo (ver p. US-65). Todas as placas s&o entregues com parafusos M6 de Engenharia de Aplicagdes.

x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé para

DIN 912 {para montar as ranhuras das porcas) Tamanho Orificios de fixacao Orificios de fixagéo
165 para o cursor para o perfil
55 55
& 75 Orificio 3 Orificio 6
Tab. 96
kK 3
@3 3.
¥ 2 2 ¥ %
3 L 6 L ‘
%92 ) L3Y

Lado de montagem do perfil de oA'um/l'nio
Lado de montagem do cursor.

Fig. 78

US-50

Placa de conexdo de angulo APC-2 Observagdes

A placa de conexdo de angulo para montar a placa do curso com o perfil  Esta placa de adaptagdo pode ser usada com os tipos E e ED até um
de aluminio para um eixo linear disposto num angulo de 90° (ver p. US-  determinado ponto. Para mais informagdes, contatar nosso Deparamento
66). Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912 de Engenharia de Aplicacoes.

e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé ifini i 3 ifioi i 3
bara DIN 912 [pard montar as Tamanho | Orificios de fixacao para | Orificios de fixacéo para
ranhuras das porcas) 0 cursor
6 I3
. o o
o © 4@ 75 Orificio 3 Orificio 6
@ Tab, 97
O |

Lado de montagem do cursor
Lado de montagem do perfil de aluminio

1% b
502" “op
165

Fig. 79

Placa de conexao X APC-3

Placa de conexao X para montar os dois cursores perpendicularmente um Rebaixamento para parafuso Mé para DIN 912

20 outro (ver US-67). (para montar as ranhuras das porcas)
Todas as placas séo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912 e & % 8
porcas em T para montagem das unidades lineares. i @ , éj%
o @21 1@ g
Tamanho | Orificios de fixac&o para | Orificios de fixacéo para 213
o cursor 1 0 cursor 2 @32 @{@}
“ b
75 Orificio 3 Orificio 6 o B &P
Tab. 98 % 4t |
52,5 55 110
160
Fig. 80
US-51




Chave de encomenda

Chave de encomenda /| v

Identification code for Uniline linear unit

u D 07 1A 1190 1A D 500 L 350
07=75

indices de placa de curso comprida
ver p. US-46

Indices de dupla placa de curso, Distancia dos centros das placas
do cursor  ver p. US-46

Cadigo do perfil/guia
L = comprimento total do atuador
Codigo do cabegote de transmissao
Tamanho ver p. US-46
Tipo
Uniline prefix

Exemplo de encomenda: UD 07 1A 1190 1A D 500 L 350
Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: hitp://configureactuator.rollon.com

US-52

Acessorios

Placa de adaptagdo do motor padrao
D 07 AC2
07=75 Placas de adaptacdo do motor padrdo  ver p. US-49
Tamanho ver p. US-49
Tipo
Exemplo de encomenda: D07-AGC2

NEMA motor adapter plates
D 07 AC1
07=75 NEMA motor adapter plates ~ ver p. US-49
Tamanho ver p. US-49
Tipo
Exemplo de encomenda: DO7-AC1

Placa de conexdo em T Codigo de encomenda: APC-1, s. pg. US-50
Placa de conexdo em angulo Codigo de encomenda: APC-2, s. pg. US-51
Placa de conexdo X Codigo de encomenda: APC-3, s. pg. US-51
Grampo de fixacao Cadigo de encomenda: APF-2, s. pg. US-50

Orificios de conexdo do motor

e Cadigo do
Orificio [0] 75 cabegote
14G8 / 5s9 1A
Métrica [mm] 16G8 / 5js9 2A
com ranhura para
chave 19G8 / 6js9 3A
4A
Métrica [mm] 18 1B
para acoplamento de
compressdo 24 2B
% | Y%s 1P
Polegadas [pol]
com ranhura para 2P
chave
3P
Tab. 99

Os orificios de conexdo destacados sdo conexdes padrdo
Métrica: alojamento para chave DIN 6885 formulario A
Polegadas: alojamento para chave BS 46 Part 1: 1958

Uniline System

US-53
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Série Uniline H // v

Série Uniline H - Descricao

Uniline é a familia de produtos de eixos lineares prontos a montar. Estes
consistem de guias corredicas Compact Rail interiores e correias den-
tadas de poliuretano reforgadas com ago em perfis de aluminio rigido
Juntas longitudinais isolam o sistema. Com esta disposicéo o eixo esta
o melhor possivel protegido de sujidade e danos. Na série H, a guia de
rolamento de compensagao (guia em U) é montada na horizontal no perfil
de aluminio. A série H é usada como eixo de rolamento de compensagao
para absorcdo de carga das forgas radiais e, em conjunto com as outras
séries, como rolamento de suporte dos momentos resultantes. Estdo dis-
poniveis as versdes com cursores longos (L) ou duplos (D). O eixo do tipo
H é escravo, ou seja, ndo possui sistema de tragao.

As caracteristicas mais importantes:

= Construgdo compacta

= Guias interiores protegidas

= Velocidades de descolamento altas

= 0 funcionamento sem graxa ¢ possivel (em fungdo do caso de apli-
cacgdo. Para obter mais informagdes, entre em contato com a Técnica
de aplicagdo)

= Alta versatilidade

= Percurso longo

= Disponiveis versdes com carros mais longos e em maior quantidade

US-54

Principais areas de aplicag&o:
Manuseamento e automagéo
Sistemas multi eixos
Maquinas de embalamento
Maquinas de corte

Painéis deslocaveis
Instalagbes de pintura

Robds de soldadura
Maquinas especificas

Caracteristicas:

= Tamanhos de construgdo disponiveis:
Tipo H: 40, 55,75

= Tolerancia de comprimento e curso:
Com cursos <1 m: +0 mm até +10 mm (+0 in até 0,4 in)
Com cursos >1 m: +0 mm até +15 mm (+0 in até 0,59 in)

0s componentes

Perfil extrudado

As camisas extrudadas de aluminio anodizado utilizadas para 0s corpos
das unidades lineares da série Uniline ED da Rollon tém sido projetadas
e fabricadas gracas a uma parceria com uma empresa lider do setor,
obtendo-se assim a correta combinacéo de elevada resisténcia mecénica
e peso reduzido. A seguir seguem as caracteristicas fisico-quimicas. As
tolerancias das dimensdes estdo de acordo com a norma EN 755-9.

Dados gerais sobre o aluminio utilizado: AL 6060

Composicao quimica [%]

-“--“ . - =

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série Uniline E da Rollon € totalmente
fabricado em aluminio anodizado. Cada cursor apresenta entalhes em T
de montagem para a conexdo com o elemento mével. A Rollon oferece
multipos cursores para atender a uma vasta gama de aplicagoes.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,10 0,05-0,15
Tab. 100
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fuséo
kg kN 10 W J
— — — —_— —_— Q.m.10° G
dm? mm? K m.K kg . K
2.7 69 23 200 880-900 &3 600-655
Tab. 101

Caracteristicas mecanicas

Rp (02)

mm? mm?
205 165 10

60-80
Tab. 102
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H40

H55

H40 - sistema
42,5 80 4 M4 roscados
H N ) &
o o T ® ©® 0 ©) ®
- ¢ @
n
N
z Cursor S Curso* Z
L
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig_ 82
Tipo* y4 Curso**
[mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]
40 515 512 526 - - 12 1900
* Incluindo cursor comprido ou duplo. Consultar capitulo 3 Dimensdes do produto Tipos A..L e A..D Tab. 103
** Curso méaximo para guia de orientago de pega Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 105
H40
Dados caracteristicos
Max. velocidade deslocagao [m/s] 3
Aceleracdo max. [m/s?] 10
Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1
Precisdo linear [mm] 0,8
Guia de orientagdo compacta ULv18
Tipo de cursor CS18 esp.
Fig. 83 Momento de inércia ly [cm*] 12
Momento de inércia Iz [cm*] 13,6
Tipo Cora M
ra assa do cursor 220
| o | " 1
Peso com curso zero [g] 860
1530 13.1 Peso com curso de 1 m [g] 3383
H40-L 3060 1640 0 0 0 61a192 Curso maximo [mm] 3500
H40-D 3060 1640 192 a 1558 Temperatura de servico de -20 °C até + 80 °C
Para o célculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 104 Tab. 105

US-56

H55 — sistema
: :
Z Cursor Curso* A
L
J K
Y_ X
ﬂa—[—w
of - ROLLGT
(@ ®| ol
o s
% ®] T
A
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicago. Fig. 84
Tipo* J S X A yA Curso**
mm] [mm]
71 70,4 72,3 25 1,5 52 200 28 12 13 3070
* Incluindo cursor comprido ou duplo. Consultar capitulo 3 Dimens6es do produto Tipos A...L e A...D Tab. 106
** Curso méximo para guia de orientagdo de pega Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 108
H55
Dados caracteristicos
Max. velocidade deslocagao [m/s] )
Aceleracdo max. [m/s?] 15
Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1
Precisao linear [mm] 0,8
Guia de orientacdo compacta ULv28
Tipo de cursor (CS28 esp.
Fig.85  Momento de inércia ly [cm?] 34,6
Momento de inércia Iz [cm*] 4,7
Tipo c Coa | G, M, M
ra ax assa do cursor 475
m | o | (] £l
Peso com curso zero [g] 1460
H55 4260 2175 54,5 Peso com curso de 1 m [g] 4357
H55-L 8520 4350 0 0 0 239 a 652 Curso maximo [mm] 5500
H55-D 8520 4350 652 a 6677 Temperatura de servico de -20 °C até + 80 °C
Para o célculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 107 Tab. 108
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H75 Lubrificacao

As calhas das guias nos eixos lineares Uniline sdo pré-lubrificadas. Para  Lubrificacéo das calhas

atingir a vida util calculada, tem de estar sempre presente uma camada A lubrificagdo adequada em condigbes normais:
de lubrificante entre a calha e a guia, oferecendo também protecéo anti- = reduz a fricgao

corrosdo as calhas. Um valor aproximado para o periodo de lubrificagdo é reduz o desgaste

H75 - sistema

|
a cada 100 km ou a cada seis meses. O lubrificante recomendado é uma = reduz a pressdo nas superficies de contato
graxa para rolamentos a base de litio, de média consisténcia. ]

reduz o ruido produzido pelo funcionamento

7 Cursor Curso* z Lubrificantes Espessantes Intervalo de temperatura Viscosidade dinamica
L [°C] [mPas]
J. K
Y. X ~ ",
. 5Tl Graxa de rolamentos Sabdo de litio -30a +170 <4500
o ROLLOW Tab. 112

N\ UMILINE o

® ®| nl< T . - . _—

% & Relubrificacéo das calhas de guia lubrificadas sem ser necessario parar a maquina.

7 M T . e ~ - .

® Estes tipos possuem uma conduta de lubrificagéo do lado da placa do  * (0s adaptadores necessarios devem ser fabricados no local)
A . . . . o .
cursor através do qual é possivel aplicar lubrificante diretamente nas cal-
has. A lubrificagdo pode ser feita de duas formas:
1. Lubrificar usando uma pistola de lubrificagdo:
* 0 comprimento de seguranga do curso é recomendado de acordo com as especificagdes da aplicagéo. Fig_ 86

Introduzir a ponta da pistola na conduta da placa do cursor e pressionar o

mmmm H Y 7 Curso™ lubrificante para o interior (ver fig. 88). Ter em conta que, antes da lubri- =
[mm] [mm] | [mm] | [mm] [mm] ficagdo efetiva das calhas, a conduta é enchida, pelo que deve ser usada =
uma quantidade de lubrificante adequada.
H75 75 90 285 36

14,5 13 3420 2. Sistema de lubrificagdo automatica:

886 92,5 B 20 B 65

. f ~ ) )@
* Incluindo cursor comprido ou duplo. Consultar capitulo 3 Dimensoes do produto Tipos A...L e A...D Tab. 109 , . e~ .
** Curso méaximo para guia de orientagdo de peca Unica. Para cursos maiores, consultar tab. 111 A saida do sistema de lUb”flcagaO deve ser conectada a uma unidade
linear através de um adaptador*, que é parafusado no orificio da conduta
H75 da placa do cursor. Esta solugo tem a vantagem de as calhas serem ——
ig.
K C Dados caracteristicos
_.xEx.} Oax
- " H75 )
v | — Limpar as calhas.
T Max. velocidade deslocacgao [m/s] 7 E sempre recomendado limpar a calha do cursor antes de qualquer lubrifi-
Aceleragdo max. [m/s? 15 cacdo, para remover residuos de lubrificante. Isso pode ser feito durante os
Precisdo de repetibilidade [mm] 0,1 trabalhos de manutengéo ou durante uma parada programada da maguina.
Precisdo linear [mm] 0,8
. . . 1. Limpar as calhas com um pano limpo e seco. Assegurar que todo o lubri-
Guia de orientagdo compacta ULv43 ] o ) ) )
- ficante e sujeira dos processos de trabalho anteriores sejam removidos.
X Tipo de cursor (S43 esp. . .
Assegurar que as calhas s&o limpas em todo o comprimento. A placa do
: s . _ .
Fig.a7 ~ Momento de inércia ly [cm] 127 cursor deve ser movida uma vez em todo o comprimento.

Tipo cC | ¢ C M Momento de inércia Iz [cm] 172 2. Aplicar uma quantidade suficiente de graxa nas calhas.
Orad 0ax
N | OINT | IN] [Nm] Massa do cursor [g] 1942
Peso com curso zero [g] 4160

H75 12280 5500 209 Peso com curso de 1 m [g] 9381

H75-L 24560 11000 O 0 0 852 a 2282 Curso maximo [mm] 7500

H75-D 24560 11000 2288 a 18788 Temperatura de servigo de -20 °C até + 80 °C
Para o calculo dos momentos permitidos, consultar as paginas SL-5ff Tab. 110 Tab. 111
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Acessorios Placa de conexio de angulo APC-2
A placa de conexdo de angulo para montar a placa do curso com o perfil

Grampo de fixagao APF-2 de aluminio para um eixo linear disposto num angulo de 90° (ver p. US-
0 grampo de fixagdo para montagem simples dum eixo linear em uma

66). Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912
superficie de montagem ou duas unidades de conexao com ou sem placa

de conexdo (ver US-68).

Seccdo AA e porcas em T para montagem das unidades lineares.

A 2 orificios  ®4,5 Pod » dor*
ode ser necessario um espagador*, . o o
265 pag Rebaixamento para parafuso Mé Tamanho | Orificios de fixagao para | Orificios de fixacdo para

~ L . DIN 912 t
* (0s espacadores necessarios devem ser fabricados no local) Fanhuras das é%?é%!}‘ ontaras 0 cursor

6 g
¢
4@ 40 Qrificio 1 Orificio 4

O] 55 Orificio 2 Orificio 5

7.3 20 15 7,5
A 30 Lado de montagemdo cursor s .
] Lado de montagem do perfil de aluminio 75 Orificio 3 Orificio 6

40 = v Tab. 114
') -t

Fig. 89 5;‘9}
9

20

8.5
73

75

165

PorcaemT Fig. 92
0 bndrio maximo de aperto é 10 Nm.

Tamanhos 40 - 75
Section A-A

Ll 179
1.5

7\ # Placa de conexao X APC-3
% ‘ % | W s Placa de conexdo X para montar os dois cursores perpendicularmente um Rebaixamento para parafuso Mé para DIN 912
A Mé A 20 outro (ver US-67). (para montar as ranhuras das porcas)
16 Todas as placas s&o entregues com parafusos M6 x 10 para DIN 912 e & % 5
Fig. 90 porcas em T para montagem das unidades lineares. & @ , éj%
5 @21 1% @ Z
Tamanho | Orificios de fixacéo para | Orificios de fixacéo para 213
. o cursor 1 0 cursor 2 @32 @3@
Kits de montagem 4 —
. %
Placa de conexao em T APC-1 40 Qrificio 1 Orificio 4 o B &P
o o by b
Placa de conex&o para montar as cabegas de transmissdo e deflexdo na 99 Orificio 2 Orificio 5 525 | 55 5 10
placa do cursor de um eixo linear disposto num angulo reto, relativo ao 75 Orificio 3 QOrificio 6 160
ultimo (ver p. US-65). Todas as placas sdo entregues com parafusos M6 Tab. 115 Fig. 93

x 10 para DIN 912 e porcas em T para montagem das unidades lineares.

Rebaixamento para parafuso Mé para

DIN 912 (para montar as ranhuras das porcas) Tamanho | Orificios de fixacéo para | Orificios de fixacéo para
165 0 cursor o perfil
55 55
6 6
& 40 Orificio 1 Orificio 4
® 55 Orificio 2 Orificio 5
3 75 Orificio 3 Orificio 6
3 3 Tab. 113
P 2 2 ® %
16 6 1
3 2%) r2%

Lado de montagem do perfil de a«%io
Lado de montagem do cursor.

Fig. 91
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Chave de encomenda

Chave de encomenda // v

Codigo de identificacao para unidades lineares

u

H

Tipo

Uniline prefix
Exemplo de encomenda: UH 07 1H 1190 1A D 500 L 350
Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: hitp://configureactuator.rollon.com

US-62

07 1H 1190 1A D 500 L 350

04=40

05=55 indices de placa de curso comprida
07=75 ver p. US-56 - US-57 - US-58

Indices de dupla placa de curso, Distancia dos centros das placas
do cursor  ver p. US-56 - US-57 - US-58

Cadigo do perfil/guia
L = comprimento total do atuador
Codigo do cabegote de transmissao

Tamanho ver p. US-56 - US-57 - US-58

Tensdo da correia / v

Todos os eixos lineares Uniline sdo entregues com tensdo da correia
standard, que € suficiente para a maioria das aplicagtes (ver tab. 116).

Tamanho 40 55 75 ED75 100
Tensao da correia [N] 160 220 800 1000 1000
Tah. 116

0 sistema de tensionamento para 0s tamanhos 40 a 75 nas extremidades
das placas do cursor e na cabega de deflexdo para o tamanho 100 per-
mite definir a tensdo da correia dentada de acordo com as necessidades.

Para definir a tensdo para os tamanhos 40 a 75, devem ser seguidos
estes passos (0s valores de referéncia sdo os valores standard):

1. Determinar o desvio da tenséo da correia do valor standard.

2. As figuras 95 e 96 ao lado mostram quantas vezes devem ser rodados
0s parafusos de tensionamento da correia B para obter o desvio pre-
tendido da tensdo da correia.

3. 0 comprimento da correia dentada (m) é:

L =2xcurso (m) + 0,515 m (tamanho 40);
L =2 xcurso (m) + 0,630 m (tamanho 55);
L =2xcurso (m) + 0,792 m (tamanho 75).

4. Multiplicar o nimero de voltas (ver item 2) pelo comprimento total (m)
da correia dentada (ver item 3).

5. Desparafusar o parafuso de seguranca C.

6. Rodar os parafusos de tensionamento da correia B de acordo com a
explicagdo acima. Apertar novamente o parafuso de seguranga C.

Exemplo:

Aumentar a tensdo da correia de 220 N para 330 N para A55 - 1070:

1. desvio =330N-220N =110 N.

2. As figuras 95 e 96 mostram que, para aumentar a tenséo da correia de
110 N, os parafusos de tensionamento da correia B devem ser rodados
meia volta.

3. Férmula para calcular o comprimento da correia dentada:
L=2xcurso (m) + 0,630 m=2x1,070 + 0,630 = 2,77 m.

I~

5. Desparafusar o parafuso de seguranca C.

Tensdo da correia [N]

Tens@o da correia [N]
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Uniline System

Fig. 94

Tamanho 40

= = = Tamanho 55
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Voltas do parafuso da correia B por metro da correia dentada [U/m]

Fig. 95

Tamanho 75

/
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1

15

Voltas do parafuso da correia B por metro da correia dentada [U/m]

0,5rpmx 2,77 m = 1,4 voltas.

. Isso significa que o ndmero de voltas necessario €:

Fig. 96

6. Rodar os parafusos de tensionamento da correia B 1,4 voltas com o
auxilio de uma referéncia externa.

7. Apertar novamente o parafuso de seguranca C.
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6 Tensao da correia

Uniline System

Para definir a tens&o para o tamanho 100, devem ser seguidos estes pas-

S0s (0s valores de referéncia sdo 0s valores standard):

1. Determinar o desvio da tens&o da correia do valor standard.

2. A figura 97 ao lado mostra quanto deve ser desviada a polia de de-
flexdo da correia na cabeca de deflexdo através dos parafusos de fix-
acdo A, para obter a tensdo da correia pretendida.

3. Multiplicar o desvio pelo comprimento do curso.

4. Rodar os parafusos de fixagdo A de acordo com a explicagdo acima.

Exemplo:

Aumentar a tensdo da correia de 1000 N para 1500 N para A100 - 2000:

1. Desvio = 1500 N - 1000 N = 500 N.

2. 0 grafico mostra que o desvio da polia de deflexdo da correia
necessario para aumentar a tensdo da correia de 500 N € 0,5 mm por
metro de curso. Desvio = 0,5 mm x 2 (curso) = 1 mm

Observagéo:

Se a unidade linear for usada de forma que a carga assenta diretamente
sobre a correia dentada, é importante ndo exceder os valores especifica-
dos de tensdo da correia, caso contrario, a precisdo de posicionamento e
a estabilidade da correia dentada ndo poderdo ser garantidas. Caso sejam
necessarios valores mais altos para a tensdo da correia, contatar nosso
Departamento de Engenharia de AplicagGes.
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Fig. 97

Tensao da correia A100

0 05 1 15 2

Desvio da polia de deflex@o da correia A em mm por metro de curso

Fig. 98

Instrugdes de instalagdo |/ v

Placas de adaptacéo do motor AC2 e AC1-P, tamanhos 40 - 75

Para ligar as unidades lineares ao motor e caixa de velocidades, devem
ser usadas placas de adaptagdo adequadas. Estas placas sdo forneci-
das pela Rollon em dois modelos diferentes (ver capitulo Acessorios), ex-
ceto para o tamanho A100. As placas standard ja dispdem dos orificios
necessarios para a montagem na unidade linear. Os orificios de fixagdo
devem ser feitos no local. Assegurar a placa montada ndo colide com o
curso da placa do cursor em deslocagéo.

Conex@o ao motor e caixa de velocidades

1. Conectar a placa de adaptagéo do motor ao motor ou caixa de veloci-
dades.

2. Conectar as porcas em T introduzindo os parafusos sem apertar e alin-
har as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas.

3. Introduzir o eixo de conexdo na cabega de acionamento alinhando a
chave na ranhura da chave.

4. Encaixar a placa de adaptagdo do motor & cabeca de acionamento do
eixo linear através das porcas (ver Acessorios). Assegurar a montagem
correta da placa de adaptag@o.

Placa de conexdao em T APC-1, tamanhos 40 - 75

Conectar dois eixos lineares através da placa de conexdo em T APC-1 (ver

Acessorios). Para montar a configuragdo acima, devem ser realizados 0s

passos seguintes:

1. Fixar a plca de conexdo introduzindo os parafusos nos orificios pre-
parados no APC-1 (ver fig. 100).

2. Conectar as porcas em T introduzindo os parafusos sem apertar e alin-
har as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas da unidade.

3. Colocar a placa no lado comprido da unidade 1 e paertar 0s parafusos.
Assegurar que as porcas nas ranhuras sio rodadas a 90°.

4. Para fixar a placa na unidade 2, introduzir os parafusos no lado com-
prido da unidade 1 (ver fig. 101).

5. Conectar as porcas em T introduzindo os parafusos sem apertar e al-
inhar as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas da placa do
cursor da unidade 2.

6. Colocar a placa na placa do cursor e apertar os parafusos. Importante:
Assegurar que as porcas nas ranhuras sdo rodadas a 90°.

Fig. 99
Observagdo:
As placas de conexdo para a Uniline 40 s&o fornecidas com quatro
orificios de fixacdo, apesar de serem necessarios apenas dois. A pre-
senca de quatro orificios permite um design simétrico.
Gragas a forma construtiva do perfil de aluminio, s6 podem ser usados
trés orificios de fixagdo para a série Uniline C. (ver p. US-22, fig. 32).

Fig. 100

Fig. 101
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7 Instrugdes de instalagao

Exemplo 1 Sistema composto por 2 eixos X e 1 eixo Y

A conexdo das duas unidades é feita através de placas de cursor parale-
las e cabecas de acionamento. Para essa configuragéo, recomendamos
usar a placa de conexdo APC-1.

Placa de conexao em angulo APC-2, tamanhos 40 - 75

Conectar dois eixos lineares através da placa de conexdo em angulo

APC-2. Para montar a configuragéo acima, devem ser realizados 0s

passos seguintes:

1. Introduzir os parafusos para conex°ao da unidade 1 nos orificiios pre-
parados (ver fig. 103).

2. Conectar as porcas em T introduzindo os parafusos sem apertar e alin-
har as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas das placas.

3. Colocar a placa na placa do cursor e apertar os parafusos. Assegurar
que as porcas nas ranhuras sdo rodadas a 90°.

4. Para fixar a placa de conexdo na unidade 2, introduzir os parafusos nos
orificios preparados no lado curto da placa (ver fig. 104).

5. Conectar as porcas em T introduzindo os parafusos sem apertar e al-
inhar as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas do perfil de
aluminio da unidade 2.

6. Colocar a placa de conexdo na placa do cursor e apertar 0s parafusos.
Assegurar que as porcas nas ranhuras sao rodadas a 90°.

Exemplo 2 - Sistema composto por 1 eixo X e 1 eixo Z
Com essa configuracdo, o eixo Z é conectado a placa do cursor do eixo X
através de uma placa de conexao em angulo APC-2.

Fig. 102

Fig. 103
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Fig. 105

Placa de conexdo X APC-3, tamanhos 40 - 75

Conectar dois eixos lineares através da placa de conexdo X APC-3 (ver

capitulo Acessorios). Para montar a configuragéo acima, devem ser reali-

zados 0s passos seguintes:

1. Introduzir os parafusos de um lado da placa de conexdo nos orificios
preparados (ver fig. 106).

2. Conectar as porcas em T introduzindo os parafusos sem apertar e al-
inhar as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas da placa do
cursor da unidade 1.

3. Colocar a placa de conexdo na placa do cursor e apertar 0s parafusos.
Assegurar que as porcas nas ranhuras sdo rodadas a 90°.

4. Introduzir os parafusos do outro lado da placa de conexao (ver fig. 107).

5. Conectar as porcas em T introduzindo 0s parafusos sem apertar e al-
inhar as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas da placa do
cursor da unidade 2.

6. Colocar a placa de conexdo na placa do cursor e apertar 0s parafusos.
Assegurar que as porcas nas ranhuras sdo rodadas a 90°.

Exemplo 3 — Sistema composto por 2 eixos X, 1 eixo Y e 1 eixo Z

Conectar quatro unidades lineares para obter uma ponte de 3 eixos. O
eixo vertical ¢ autoportante na unidade central. Para isso, conectar as
duas placas do cursor uma na outra, usando a placa de conexao APC-3.

Uniline System

Fig. 107

A conexdo dos dois eixos paralelos na unidade central ¢ feita através de

uma placa de conexao em T APC-1.

Fig. 108
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7 Instrugdes de instalagao

Grampo de fixacdo APF-2, tamanhos 40 - 75

Conectar dois eixos lineares através de grampos de fixagdo APF-2 (ver

capitulo Acessorios). Para montar a configuragdo acima, devem ser re-

alizados 0s passos seguintes:

1. Introduzir os parafusos de fixagdo no grampo e, se necessario, colo-
car um espagador* entre o grampo e a placa do cursor.

* (os espagadores necessarios devem ser fabricados no local)

2. Conectar as porcas em T introduzindo os parafusos sem apertar e al-
inhar as porcas em paralelo com as ranhuras das porcas das placas.

3. Introduzir a parte projetada do grampo na ranhura inferior do perfil de
aluminio da unidade 1.

4. Posicionar o grampo ao longo do comprimento de acordo com a
posicdo pretendida da placa do curso da unidade 2.

Exemplo 4 - Sistema composto por 1 eixo Y e 2 eixos Z
A conexdo do eixo Y as placas do cursor paralelas é feita através dos
grampos de fixagdo APF-2.

US-68

5. Apertar os parafusos de fixagdo. Assegurar que as porcas nas ra-
nhuras sdo rodadas a 90°.
6. Repetir a operacdo pelo nimero necessario de grampos de fixacao.

Observagdes /| v

Uniline System
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1 Série TH

Precision System

Série TH [/ v

Série TH - Descrigao

Os atuadores lineares TH sdo unidades lineares rigidas e compactas, acio-
nadas por eixo de esferas, que permitem uma preciséo e repetibilidade de
posicionamento elevadas em todas as fases do processo e que garantem
uma desempenho ideal com uma repetibilidade de 5 pm.

A forga de impulso é transmitida através de parafusos de esferas extre-
mamente eficazes, disponiveis em diversas classes de precisdo e com
varias pontas. O movimento linear é baseado em dois ou quatro blocos
de mancais de esferas recirculantes pré-carregados, com tecnologia de
retencdo de esferas e montados em duas calhas de precisdo alinhadas
em paralelo. A série TH esté disponivel na versdo com cursor Gnico e com
duplo cursor, para cumprir 0s diferentes requisitos de carga.

As unidades lineares TH também incluem uma calha de seguranca e lu-
brificacéo dos parafusos através de um canal especifico para cada com-
ponente. A estrutura incrivelmente compacta do atuador TH faz com que
seja a solugdo ideal para aplicagbes em espagos limitados.

PS-2

Dimensoes extremamente compactas

Elevada precisao de posicionamento

Elevada capacidade de carga e rigidez

Parafuso de esferas pré-carregado

Bloco com retengdo de esferas

Calhas e parafuso de esferas internos protegidos
Lubrificagéo segura através de canais especificos
para cada componente (bloco e parafuso de esferas)

Fig. 1

0s componentes

Unidade base e cursor em aluminio

As bases e 0s cursores das mesas lineares da série TH da Rollon foram
concebidos e fabricados em cooperagdo com uma empresa lider neste
campo para obter extrusdes anodizadas com um alto nivel de precisdo
e com elevadas propriedades mecanicas e tolerancias dimensionais de
acordo com os padroes UNI 3879. Foi usada liga de aluminio 6060, de
modo a garantir um movimento extremamente preciso. Os corpos rece-
beram acabamento em todas as superficies exteriores e nas areas onde
0s componentes mecanicos estdo montados, tais como as guias de man-
cais de esferas e 0s suportes dos parafusos de esferas.

Sistema de movimento linear

Sdo usadas guias de mancais de esferas de precisdo com calhas e blocos
pré-carregados nas unidades lineares da série TH da Rollon. A utilizagdo
desta tecnologia garante as seguintes caracteristicas:

Paralelismo de funcionamento muito preciso

Precisdo de posicionamento elevada

Rigidez elevada

Desgaste reduzido

Baixa resisténcia ao movimento

Dados gerais sobre o0 aluminio usado: AL 6060

Composigao quimica [%]

Sistema de acionamento

As mesas lineares da série TH da Rollon usam parafusos de esferas de
precisdo pré-carregados. A classe de precisdo standard dos parafusos de
esferas usados € 0 1SO 7. As classes de precisdo ISO 5 estdo disponiveis
a pedido. Os parafusos das mesas lineares podem ser fornecidos com
diferentes didmetros e passos (ver tabelas das especificagtes). A utili-
zagdo deste tipo de tecnologia garante as seguintes caracteristicas:
Velocidade elevada (para parafusos com passo longo)

Impulso de alto nivel muito preciso

Performance mecanica elevada

Desgaste reduzido

Baixa resisténcia ao movimento

Protecédo

As mesas lineares da série TH da Rollon estdo equipadas com foles para
proteger 0s componentes mecanicos e eletronicos dentro da mesa lin-
ear contra contaminantes. Além disso, as guias de mancais de esferas
e 0s parafusos de esferas estdo equipados com um sistema de protegéo
proprio, tal como raspadores ou elementos vedantes, que funcionam dire-
tamente sobre as calhas das esferas.

"“--“-- =

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tab. 1
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fusdo
kg kN J
. _ — — S Q.m.10° G
dm3 mm? K m.K kg.K
2.7 69 23 200 880-900 33 600-655
Tab. 2
Caracteristicas mecanicas
Rp (02)
205 165 10 60-80
Tab. 3
PS-3




1 Série TH Precision System
TH 90 SP2 TH 90 SP4
Dimensdes TH 90 SP2 (cursor (nico) Dimensdes TH 90 SP4 (duplo cursor)
35 ‘ Furos de lubrificac@o | 35 | | 35 | Furos de lubrificacdo
T 5 0o O = << o =
— \\ I = ) ) 5
o 0t ¢ 5 0 = =
\ ¥ 20 | 32 34
20 |32 34 L =32+ 34+ 150 + CURSO + SEGURANCA
L=32+34+85+ CURSO + SEGURANCA orificio M3x6 para a lubrificacdo orificio M3x6 para a lubrificacdo
do bloco esquerdo do bloco esquerdo
orificio M3x6 para a lubrificacdo 125 25
do bloco esquerdo @ 4x6 H7 (2x) 70.5 65 ‘ ‘
-
|\ = ~ j | |
P i || s —Terevs oo Tole s%[e] )
g Tole%d olo] J) S
® < ® — E b3 @ 4x6 H7 (4x) M4x8 (4x) f’}
[ ° 0 M4x3 (4x) ° @ ©
Fefepdgolo] [olo oqato] ((
relepeRdle] ¢ ] ]
! | e :
27 . M " 27 orificio I\/\L;xsés %ro a Iut7)?|f\?co do ‘ =
orificio M3xé para a lubrificacdo orificio M3xé para a lubrificacdo griflg:o M3;_6 PTOrC‘ alubrificacdo do bloco dII'eFI)fO “
do bloco direito do parafuso de esferas o bloco dreflo orificio M3x6 para a lubrificacdo do parafuso de esferas
Fig. 2 Fig. 3
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
Tipo X y ] B
7 4
TH 90 SP2 (107 mm TH 90 SP4
Compr. maximo do curso Gtil [mm] TH 90 SP2 0,0130 0,0968 0,1098 Compr. maximo do curso (Gtil [mm] TH 90 SP4 0,0130 0,0968 0,1098
Velocidade max. (m/s) Ver p. PS-12 Tab. 6 Velocidade max. (m/s) Ver p. PS-12 Tab. 11
Peso cursor [kg] 0,65 Peso cursor [kg] 0,90
Peso curso zero [kg] 1,41 Peso curso zero [kg] 2,04
Peso para curso (itil de 100 mm [kg] 0,6 Peso para curso util de 100 mm [kg] 0,6
Tab. 4 Tab. 9

Precisdo do parafuso de esferas

TH 90 SP2 - Capacidade de carga F,

Tipo F,

[N]

Max. precisao de posicio-|  Max. precisao de
namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm]

Fz
Mz I

Mx

-

Fx \ W

TH 90 SP2 - Capacidade de carga

[N] [N] [Nm
-mmmmmm

TH 90 SP2 6930 4616 6930 4616 188

Veer as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 8

PS-4

TH90/12-05 0,023 0,05 0,02 0,02 e 12-05 9000 4300
TH90/12-10 0,023 0,05 0,02 0,02 12-10 6600 3600
Tab. 5 Tab. 7

Precisdo do parafuso de esferas TH 90 SP4 - Capacidade de carga F,

T T T

Méx. precisdo de posici-| Max. precisao de Tipo
onamento [mm/300 mm]| repetibilidade [mm]

TH 90/ 12-05 0,023 0,05 0,02 0,02 S 12-05 9000 4300
TH90/12-10 0,023 0,05 0,02 0,02 12-10 6600 3600
Tah. 10 Tab. 12

Fz
Mz I

Mx

-

Fx \ W

TH 90 SP4 - Capacidade de carga

[N] [N] [Nm]
-mmmmm

TH 90 SP4 13860 9232 13860 9232

Ver as verificagdes sob carga estética e vida (il nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 13

Nota: a capacidade de carga do modelo SP4 s6 é vdlida quando o cursor esta fixo

PS-5




1 Série TH Precision System

TH 110 SP2 TH 110 SP4
Dimensdes TH 110 SP2 (cursor Gnico) Dimensdes TH 110 SP4 (duplo cursor)
39 Furos de lubrificacdo | 39 ‘ | 39 | Furos de lubrificac@o
\
)\ n O T Ol
N L . \\
5} \\ w0 = )2 |
tnI = ) ) L 2 = \\ = .
Q = (¢ = 32 |36 39
32 | 36 39 L=36+39 + 175+ CURSO + SEGURANCA
L= 36 + 39 + 89 + CURSO + SEGURANCA orificio M5x8 para a lubrificacdo orificio M5x8 para a lubrificacdo
do bloco esquerdo do bloco esquerdo
orificio M5x8 para a lubrificacdo 85 146.5 20
do bloco esquerdo @ 5x8 H7(2x) 885 L ‘ ‘
7 ~ ‘
| | — < \ \
= i \\ q = —Toleee ¢le] [e[edd ¢lo] )/
- o039 d olo] )) Q
Q ) - o) ] E 3 @5x8 H7 (4x) M5x8 (4x ﬁ
e g © M5x8 (4x) g e ©
Fofopdselo] [ologd ofe] ((
[o] Ao 4 ﬁ ] % |
\ T - - -
! \\ — 1.38.5 108 20
30 38.5 50 orificio M5x8 para a lubrificacdo do .30, ] orificio M5x8 para a lubrificacdo do bloco direito
orificio M5x8 para a lubrificacdo orificio M5x8 para a lubrificacdo bloco direi’rop ¢ e P — —~ ¢
do bloco direito do parafuso de esferas gro'f'gg’rg’f\gzg ggrgs?elrgkgnflcogco
Fig. 4 Fig. 5
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
Tipo X y ] Tipo
Y4 4
TH 110 SP2 (10" mm? TH11OSP4
Compr. maximo do curso Gtil [mm] 1411 TH 110 SP2 0.0287 0.2040 0.2327 Compr. maximo do curso Gtil [mm] 1325 TH 110 SP4 0,0287 0,2040 0,2327
Velocidade max. (m/s) Ver p, PS-12 Tab. 16 Velocidade max. (m/s) Ver p. PS-12 Tab. 21
Peso cursor [kg] 0,76 Peso cursor [kg] 1,26
Peso curso zero [kg] 2,65 Peso curso zero [kg] 4,00
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 0,83 Peso para curso (itil de 100 mm [kg] 0,83
Tab. 14 Tab. 19
Precisao do parafuso de esferas TH 110 SP2 - Capacidade de carga F, Precisdo do parafuso de esferas TH 110 SP4 - Capacidade de carga F,

Max. precisao de posici- Max. precisao de Tipo F, i Max. precisao de posici- Max. precisao de Tipo
onamento [mm/300 mm]| repetibilidade [mm] [N] onamento [mm/300 mm]| repetibilidade [mm]

I T I T

TH110/16-05 0,023 0,05 0,005 0,045 16-05 17195 12640 TH110/16-05 0,023 0,05 0,005 0,045 16-05 17195 12640

TH110/16-10 0,023 0,05 0,005 0,045 TH 110 SP2 16-10 13420 9900 TH110/16-10 0,023 0,05 0,005 0,045 TH 110 SP4 16-10 13420 9900

TH110/16-16 0,023 0,05 0,005 0,045 16-16 13900 9900 TH110/16-16 0,023 0,05 0,005 0,045 16-16 13900 9900

Tab. 15 Tab. 17 Tab. 20 Tah. 22
M " " F2
Mx Mx

Pl M -~ M

Fx \ ! Fx \ y
TH 110 SP2 - Capacidade de carga TH 110 SP4 - Capacidade de carga

. M ] M
A N N T T I T N - T

mmmmm

TH 110 SP2 24200 14560 24200 14560 774 132 TH 110 SP4 48400 29120 48400 29120 1549 1356 1356
Ver as verificagdes sob carga estética e vida Gtil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 18 Ver as verificages sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 23
PS-6 Nota: a capacidade de carga do modelo SP4 so é vdlida quando o cursor estd fixo

mmmmmm

PS-7
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Precision System

TH 145 SP2

Dimensodes TH 145 SP2 (cursor unico)

TH 145 SP4

Dimensoes TH 145 SP4 (duplo cursor)
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Dados técnicos

Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo
TH 145 SP2

orificio M5x10 para a lubrificacdo do parafuso de esferas

Fig. 6
Dados técnicos

|
[10” mm¢]

Fig. 7
Momentos de inércia do corpo de aluminio

TH 145 SP4

Compr. maximo do curso Gtil [mm]
Velocidade max. (m/s)

Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso util de 100 mm [kg]

Precisao do parafuso de esferas

Max. precisao de posici-
onamento [mm/300 mm]

TH145/20-05 0,023 0,05
TH145/20-20 0,023 0,05
TH145/25-10 0,023 0,05

TH 145 SP2 - Capacidade de carga

: M
I T N - T

1690
Ver p, PS-12
1,45
59

1,6
Tab. 24

TH 145 SP2

TH 145 SP2 - Capacidade de carga F,

0,749
Tab. 26

Compr. maximo do curso (Gtil [mm]
Velocidade max. (m/s)

Peso cursor [kg]

Peso curso zero [kg]

Peso para curso (til de 100 mm [kg]

Precisdo do parafuso de esferas

Max. precisao de Tipo F, Max. precisao de posici-
repetibilidade [mm)] [N] onamento [mm/300 mm]
T
0,005 0,045 20-05 23545 14700 TH145/20-05 0,023 0,05
0,005 0,045 TH 145 SP2 20-20 19445 12250 TH145/20-20 0,023 0,05
0,005 0,045 25-10 29573 16270 TH145/25-10 0,023 0,05
Tab. 25 Tab. 27
" Fz
Mx
kl;: \ My
TH 145 SP4 - Capacidade de carga

1590 TH 145 SP4
Ver p, PS-12

2,42

8,3

1,6
Tah. 29

0,749
Tab. 31

TH 145 SP4 - Capacidade de carga F,

Max. precisao de

Tipo
repetibilidade [mm]

I T

0,005 0,045 20-05 23545 14700
0,005 0,045 TH 145 SP4 20-20 19445 12250
0,005 0,045 25-10 29573 16270

Tab. 30 Tab. 32

Fz
Mz I

Mx

-—

My
Fx \

mmmmmm

TH 145 SP2 43400 34800

43400 34800 1888 1514 310

Ver as verificagdes sob carga estdtica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

PS-8

TH 145 SP4 86800 69600

Tab. 28

Ver as verificagbes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

. M
A T N N T

I TS s s s s e e s

86800 69600 3776 3028 2855 2290 2855 2290

Tab. 33

Nota: a capacidade de carga do modelo SP4 sé é valida quando o cursor esta fixo

PS-9
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Conexoes do motor

T
— =]
.

1
SN

. 70 ]
M
LA
1 o
I i l ) . N D (4)
o o Detalhe 2 (TH 145, A [m fe ‘\
e BRIz YRR
- T A& T,
Detalhe 1 (TH 145) \J o E (4]
M
[he Detalhe 1 (TH 110)
Q
2
N
\"’. 1
i ~| TH90
g / S

Q

\

Detalhe 3 (TH 90)

Fig. 8

Unidade [mm]

8 40 39 90 4 45 - 48 -

F VA
TH 90 28 25 20 M4x8 - 8 4 = || 55 380 27 1.3
TH110 40 25 32 M4x8 Mex10 11 40 10 50 49 110 4 95 8 48 25 52 55 38 27 13

TH145 48 25 44 MexiOMex12 14 40 12 65 64 145 4 95 8 57 25 52 55 38 27 13
Tab. 34

(«p]

PS-10

Lubrication

Unidades lineares SP com guias de mancais de esferas

As Unidades lineares SP sdo equipadas com guias lineares de esferas auto-
lubrificantes. Os cursores de mancais de esferas das versoes SP sdo tam-
bém equipados com uma gaiola de retencéo que elimina o contato “ago-ago”
entre as partes adjacentes em movimento e previne seu desalinhamento no
circuito. Nas placas frontais dos blocos lineares estdo montados reservatori-
0s especiais de lubrificagdo que fornecem continuamente a quantidade de

Fig. 9
Parafusos de esferas.

As porcas do parafuso de esfera para a série deslizante linear TH da Rol-
lon devem ser novamente lubrificadas a cada 50 milhdes de revolugdes.
Siga a tabela de conversdo a seguir para determinar o intervalo de lubrifi-
cagao em distancia linear percorrida (km), assim como mostrado.

para graxadeira

12-05 0,3
12-10 0,3
16-05 0,6
16-10 0,8
16-16 1,0
20-05 09
20-20 17
25-10 1,7

Tah. 35

Tabela de comparacéo para nimero de

revolucdes / distancia linear

Voltas 50 108
Ponta 5 250 km
Ponta 10 500 km
Ponta 16 800 km
Ponta 20 1000 km

Tab. 36

graxa necessaria as pistas submetidas a carga. Estes reservatorios de lubri-
ficagdo, ainda, reduzem de forma significativa a frequéncia de lubrificagéo
do modulo. Este sistema garante um longo intervalo entre as intervengdes
de manutencéo: Versao SP: a cada 5000 km ou 1 ano de uso, com base no
que ocorrer antes. Se for exigida uma maior vida Util ou em caso de apli-
cacOes que comportem cargas elevadas ou dindmicas elevadas, por favor
entre em contato com 0s Nossos escritdrios para ulteriores averiguacoes.

Quantidade necessaria de lubrificante para nova lubrificagao:

Tipo Quantidade [g]

TH 90 1
TH 110 0,8
TH 145 14

Tab. 37
Introduzir a ponta do recipiente do 6leo nas graxadeiras especificas:

Tipo de lubrificante: Massa de sabdo de litio classe N.° 2.

Para aplicacdes especialmente exigentes ou condigoes ambientais
dificeis, a lubrificagdo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informacoes.

Orificio para lubrificagdo do bloco esquerdo

\
|
©)
:
[oles64a[e] |

SEv <]
Orificio para lubrificacao
do bloco direito Orificio para lubrificagao

do parafuso de esfera

Fig. 10

Orificio para lubrificacdo do bloco 2 Qrificio para lubrificagéo do bloco 4

[ [elede—ele] [elede—ale]

: :

[ [ele¢odele] [e[edo—ole]

il L
Orificio para lubrificago \ -
do bloco 1 o
QOrificio para lubrificagao rificio para lubrificacdo
do parafuso de esfera do bloco 3

Consultar a pagina PS-5 para a posicao dos orificios de lubrificagéo para TH90 SP 4. Fig). 11

(disponivel somente para SP4)
Lubrificador Bloco 4

Fig. 12
PS-11




1 Série TH Precision System

Velocidade critica Velocidade critica da TH 90
A velocidade linear méaxima das mesas lineares da série TH da Rollon
depende da velocidade critica do parafuso (didmetro e comprimento) e da
velocidade méxima permitida da porca do parafuso de esferas utilizada. A —
velocidade maxima das mesas da série TH da Rollon pode ser verificada E
através da seguinte formula: é
>
VmaX = nz [m/s]
Tab. 38
Fatores de calculo
Velocidade critica da TH 110
Diametro e ponta do parafuso Fator de calculo (f) Comprimento critico do parafuso
(£0) [mm]
12-05 0,629 -10°
)
12-10 1,258 -10° £
16-05 1,487 10° §
16-10 3,160 -10° _ >
/n _IT- ( LT - Cu )
16-16 5,230 108 2
Cu = Curso & 8 s g 8 £ 8 8 8 %8 § 8 8 ;§ &
20-20 8,608 -10° L [mm] T . . . . . a
25-10 5,352 -10° . »
Velocidade critica da TH 145
160 =mm....EE=======_
A velocidade linear maxima, que depende da porca do parafuso de esferas, € indicada diretamente na tabela abaixo.
Diametro e ponta do parafuso Velocidade linear max. da porca Velocidade linear max. da porca
do parafuso de esferas [m/s] do parafuso de esferas [m/s] =
S~
£
IS0 7 IS0 5 ™
£
12-05 0,56 0,69 >
12-10 1,11 2
16-05 0,42 0,52
16-10 0,83 1,04 § s < B 8 & = & =2 £ & B8 ¥ &8 2 £ 2 =
L [mm]
16-16 1,33 1,67
Fig. 13
20-05 0,33 0,42
20-20 1,33 1,67
25-10 0,53 0,67

Tab. 40

PS-12 PS-13
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Acessorios

Fixac&o com barras

[ ]A
A
Fig. 14
Barras de fixacdo
D
-
Rl ISE
| m
Furos rebaixados 4@
=
BT |l |6
Fig. 15

Dimensoes (mm)

Tipo N° Counterbore
de furos for screw
2 M4 11 40

4 M4 8.5 30
TH 90
4 M4 8.5 20
1 M4 - -
4 M5 8.5 30
4 M6 11 40
TH110
1 M6 - -
TH 145
2 M6 11 40
4 M5 20 20
Porcasem T
MOD. 2
A NI
MOD. 1
==
@ e
Fig. 16

C L Codigo
Rollon
62

Unidade (mm)

“

TH 90 102
TH 110 126
TH 145 161

Tab. 41

10.5 4.5 14.5 9.1 1003385
10.5 4.5 14.5 9.1 107 1003509
10.5 4.5 14.5 9.1 7 1003510
10.5 4.5 14.5 9.1 25 1003612
15 7 19.3 11.5 107 1002805
15 7 19.3 11.5 142 1002864
15 7 19 11.5 25 1002970
15 7 19 11.5 62 1002971
15 7 19 11.5 100 1003311
Tab. 42

Unidade (mm)

—-

TH 90 Mod. 2 M5 - Mod. 1 M2.5
TH 110 Mod. 2 M5 Mod. 1 M4 Mod. 1 M2.5
TH 145 Mod. 2 M6 Mod. 1 M4 Mod. 1 M2.5
Codigo 6000436 (M5)/6000437 (M6) 963.0407.81 6001361

Tab. 43

Proximidade

SENSOR DOG
\ SENSOR DOG

L4

(0 [ o—=—— \{
‘y\ ) © O : ‘y\

V¢ ) ¢
Vo . s \ \

—

L5

SUPORTE INTERRUPTOR

SUPORTE INTERRUPTOR DE DE PROXIMIDADE

PROXIMIDADE

L6

BS

¢ =0 o 7
Voo = (DDE:I OO0

Conjunto suporte REED

Unidade (mm)

Conjunto
suporte de
proximidade
TH90 10 15 9.5 12 25 85 6 15 16 08 6001193
TH110 10 15 9.5 30 25 85 12 15 16 08 6001193
TH 145 10 15 9.5 30 25 85 12 15 16 08 G001193

Fig. 17

Sensor Conjunto
dog suporte
REED

G001203  G001204
G001198  G001204

G001198  G001204
Tab. 44

PS-15
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Cursor externo

Kits de montagem

DET.A 52

0.8 R1 Casquilho de lubrificacdo para cursor ‘ ‘ ‘ ‘
- esquerdo (ndo disponivel na versdo SP2)
| | | | [T,
o !
TH?0 p J e & @

DET.B

Casquilho de lubrificagdo para cursor
direito (ndo disponivel na versdo SP2)

X-Y X-Z

Fig. 19 Fig. 20

191

40 | 27 | 40 |
i | C ! 570 ! 5 ! . - . - . ” . - -
a4 9 LiJ o U j@ Para montagem direta do eixo linear TH em eixos mdltiplos, a Rollon fornece kits especificos. A tabela abaixo apresenta as combinages possiveis bem
S B como 0s respectivos codigos dos kits.

TH90-110 TH145 ol 145

Casquilho de Casquilho de lubrificacdo

lubrificacdo pdo a para cursor direito

cursor esquer %Osquilho de lubrificac&o Cédigo

para parafusos de esferas

Fig. 18 I
3 TH 90 - TH 90 XY (001199
Cursor externo A C L Cadigo
para SP2 2 TH 90 - TH 110 XZ (001205
‘ TH 90 90 16 15 20 20 6.8 60 (6001195 l ' TH 110 - TH 110 XY 6001080
‘ % TH 110 110 16 25 20 20 015 60 (001059 -
TH 145 145 20 19 40 27 9.5 80 (001062 r TH 110 - TH 110 XZ 6001083
Tab. 45
r
Cursor externo Tipo C L Codigo A TH110 - TH 145 XY 6001079
para SP4
2 TH 110 - TH 145 XZ (001084
‘ TH 90 90 16 15 20 20 6.8 125 (6001194
F TH 110 110 16 25 20 20 9.5 155 (001060 &=
2 TH 145 - TH 145 XY (001081
‘ TH 145 145 20 19 40 27 9.5 190 (001061 s
Tab. 46
TH 145 - TH 145 XZ (001085
Acoplamento Kit campainha do motor Tab. 48

Ver p. PS-18 Tab. 47

PS-16 PS-17
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Kit para montagem paralela de motor

Chave de encomenda /| v

‘[@

G/2

G/2
SRR

B = Cadigo de identificacao para unidades lineares TH
| s"'a\ ] H 09 1205 5P 0800 1A
‘ 09=90 12-05 5P=IS0 5 1A=SP2
3‘ @ :1 jl 2 1 (25:) 2 7N=ISO 7 ZOA':::T para montagem lateral de motor
- conjunto para montagem lateral de motor
g ] el 3A=SP2
— 16-16 conjunto para montagem paralela de motor
20-05 4A=SP4
Fig. 21 20-20 conjunto para montagem paralela de motor
25-10
Unidade C Cédigo Cadigo de configuracdo da cabegote
L = comprimento total da unidade
TH 110 1:1 0 40 063 40,5 09 233 88 M4 G001011 Tipo ver. p. PS-4 ap. PS-9, tab. 5, 10, 15, 20, 25, 30
TH110 1:1 0 50 070 40,5 014 233 88 M4 6001055 Diametro e ponta do parafuso de esferas ver. p. PS-12
TH 110 1:1 060 075 40,5 014 233 88 M6 6001013 Tamanho ver. p. PS-4 a p. PS-9
TH 145 1:1 080 ? 100 52 014 273 100 M6 (000984 Unidade linear série TH  ver. p. PS-2
TH 145 1:1 095 0115 52 019 273 100 M8 6000988 Para criar codigos de identificagdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com

Para informagdes adicionais, por favor contato o departamento técnico da Rollon. Tab. 49

Montagem do motor

As mesas lineares da série TH da Rollon podem ser fornecidas com difer-  dos para a conexdo parafuso/motor. Os tipos de campainhas disponiveis
entes tipos de campainhas e flanges de adaptagdo para uma montagem  para as respetivas mesas séo apresentados na tabela abaixo:

rapida e facil dos motores, bem como com acoplamentos de torgdo rigi-

- RN
TH90 0 40 063 56 M5 50 3 6001192
TH110 0 60 075 65 M6 68 4 6001051
TH110 0731 0984 86 M5 76.7 2 6001074
TH110 0 60 075 65 M5 68 4 6001119
@D1H7 TH110 0 50 070 65 05.4 75 11 6001200
o3 TH145 0 50 070  80x60 M4 92 21 6000979
TH145 070 085  80x85 M6 92 4 6001066
L TH145 070 P90 8085 M5 92 5 6001067
TH145 980 9100 90 M6 92 4 6001068
[ TH145 0 50 P65  80x85 M5 92 21 6001069
I TH145 0 60 075  80x85 M6 92 4 6001070
1 TH145 0 50 070  80x85 M5 92 21 6001071
fl TH145 073 0984 85 M5 92 4 6001072
L3 TH145 @55  68X40  85%60 064 82 11 6001073
Fig. 22 Tab. 50

PS-18 PS-19
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Série T // v

Série TT - Descricdo

1T

A série TT é uma série de atuadores lineares utilizada sobretudo para o
posicionamento extremamente preciso num intervalo de 10 um e uma
precisdo de repetibilidade de 5 um. Fabricada com uma estrutura base
em aluminio anodizado e extrudado muito rigido, esta série de eixos foi
concebida para cargas elevadas e para movimentos precisos que, nor-
malmente, s&o necessarios em ferramentas e outras aplicagoes de design
de maquinas de precisao.

Todas as superficies de montagem e dados de referéncia foram cria-
dos para minimizar consideravelmente os desvios do passo, dire¢éo e
rolamento durante todo o curso. O cursor resistente é acionado por uma
transmissdo de parafusos de esferas pré-carregados C5 ou C7 e a carga
(til é suportada por um sistema de quatro blocos de cursores montados
em duas guias lineares paralelas. E possivel atingir velocidades elevadas
ao selecionar as transmissdes de parafusos de esferas com super-pontas
disponiveis.

A série TT oferece todas as caracteristicas e componentes necessarios
para facilitar a configuragéo e a montagem de multieixoss. Todas as uni-
dades TT s&o inspecionadas minuciosamente e fornecidas com certifica-
dos de precisdo.

PS-20

Fig. 23

0s componentes

Unidade base e cursor em aluminio

As bases e 0s cursores das mesas lineares da série TT da Rollon foram
concebidos e fabricados em cooperagdo com uma empresa lider neste
campo para obter extrusdes anodizadas com um alto nivel de precisdo
e com elevadas propriedades mecanicas e tolerancias dimensionais de
acordo com os padroes UNI 3879. Foi usada liga de aluminio 6060, de
modo a garantir um movimento extremamente preciso. Os corpos rece-
beram acabamento em todas as superficies exteriores e nas areas onde
0s componentes mecanicos estdo montados, tais como as guias de man-
cais de esferas e 0s suportes dos parafusos de esferas.

Sistema de movimento linear
Sdo usadas guias de mancais de esferas de precisdo com calhas e blocos
pré-carregados nas unidades lineares da série TT da Rollon. A utilizagdo
desta tecnologia garante as seguintes caracteristicas:

Paralelismo de funcionamento muito preciso

Precisdo de posicionamento elevada

Rigidez elevada

Desgaste reduzido

Baixa resisténcia ao movimento

Dados gerais sobre o aluminio usado: AL 6060

Composicdo quimica [%]

Sistema de acionamento
As mesas lineares da série TT da Rollon usam parafusos de esferas de
precisdo pré-carregados. A classe de precisdo standard usada para 0s
parafusos de esferas € 0 ISO 5. As classes de precisdo ISO 7 estdo dis-
poniveis a pedido. Os parafusos das mesas lineares podem ser fornecidos
com diferentes didmetros e passos (ver tabelas das especificagdes). A
utilizagdo deste tipo de tecnologia garante as seguintes caracteristicas:

Velocidade elevada (para parafusos com passo longo)

Impulso de alto nivel muito preciso

Performance mecanica elevada

Desgaste reduzido

Baixa resisténcia ao movimento

Protecéao

As mesas lineares da série TT da Rollon estdo equipadas com foles para
proteger 0s componentes mecanicos e eletronicos dentro da mesa lin-
ear contra contaminantes. Além disso, as guias de mancais de esferas
e 0s parafusos de esferas estdo equipados com um sistema de protecao
proprio, tal como raspadores ou elementos vedantes, que funcionam dire-
tamente sobre as calhas das esferas.

"“--“-- =

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60 0,05-0,15
Tab. 51
Caracteristicas fisicas
Densidade Coef. de Coef. de expansao térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
elasticidade (20°-100°C) (0°C) (0°-100°C) de fusdo
kg J
— — — _— Q.m.10° °C
dm? mm? K m . K kg . K
2.7 69 23 200 880-900 &) 600-655
Tab. 52
Caracteristicas mecanicas
Rp (02)
205 165 10 60-80
Tab. 53 PS-21




2 Série TT Precision System
TT100 Dados técnicos Dados técnicos
Dimensdes TT 100 Curso CU (t:otmler;mento Dimensdo G T|po
[mm] otal LT [mm] [mm] 1T 100
46 246 50 2.5 Velocidade max. [m/s] Ver. p. PS-33
= 1 e - Fe 114 346 50 3 Peso do carro [kg] 093
182 446 50 4 Tab. 56
_ _
252 546 50 5
[e0)
r N 320 646 50 6 Momentos de inércia do corpo de aluminio
390 746 50 7 I I
y p
458 846 50 7 [10" mm‘] [10" mm‘]
LT =166+ (2xPc) + Cu 526 946 50 8
0,006 0,144 0,150
26 400 20 ) ’ )
29 G ‘ } 100 e 596 1046 50 9 Tab. 57
s | | | 664 1146 50 10
©) ® o ° © © 734 1246 50 1
g
©@©c©© @@@@@@@@@ 802 1346 50 11
S o & ®@ ©
] :@[ HIMIHHHMMHMHHMMHMH\HHHHHMI 940 1546 50 13
< : o O @ © ©) Nota: o curso maximo para o parafuso de esferas 12/10 é de 664 mm. Tab. 54
s © © ©] Q
® @ o [}

Sensor indutivo
(sob demanda, favor verificar pdgina PS-36)

Soquete para sensor indutivo

(sob demanda, favor verificar pdgina PS-36)

Superficie de referéncia
lateral do cursor

4xM4 7V 10

PS-22

o I wn
w d
N '-QI o 0 8
‘ i
A 59
7,5 85 | 7.5
100
Referéncia “V"
% . on
Detalhe B
| 20 80 20 | Escala 5:1 D 6.4
q © © P > 2 - >
@ @ 8 T =
I
< © Q 0O " 3 4,2
© © J—L
o Superficie de referéncia later
© Detalhe A
© Escala2:3
9 © © [©
o ,
© © © o
4xM6V 8
Fig. 24

Precisdo do parafuso de esferas

TT 100/ 12-05
TT100/12-10

TT 100 - Capacidade de carga

I

mmmmm

14000

TT 100

Ver as verificagdes sob carga estética e vida til nas paginas SL-2 e SL-3

0,023
0,023

Max. precisdo de posici-
onamento [mm/300 mm]

Max. precisdo de
repetibilidade [mm]

8985

TT 100 - Capacidade de carga F,

M

[Nm]

y

[N]
I T

12-056

12000 6600
Tab. 58
Mz EZ
M
S

Tab. 59

PS-23




2 Série TT Precision System
TT 155 Dados técnicos Dados técnicos
Dimensées TT 155 Curso CU Comprimento | Dimensao G
[mm] total LT [mm] [mm] T 155
92 340 20 7.5 Velocidade max. [m/s] Ver. p. PS-33
S PC 150 cu ‘ pC 140 400 50 8.5 Peso do carro [kq] 2,93
2 | 188 460 20 9 Tab. 62
h 5 | 236 520 50 10
15} [o]
3 S 282 580 20 11 Momentos de inércia do corpo de aluminio
330 640 50 12 !
Tipo I l, I,
Soquete para sensor indutivo 378 700 20 13 [10” mm¥] [10” mm4] [107 mm4]
(sob demanda, favor verificar pagina PS-36)
LT=210+ (2XPC) +CU 424 760 50 13
30 P 30 520 880 50 15 LIS 0,009 0,531 0.54
Tab.
G Sensor indutivo N X 120 - G 614 1000 50 17 @63
(sob demanda, favor verificar pagina ﬁ>s -36) ‘
71 112 1
e Qo 9 9 © © 0 0 >0 8
o ¢ D O o) o 806 1240 50 20
=10/® ® © © o © =10 _® e
R 900 1360 50 21
B :B: 094 1480 50 23
IS
1090 1600 50 2%
® © ® ©
> 5 1o o o ol S S S 1184 1720 50 26
(]
25 ©_© °©_© [0} © 1280 1840 50 28
5 1376 1960 50 30
A
1470 2080 50 31
. n B Nota: 0 curso méximo para o parafuso de esferas de 016 ¢ de 994 mm. Tab. 60
Nipple de lubrificagdo
1 153 4XM6T 11 5 dof
Superficie de referéncia ) e ~ Nipple de
Nipple de Iubrif ple de
lateral.do.cursor - ” m&gr\'c e wordlicacdo . Precisdo do parafuso de esferas TT 155 - Capacidade de carga F,
QH—%W E 7 V Max. precisao de posicio-| Max. precisdo de Tipo
< - @% © 3 namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm]
[s0} [30)
o0 ode)s Parafuso Estét. -:m
o 10 135 | 10
& ‘ ‘ 16-05 16100 12300
155 20 TT 155/ 16-05 0,023 0,05 0,005 0,045
16-10 12300 9600
B TT 155/ 16-10 0,023 0,05 0,005 0,045 TT 155
150 20-05 21500 14300
ol 175 35 45 35 17,5 TT 155/ 20-05 0,023 0,05 0,005 0,045
= 20-20 18800 13300
TT 155/ 20-20 0,023 0,05 0,005 0,045 Tab. 64
$10.4 L © 9 e o o Tab. 61 -
Referéncia V" D 6,4 I - : ab. -
- o] d © b o Mz I
| 1 Y 3 2 T e
. 59 : U I
17" o f [ g \ My
W by E @] ¢ e © | © ¢ Fx
superficie de - (RS ST X @@\, ! TT 155 - Capacidade de carga
referéncia lateral of E S . M
o = 6P6 e
DETAIL B 8X M6V 10 [N] [Nm ]
DETAIL A 80

Fig. 25
PS-24

I T A T T T

TT 155 48400 29120 48400 29120 2541 15629 1533 1533

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 65

PS-25




2 Série TT Precision System

TT 225 Dados técnicos Dados técnicos
. : - Tipo
. ~ Curso CU Comprimento | Dimensao G Peso
” | e _
©10 h7 SCREW 20 92 400 50 Velocidade max. [m/s] Ver. p. PS-33
14 h7 SCREW 25 144 460 20 16 Peso do carro [kg] 5.4
PC 220 cu ‘ PC
‘ 196 520 50 17 Tab. 68
248 580 20 19
4@>
< + © WMMMMMMN - 300 640 50 20 Momentos de inércia do corpo de aluminio
ST " 352 700 20 21 : , ,
404 760 50 23 n H0"mmY] | [107mm?]
LT =280 + (2XPC) + CU 508 860 50 o5
42 |30 LP 30 0 28 TT 225 0,038 2,289 2,327
__|G Sensor indutivo ‘ N X 120 .G Gz e g Tab. 69
# {sobmdemondo favor verificar pcgm&:\PS»Sé) ‘ ‘ 714 1120 50 39
[Hﬁ é@ - °0 ©0°%°9 %@ ©° S@ - é@ = S@ 818 1240 50 33
® o © © 922 1360 50 36
o e T T
5 . o o ~ o o 1026 1480 50 39
g o 7 A # ? e P 1234 1720 50 44
: ° o Y o o 1440 1960 50 49
- o o e © 1648 2200 50 54
O ) 0 O ) 0
1856* 2440 50 60
0e® 0,9 @,0 o0, > >
= 2062 2680 50 65
i 2270* 2920 50 70
L. . i i Nota: o curso méaximo para o parafuso de esferas de @20 é de 1440 mm. Tab.
E;Z?glgce) gjrsrgerenm ] 223) %s%%ugteem%(:r‘:g; N flsfér'"viﬁlﬁiir pdagina Ps-36)  N° 4;;;)’5;2%%&%5?3 rf;?rsn ’ F;?]fri ;:nfizgz)zrhrge;;gs iggi_%e;dos, aRollon no garante os valores de tolerancia 2. 66

Nipple de lubrificacd

80 Nipple de

) ) H%Xﬁ T I WE do bloco lineor r—" ﬁ%? Preciséo do parafuso de esferas TT 225 - Capacidade de carga F,
PR 7% e - M. preiio deposico| . peciaode [l 1 T
R i i o >, | Kg namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm]
\ JI TN

[sp}
Q .
225 lubrificacdo TT 225 / 20-05 0,023 0,05 0,005 0,045 20-05 21500 14300
25 . do bloco Tinear
0 Vista frontal TT225/20-20 0,023 005 0005 0,045 20-20 18800 13300
210 70 60 70 10 TT 225/ 25-05 0,023 0,05 0,005 0,045 TT 225 25-05 27200 15900
N R Pf — o © TT 225/ 25-10 0,023 0,05 0,005 0,045 25-10 27000 15700
7@ ©o 019 ©
° I o T TT 225 / 25-25 0,023 0,05 0,005 0,045 25-25 23300 14700
" H e o - © | E o Referéncia “V" Tah. 67 Tab. 70
i - [l o DET. A
) - —0— ﬂ = —0] " =
Q ©
q 3 \ C U D) I \7 3 = ) I
Ho | —o— F—o =0 X
8P6 T ] / 88 o
IS ; | © © | | © © | ; Superficie de referéncia laferal ‘ 13,2 4/F> \ My
lqg@ |09 C0| @, TT 225 - Capacidade de carga
by M
a N° 16 Furos com rosca Mé, profundidade 12 mm [ ] [ ] [ m]

e [ v | e | on | e [ oo | G | on | e | oo |

i TT 225 86800 69600 86800 69600 6944 5568 5642 4524 5642 4524
F'g- 26 Ver as verificagOes sob carga estética e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 71

PS-26 ps-27



2 Série TT Precision System

TT 31 0 Dados técnicos Dados técnicos
Dimensdes TT 310 Cu[rso ;)U fotn}er;n;entc]) Dim{ens?o G FES(; Tipo
mm ota mm mm
g TT 310
PC LC Cu PC
100 560 140 47 Velocidade max. [m/s] Ver. p. PS-33
o 150 625 175,5 50 Peso do carro [kg] 16,91
3 e | ®) 3 200 690 65 &) Tab. 74
250 760 100 56
n 300 825 132,5 29 Momentos de inércia do corpo de aluminio
8 350 895 167,5 62 |
= p
LT = 69+(2XPC)+LC+CU 400 965 62,5 65 [10” mmf]
55 | 49 LP 20
450 1030 95 68
G 1T 310 0,060 7,048 8,008
N X280 - © 500 1100 130 7
Tab. 75
@ N S © - @ 600" 1235 197,5 77
= Eﬂ@ lo @ Q @ o ® 800" 1505 1925 89
s 1000 1750 175 100
M 1200* 2000 160 111
- 1600* 2495 127,5 133
= 2000 2990 235 156
42 2400* 3485 202,5 178
ee o o . Jlle o © © 0 3000° 4226 2925 211
@ 1S @ * Para os comprimentos indicados, a Rollon ndo garante os valores Tab. 72
Soquete de sensor de tolerancia apresentados na péag. PS-31
13 - (sob demanda, favor
verificar pagina PS-36)
Nipple de lubrificagcdo do i ifi 3 oA ;
307 fuso de esferas e da guia linear, gfﬁj?oddeeluets)gﬁ;gqo Precisdo do parafuso e eSfer - . - TT 310 - Capacidade de carga I:x
120 e da guia linear Tino Max. precisao de posicio-| Max. precisao de Ti F
P namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm] o [|\i(]
© ©
. N 4 o0 . Faaro | Ese | o
= — N
9 077§ R \ﬁ %@ %Iim - L o— TT 310/ 32-05 0,023 0,05 0,008 0,045 32-05 40000 21600
=] ‘ ;
Qj{ TT 310/ 32-10 0,023 0,05 0,008 0,045 1T 310 32-10 58300 31700
} 280 | Lﬁ, M10 X 20
310 Veja detalhe “A” ) TT 310/ 32-32 0,023 0,05 0,008 0,045 32-32 34000 19500
' Vista frontal
Tab. 73 Tab. 76
320 F2
o Mz
3 525 76 63 76 52,5 I
Mx
& @ 24
3 - " My
Fx Fy
e TT 310 - Capacidade de carga
8 20 H9 A 2 . F F M
5 Q Iy - Tipo y z y
SRS — Q IN] [N] [Nm]
et | on | e | on | e | on | s | on | Esa | on |
g 1T 310 230580 128516 274500 146041 30195 16064 26627 14166 22366 12466
@ & ® @& 13,5 Ver as verificagdes sob carga estatica e vida (til nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 77
o 80 80 o
& \(SX) M12 X 24 Petalhe A
260
Profundidade 4.9 MM
Fig. 27
PS-29
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Lubrificacao

Unidades lineares SP com guias de mancais de esferas

As Unidades lineares SP sdo equipadas com guias lineares de esferas
auto-lubrificantes. Os cursores de mancais de esferas das versoes SP sdo
também equipados com uma gaiola de retencdo que elimina o contato
“aco-aco” entre as partes adjacentes em movimento e previne seu de-
salinhamento no circuito. Nas placas frontais dos blocos lineares estao
montados reservatorios especiais de lubrificacdo que fornecem continu-
amente a quantidade de graxa necessaria as pistas submetidas a carga.

Fig. 28
Parafusos de esfera
As porcas dos parafusos de esferas das mesas lineares da série TT da
Rollon tém de voltar a ser lubrificadas a cada 50-10° rotagdes. Por este
motivo e de acordo com a seguinte tabela de conversio e o passo do
parafuso, € necessario voltar a lubrificar as porcas quando atingem a
deslocamento linear (em km) indicada.

Tabela de comparacéo do n.° de voltas/deslocamento linear

Voltas Ponta Ponta Ponta Ponta
10 20 25 32

50-10° 250km 500km 1000 km 1250 km 1600 km
Tab. 78

PS-30

Estes reservatorios de lubrificagdo, ainda, reduzem de forma significativa
a frequéncia de lubrificagdo do maodulo. Este sistema garante um longo in-
tervalo entre as intervencgdes de manutengdo: Versdo SP: a cada 5000 km
ou 1 ano de uso, com base no que ocorrer antes. Se for exigida uma maior
vida Util ou em caso de aplicagdes que comportem cargas elevadas ou
dindmicas elevadas, por favor entre em contato com 0s N0Ssos escritorios
para ulteriores averiguagoes.

Introduzir a ponta do recipiente do dleo nas graxadeiras especificas:
A - Bloco linear - B - Porca do parafuso de esferas
Tipo de lubrificante: Massa de sabéo de litio classe N.° 2.
Para aplicagdes especialmente exigentes ou condigdes ambientais
dificeis, a lubrificagéo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informagées.
Quantidade de lubrificante necesséria para a relubrificagéo do bloco:

Tipo Quantidade [g]

para graxadeira

TT 100 14
TT 155 1,6
TT 225 2,8
TT 310 5,6
Tab. 79
Lubrificagéo standard

As graxadeiras especificas, localizadas ao lado do cursor das mesas lin-
eares da série TT da Rollon, facilitam a lubrificagdo dos blocos de mancais
de esferas e, separadamente, da porca do parafuso de esferas. As mesas
lineares sdo lubrificadas com massa de sab&o de litio classe NLGI2.

Quantidade de lubrificante recomendada para a relubrificagéo
da porca do parafuso de esferas

Quantidade [g] para graxadeira

12-05 0,3
12-10 0,3
16-05 0,6
16-10 0,8
20-05 09
20-20 1,7
25-05 14
25-10 1,7
25-25 2,4
32-05 2,3
32-10 2,8
32-32 3,7

Tab. 80

Certificado de precisao

As mesas lineares da série TT da Rollon s&o produtos de elevada precisao.
As unidades base e os cursores so fabricados através de extrusdes de
aluminio e do trabalho mecénico continuo e de elevada qualidade em
todas as superficies exteriores e superficies de montagem dos compo-
nentes mecanicos (guias lineares, suportes dos parafusos de esferas,
etc.) de modo a obter resultados excelentes em termos de repetibilidade,
precisdo do posicionamento e paralelismo de funcionamento. As mesas
lineares da série TT da Rollon séo testadas minuciosamente e fornecidas
com um certificado de precisao. O certificado indica todas as tolerancias

CERTIFICATE OF INSPECTION
POSITIONING LINEAR STAGE TT SERIES

TYPE AND MODEL

Typo T185
Sitrgkon 70 mm
Bali gorow diam 16 mm
Ball scrow bad 5 mm
Saral i, N - D407
SPECIFICATION

Mesarsriemen| peich 20 mm
Man smmor scoepied on esch different measurement
G1 50 mm
G2 5 m=mm
53 50 =m
G4 50 mm
TEST RESULTS

Max amar on GA 8 mm
Max emor on G2 4 =m
Max eiror on G3 19 =m
Mix emor on G4 14 =m
Date 181007
Temperahse (C°) "Ceo
Chechod by

Firsal %081 rosuly POGITIVD
Signatum

ROLLON-" FROLLONSpA Tel.: (+39) 039 62 59 1

j Via Trieste 26 1 Fx: (+39) 039 62 50 205

LinearEvolution  poeurol e E-Mail: infocom@alion it
winw.rollon t

de paralelismo durante o movimento do cursor na unidade base. Os
valores podem ser usados para eventuais compensagoes eletronicas
durante o movimento das mesas lineares.

Apresentamos as divergéncias maximas:

G1 - rolamento 50 pm

G2 - passos 50 pm

G3 - direcdo 50 pm

G4 - paralelismo do cursor/unidade base 50pm

Tipo Parafuso | Torques de fixagéo parafusos 12,9
em aluminio
TT100 M6 10 Nm 14 Nm
TT 155 M6 10 Nm 14 Nm
TT 225 M8 15 Nm 30 Nm
TT 310 M12 60 Nm 120 Nm
Tab. 81

Nota: valores do comprimento da unidade base (Lt) <_ 2000 mm

Estes valores sdo medidos com a mesa linear fixa com suportes numa tabela de referéncia com um
erro de paralelismo < 2 ym.

0s torques de fixagdo do parafuso tém de sequir os valores indicados na tabela.

PS-31
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ATENGAO: Os graus de preciséo mencionados s6 sdo vélidos se a mesa
linear estiver fixa a uma superficie de montagem continua com o0 mesmo
comprimento. Os erros da superficie de montagem podem influenciar
negativamente a precisao da mesa linear da Rollon. A Rollon néo garante
as tolerancias de paralelismo acima mencionadas para as aplicaces
quando a mesa linear esta montada sem suporte.

Precisao G1

Fig. 29
Precisao G2
I/l -G2]
3
+

Fig. 30

Precisdo G3
1/ -G3

Fig. 31
Precisao G4

Fig. 32

PS-32

Os graficos abaixo mostram um exemplo de medicdo de precisdo ao
longo do curso.
Cada eixo linear entregue & fornecido com os respectivos graficos.

0O 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 220 240 260 280
L (mm) A— B ----

L (mm)

L (mm)

0 20 40 60 8 100 120 140 160 180 200 220 240 260 280
L (mm)

Velocidade critica

A velocidade linear méaxima das mesas lineares da série TT da Rollon
depende da velocidade critica do parafuso (didmetro e comprimento) e da
velocidade maxima permitida da porca do parafuso de esferas utilizada. A
velocidade maxima das mesas da série TT da Rollon pode ser verificada
através da seguinte formula:

Vo= s

max /nZ

Tab. 82

Fatores de calculo

Diametro e ponta do parafuso Fato

12-05
12-10
16-05
16-10
20-05
20-20
25-05
25-10
25723
32-05
32-10
32-32

r de calculo (f) Comprimento critico do parafuso

(41) [mm]

0,65-10°
1,30 -10°
1,63 -10°
3,25-10°
2,13-10°
8,42 -10° /nzLT—( LT - Cu )

2,76 -10° 2
550 108 LT = Comprimento total

Cu = Curso
13,48 -10°

3,58 -10°
7,03-10°

22,50 -10°
Tab. 83

A velocidade linear maxima, que depende da porca do parafuso de esferas, ¢ indicada diretamente na tabela abaixo.

Velocidade
do par:

Diametro e ponta do parafuso
12-05
12-10
16-05
16-10
20-05
20-20
25-05
25-10
25-25
32-05
32-10
32-32

linear max. da porca
afuso de esferas

[m/s]

0,5
1,0
05
1,0
0,5
2,0
0,5
1,0
2,5
0,4
0,8

2,5
Tab. 84
PS-33
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Acessorios

Velocidade critica da TT 100

Montagem do motor
As mesas lineares da série TT da Rollon podem ser fornecidas com difer-  dos para a conexdo parafuso/motor. Os tipos de campainhas disponiveis
entes tipos de campainhas e flanges de adaptagéo para uma montagem  para as respetivas mesas sdo apresentados na tabela abaixo:

E rapida e facil dos motores, bem como com acoplamentos de torgéo rigi-
8 4xD4
£
s a
—l_‘_‘ &
[ ‘ ®/\®
o o o o o o o o o o o o o o o J—‘—f /
f 8 € 8 8 ® 8 8 8 2 & 8 8§ 3 8 LT [mm] {H +
[ JL 7 1
L @D1-H7
L4 2D2
L D3

Unidade [mm] Fig. 34

Vmax [mm/s]

Tipo

de mesa

§ 8 8 8§ 8 B E & E 8§ 8 8 8§ 8 B 8 8 8 8 §uim 60 75 65 M6 5 16 68 4 25 27 (000321
100 731 98,4 86 M5 5 16 76,7 2 337 357  G000322
Velocidade critica da TT 225
40 64,5 65 M5 5 16 68 4 25 27 6000336
LD DT T T T ’
[ 25k EEEER 50 70 65 M5 5 16 775 35 345 365 G000433
70 85 80 M6 10 20 9 4 20 34 G000311
70 90 80 M5 10 20 90 5 20 34 6000312
e 80 100 9 M6 10 20 90 4 20 34 6000313
£
5 50 65 80 M5 10 20 90 5 20 34 6000314
£ 1T 155 60 75 80 M6 10 20 90 4 20 34 6000315
: ‘ 50 70 80 M5 10 20 90 5 20 34 6000316
8888888888888 ¢888888¢8¢88¢8¢88¢8¢88¢8 LT 73 98,4 85 M5 10 20 90 4 20 34 6000317
555 1257 105 M6 10 20 100 5 30 44 G000318
Velocidade criica daTT 310 60 99 85 M6 10 20 98 4 28 42 6000319
G ——ee 80 100 100 M6 10 28 106 5 30 48 G000302
2500 ------‘ 95 115 100 M8 10 28 106 5 30 48 G000303
o, ERERNRNE | ERE—E 110 130 115 M8 10 28 106 5 30 48 G000304
EERENENE BN 60 75 100 M6 10 28 106 5 30 48 G000305
7 oo MEERENEN |
£ ERNEE S 70 85 100 M6 10 28 106 5 30 48 G000306
‘= 1000 5
3 -m_---- 70 90 100 M5 10 28 106 5 30 48 6000307
> 50 70 96x75 M4 10 28 101 4 30 48 6000308
R i
N [ [ [T R ree e T PR ———— 555 1257 105 M6 10 28 106 5 30 48 6000309
g g & g g g g g 2 g € LT[mm 731 984 96 M5 10 28 101 3 30 48 G000310
130 165 150 M10 10 28 106 5 30 48 6000363
Fig. 33 7310 Opcional

Tab. 85
PS-34 PS-35
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Fixing by brackets

D7
SN

Fig. 35
Fixing brackets

L

w JT
B el
C
Fig. 36
Porcas em T
‘ 0B ‘ C ‘
=
DA D

Fig. 37

TT 100 G000192  GO00475
TT 155 6000192  GO00475
TT 225 G000192  G000475

TT 310 / /
Tab. 86
de cabos
TT 100 6000249
TT 155 6000248
TT 225 6000248
TT 310 /
Tab. 87

TT 100 6000516 6000589
TT 155 6000516 ~ 6000589
TT 225 6000516 6000589

TT 310 / /
Tab. 88

PS-36

Tipo B
Unit mm

TT 100 112 59
TT 155 167 135
TT 225 237 200

Tab. 89

Tipo C F Hi| L | L1| Cddigo
Rollon

TT100 185 6 16 7 45 95 53 98 50 25 1002353
TT155 20 6 16 11 7 95 53158 50 25 1002167
TT225 20 6 16 13 7 95 53178 50 25 1002354

Tab. 90
Tipo C Codigo
Rollon
17100 M4 8 - 34 - 1001046

TT 155 M5 10 65 42 67 1000627

TT 225 M6 13 8,3 & 8 1000043
Tab. 91

6000245

G000244

G000244
/

Tab. 92

PIN0S
' G000191
G000191
(000191

/
Tab. 93

Kits de montagem

As mesas lineares da série TT da Rollon tém de ser montadas corre-
tamente na superficie da aplicagdo, de modo a atingirem a maxima pre-
cisdo do sistema. A regularidade da superficie de montagem determina o
resultado final do movimento do sistema. A unidade base e o cursor em
aluminio das mesas lineares da Rollon incluem uma superficie lateral
de referéncia, indicada por um entalhe (exceto a unidade TT 310). A su-
perficie do cursor tem duas ranhuras de referéncia a um angulo de 90°,

contribuindo para a montagem precisa dos sistemas X-Y. As mesas lineares
da série TT podem ser fixas a superficie de montagem a partir de cima
da unidade base com parafusos (fig. 38), com ranhuras em T (fig.39) ou
com o0s suportes de montagem adequados (fig. 40), dependendo do tipo de
aplicago. Para aplicagOes de elevada precisdo, a Rollon recomenda a mon-
tagem com parafusos a partir de cima (Fig. 38). Para saber as dimensdes de
montagem, consulte o esquema dimensional das mesas.

Fig. 38
Base da unidade ﬁ
Referéncia lateral
face do cursor
R max. 0,
Porca
(veja acessorios)
Fig. 39
Base da unidade
Fig. 40
PS-37




Chave de encomenda Precision System

Chave de encomenda // v Série TV / v

- N . : Série TV - Descricao
Cadigo de identificagao para unidades lineares TT

T 10 1205 5P 0880 1A
10=100 12-05 5P=IS0 5
15=155 12-10 7N=IS0 7

22=225 16-05
31=310 16-10
20-05
20-20
25-05
25-10
25-25
32-05 Codigo de configuragdo da cabegote
32-10
32-32

L = comprimento total da unidade

Tipo ver. p. PS-22 a pg. PS-29

Diametro e ponta do parafuso de esferas  see from pg. PS-22 a pg. PS-29
Tamanho ver. p. PS-22 a pg. PS-29
Unidade linear série TT  ver. p. PS-20 Fig. 41

Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: hitp://configureactuator.rollon.com v
As unidades lineares da série TV tém uma extrusdo de aluminio anodizado
rigida com uma secgdo transversal quadrada (retangular na unidade TV
140). A transmissdo do movimento € efetuada por uma transmisséo de
parafusos de esferas helicoidais de preciséo C5 ou C7.

A carga (til é suportada por um bloco duplo, com um sistema de guias
lineares simples (um bloco duplo/sistema de guias duplas para a unidade
TV 140) que garante uma precisdo e uma rigidez elevadas.

PS-38 Ps-39
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Os componentes

Corpos extrudados

As extrusdes de aluminio anodizado usadas para os corpos das unidades
lineares da série TV da Rollon foram concebidas e fabricadas em coop-
eracdo com uma empresa lider neste campo para obter a preciséo e as
elevadas propriedades mecanicas necessarias para suportar a pressao de
flexdo e de torgdo. Foi usada liga de aluminio 6060. As tolerancias dimen-
sionais estéo em conformidade com a norma EN 755-9. As ranhuras em T
sdo fornecidas nas superficies lateral e inferior para facilitar a montagem.

Sistema de acionamento

As unidades lineares da série TV da Rollon usam parafusos de esferas
helicoidais de precisdo. A classe de precisdo standard do parafuso de
esferas usado é 0 ISO 7 sem porca pré-carregada. A classe de precisao
ISO 5 com porca pré-carregada esta disponivel a pedido. Os parafusos
de esferas das unidades lineares podem ser fornecidos com diferentes
didmetros e passos. A utilizagdo deste tipo de tecnologia garante as
seguintes caracteristicas:

= Velocidade elevada (para parafusos com passo longo)

= Impulso de alto nivel muito preciso

= Performance mecanica elevada

= Desgaste reduzido

= Baixa resisténcia ao movimento

Dados gerais sobre 0 aluminio usado: AL 6060
Composigao quimica [%]

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série TV da Rollon € feito inteiramente
de aluminio anodizado. As dimensdes diferem de acordo com o tipo.

0 cursor esta instalado em duas guias lineares e num bloco pré-carregado
que funciona na sua propria guia linear. A unidade TV 140 tem duas guias
lineares e quatro blocos pré-carregados sob o cursor de modo a garantir
uma melhor performance com cargas dindmicas, estaticas e temporérias.

Protecéo

As unidades lineares da série TV da Rollon estdo equipadas com uma
fita de ago externa para proteger os componentes mecanicos dentro das
unidades lineares contra contaminantes. Um defletor de resina pressiona
a fita de ago no respectivo lado magnético com valores de friccdo muito
baixos. A fita de protecdo da unidade TV 140 € de poliuretano. Mantém-
Se na posicao correta através de micromancais situados dentro do cursor.
Em aplicacOes exigentes, € possivel equipar as guias lineares com um
vedante duplo ou raspadores.

Restante 0,35-0,60 0,30-0,60

Caracteristicas fisicas

Densidade Coef. de
elasticidade

(20°-100°C)

2.7 69 23

Caracteristicas mecanicas

()

205 165 10

PS-40

0,05-0,15
Tab. 94

Coef. de expansdo térmica | Condutividade térmica | Calor espec. | Resistividade Ponto
(0°C) (0°-100°C) de fuséo
J
— — Q.m.10° °C
m.K kg . K
200 880-900 &% 600-655
Tab. 95

60-80
Tab. 96

TV 60

Dimensoes TV 60

33_28 246 AXMAXE - 1ps0, 28 25
28, 52,5 85 ‘
=
= : o 1 1
22
g2
S8 ] LM
35 L
190
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
TIPO Tipo
Compr. maximo do curso Gtil [mm] 2000
Velocidade max. (m/s) Ver. p. PS-46 Tab. 99
Comprimento da base LM [mm] LT - 58
Comprimento total LT [mm] Curso + 360
Peso curso zero [kg] 4,6
Peso para curso til de 100 mm [kg] 0,65
Tab. 97

Precisdo do parafuso de esferas TV 60 - Capacidade de carga F,

Max. precisao de posicio-| Max. precisao de Tipo F.
namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm] [N]
o | | o |
TV 60/ 16-05 0,023 0,05 0,01 0,05 16-05 16100 12300
TV 60/16-10 0,023 0,05 0,01 0,05 TV 60 16-10 12300 9600
TV60/16-16 0,023 0,05 0,01 0,05 16-16 12000 9300
Tah. 98 Tah. 100

Fz
Mz I

Mx

My
Fx Fvy\‘

TV 60 - Capacidade de carga

Tipo b F, M,
[N] [N] [Nm]

B0 T N T I T T T

TV 60 21294 11664 25350 13255 169 1483 775 1246
Veer as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 101

PS-41
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TV 80

Dimensoes TV 80

40_,28 344 CURSQ, 28 20

42 875 85 4X M4X8 ‘ [‘ 80 4X M6X12
[ a roerd
] =T — \ of I 1 g
2 JI;‘EED ‘ ~ 7Y al 9
J T g M
Sld o2 | | 20
o
22 S el L LM J
Furos 36 L
de lubrificagdo 260
32,5 45 65 65 8X M6X11
e | H T | 2—‘
EH ° o OO OO °
° * O O O O ° N
[
Fig. 43
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
[107 mm4]
TV 80
Compr. maximo do curso atil [mm] 3000 Ve 0106 0152 0258
Tab. 104
Velocidade méx. (m/s) Ver. p. PS-46
Comprimento da base LM [mm] LT - 60
Comprimento total LT [mm] Curso + 460
Peso curso zero [kg] 7,8
Peso para curso (itil de 100 mm [kg] 0,95

Tab. 102

Precisdo do parafuso de esferas TV 80 - Capacidade de carga F,

Max. precisao de posicio-| Max. precisao de Tipo F,
namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm] [N]
o | o | o |
TV 80/ 20-05 0,023 0,05 0,01 0,05 V80 20-05 21500 14300
TV 80/ 20-20 0,023 0,05 0,01 0,05 20-20 18800 13300
Tab. 103 Tab. 105

Fz
Mz I

Mx

TV 80 - Capacidade de carga

Tipo F, M,
[N] [Nm]

e | on | e | on | e | on | e | on | G | on

TV 80 29610 16344 35250 18573 320 169 1827 963 1535 847
Ver as verificacdes sob carga estética e vida (til nas péginas SL-2 e SL-3 Tab. 106
PS-42

V110

Dimensdes TV 110
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Fig. 44
Dados técnicos Momentos de inércia do corpo de aluminio
V110
Compr. maximo do curso (til [mm] 3000 U0y U422 0554 1020
Tab. 109
Velocidade méx. (m/s) Ver. p. PS-46
Comprimento da base LM [mm] LT-75
Comprimento total LT [mm] Curso + 525
Peso curso zero [kg] 16,8
Peso para curso util de 100 mm [kg] 1,9

Tab. 107

Precisdo do parafuso de esferas

TV 110 - Capacidade de carga F,

F

Max. precisdo de posicio-| Max. preciséo de Tipo E
namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm] [N]
e [ ]
TV 110/ 32-05 0,023 0,05 0,01 0,05 32-05 40000 21600
TV 110/32-10 0,023 0,05 0,01 0,05 V110 32-10 58300 31700
TV110/32-32 0,023 0,05 0,01 0,05 32-32 34000 19500
Tab. 108 Tab. 110

Fz
Mz I

Mx

> T My

TV 110 - Capacidade de carga

Tipo Fv F, My
[N] IN] [Nm]

I I T N B R B I

V110 45990 26262 54750 29843 572 312 3477 1895 2920 1668

Ver as verificagdes sob carga estética e vida Gtil nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 111

PS-43




Precision System

3 Série TV
TV 140 Lubrificacéo
Dimensoes TV 140 As unidades lineares TV 60,TV80 e TV 110 partes adjacentes em movimento e previne o seu desalinhamento no cir-
L da série TV da Rollon sdo equipadas com guias de mancais de esferas cuito. Nas placas frontais dos blocos lineares estdo montados reservatori-
Furos de lubrificacdo LT 138

230

Nipple de lubrifig

@12 h7
123
55_,.68

—]

Dados técnicos

TIpO
TV 140

Compr. maximo do curso (til [mm] 4000
Velocidade méx. (m/s) Ver. p. PS-46
Comprimento da base LM [mm] LT-70
Comprimento total LT [mm] Curso + 320
Peso curso zero [kg] 10,7
Peso para curso (til de 100 mm [kg] 2,5

Tab. 112

Precisdo do parafuso de esferas

Max. precisao de posicio-| Max. precisao de
namento [mm/300 mm] | repetibilidade [mm]

TV 140/ 20-05 0,023 0,05 0,01 0,05
TV 140/ 20-20 0,023 0,05 0,01 0,05
TV 140/ 25-05 0,023 0,05 0,01 0,05
TV 140/ 25-25 0,023 0,05 0,01 0,05
Tab. 113

TV 140 - Capacidade de carga

i F F
T y z

Mé Prof. 12
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< o o
o Z % o
35 40 150 40 s
Fig. 45

Momentos de inércia do corpo de aluminio

Tipo L 3 I,
[107 mm4] [107 mm4] [107 mm?]

TV 140 0,937 2,465 3,402
Tab. 114

TV 110 - Capacidade de carga F,

N T T

20-05 21500 14300
20-20 18800 13300
TV 140
25-05 27200 15900
25-25 23300 14700
Tab. 115

Fz
Mz I

Mx

My
Fx FVY\‘

e | on | e | on | e | on | e | on | e | on

TV 140 48400 29120 48400 29120

Ver as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3

PS-44

2251 1354 3049 1835 3049 1835
Tab. 116

lubrificadas com graxa a base de sabdo de litio, de grau 2. A lubrificagéo
deve ser renovada a cada 3 -6 meses ou aproximadamente a cada 100
km de curso linear. O ambiente de trabalho e as cargas aplicadas podem
requerer uma revisdo dos intervalos de lubrificagéo.

Unidades lineares TV 140

As Unidades lineares SP séo equipadas com guias lineares de esferas
auto-lubrificantes. Os cursores de esferas das versdes SP, além disso, sdo
providos de gaiola de retengdo que elimina o contato "ago-ago" entre as

. \///X S5

")

A’/ o(

s

\

Fig. 46

Parafusos de esfera

As porcas dos parafusos de esferas das mesas lineares da série TV da
Rollon tém de voltar a ser lubrificadas a cada 50-10° rotagdes. Por este
motivo e de acordo com a seguinte tabela de conversdo e o passo do
parafuso, € necessario voltar a lubrificar as porcas quando atingem a
deslocamento linear (em km) indicada.

Posicéo dos nipples de lubrificagéo
A posicdo dos nipples de lubrificagéo para os blocos lineares e fusos de
esferas ¢ indicada no desenho especifico de cada produto.

Tabela de comparacéo do n.° de voltas/deslocamento linear

Voltas | Ponta | Ponta | Ponta | Ponta | Ponta | Ponta
5mm | 10mm | 16mm | 20mm | 25mm | 32mm

50-10° 250 km 500 km 800 km 1000 km 1250 km 1600 km
Tab. 117

0s especiais de lubrificagdoque fornecem continuamente a quantidade
necessaria de graxa para as pistas submetidas a carga. Estes reservatori-
os de lubrificaco, ainda, reduzem de forma significativa a frequéncia de
lubrificacdo do mddulo. Este sistema garante um longo intervalo entre as
intervengdes de manutencéo: Versdo SP: a cada 5000 km ou 1 ano de
uso, a depender do que ocorrer antes. Se for exigida uma maior vida Util
ou em caso de aplicagdes que comportem cargas elevadas ou dindmicas
elevadas, por favor, entre em contato com nossos escritorios para ulteri-
ores averiguagoes.

= Introduzir a ponta do recipiente do 6leo nas graxadeiras especificas:
A - Bloco linear - B - Porca do parafuso de esferas
= Tipo de lubrificante: Massa de sabdo de litio classe N.° 2.
= Para aplicagOes especialmente exigentes ou condigdes ambientais
dificeis, a lubrificagdo deve ser feita mais frequentemente.
Contatar a Rollon para mais informagoes.

Quantidade de lubrificante necesséaria para a relubrificagao do bloco:

Tipo Quantidade [g]
para graxadeira

TV 60 14
TV 80 2,6
V110 5,0
TV 140 1,3

Tab. 118

Quantidade de lubrificante recomendada para a relubrificacéo
da porca do parafuso de esferas

Quantidade [g] para graxadeira

16-05 0,6
16-10 0,8
16-16 1,0
20-05 09
20-20 1,7
25-05 14
25-25 2,4
32-05 2,3
32-10 2,8
32-32 3,7

Tab. 119

PS-45




3 Série TV Precision System

Velocidade critica
o0 Velocidade critica da TV 60

A velocidade linear maxima das mesas lineares da série TV da Rollon de- ...............-L

pende da velocidade critica do parafuso (didmetro e comprimento) e da
velocidade méaxima permitida da porca do parafuso de esferas utilizada. A

velocidade maxima das mesas da série TV da Rollon pode ser verificada g 16x 10 .............k
4 ; . 1000
através da seguinte formula: = L
3
£ ............L
500
V = [m/s]
max 2
/n

EEEEEEE.
. EEEEL = .

: e g8 8288888 g¢gegegeg8 8 CU [mm]
Fatores de célculo 528888888 8¢
Velocidade critica da TV 80
Diametro e ponta do parafuso Fator de célculo (f) Comprimento critico do parafuso “" AN
(%) 2000 ] N RN

605 6310 2 ., NENL T
' S NNERWET L T T T
16-10 3,25 108 ey | LT T T
>
16-16 5,20 -10° 00
20-05 2,13-10°
B e S e L T T T
20-20 8,42 -10° - 8 8388888888888 888888g88888828282z8
/n=LT-(—LTC“) 88 S S ERS8SEEBEEBEEEE8S8SEERLEER g g Vimm
25-05 2,76 108 2
25-25 13,48 -10° LT = Comprimento total Velocidade critica da TV 110
_ 3000
32.05 35610 (e EEENEE
2500 MRS, LT T .
32-10 7,03 -108 N
330 2250 10° o HIERERENEY .
Tab. 121 -
? 2 1500
A velocidade linear méaxima, que depende da porca do parafuso de esferas, é indicada diretamente na tabela abaixo. %
@ 1000
Diametro e ponta do parafuso Velocidade linear max. da porca £ BE
do parafuso de esferas 500
[m/s]
0
16-10 1,0
16-16 1,6
20-05 0,5
20-20 2,0
25-05 0,5
25-25 2,5 2
32-05 0,4 %
32-10 08 £
32-32 2,5

Tab. 122 : ==
O 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 929 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9
S 2 8 2 2 8 2 8 8§ 2 98 8 2 23 8 £ 82 88 8 2 2 8 29 2 g < g 58 s cUummm
- &8 ® § O © K~ ® & - 8 ® § 6 o K & & S - 9§ 6 F 0 o K o0 @ 9
- - - < = < - - - - & 4 8 & & & & & 7 8 &
Fig. 47

PS-46 PS-47



3 Série TV

Precision System

Acessorios

Fixagcdo com suportes

Os sistemas de movimento linear usados pelas unidades lineares da
série TV da Rollon permitem suportar cargas em qualquer dire¢do. Por
esse motivo, podem ser instalados em qualquer posicdo. Para instalar
as unidades, recomendamos 0 uso das ranhuras especificas nos corpos
extrudados, tal como mostrado em baixo.

A
Fig. 48
Suporte de fixagao
L D
L/2 ‘
. T
L |
L!’FH | T
n
|
[
e
Fig. 49
Porcasem T
Fig. 50
PS-48

TV 60 77
TV 80 94
V110 130
TV 140 164

Tab. 123

Aviso: ndo fixar as unidades lineares através das extremidades do perfil
da cabega.

Dimensdes / Unidade mm

Tipo (i L Cadigo
Rollon
TV 60 16 19,5 35 M5 1002358
TV 80 16 225 50 M6 1004552
TV 110 31 27 100 M10 1002360
TV 140 16 22 50 M6 1001491
Tab. 124

Bloco de aluminio anodizado para fixar as unidades lineares através das
ranhuras laterais do corpo.

Cod. Rollon
5 6001038 - -
6.2 - 6001863 -
8 - 6001044 6001045
8.2 - 1000043 -

Tab. 125

Porcas de ago para usar nas ranhuras do corpo.

Proximidade
SENSOR DOG
s B4
T SUPORTE INTERRUPTOR
SENSOR DOG DE PROXIMIDADE
1 > o i BJ]
2 ;E %%%‘
SUPORTE |
INTERRUPTOR @ ‘ @
DE PROXIMIDADE
B5 L4 L5
Fig. 51
Suporte interruptor de proximidade Sensor dog

Bloco de aluminio anodizado, vermelho, equipado com porcas em T para

fixagdo nas ranhuras do corpo.

Unidade [mm]

TV 60 20 20 105
TV 80 20 20 105
V110 20 20 105
TV 140 21 20 50

40
40
40
40

Placa de ferro revestida a zinco montada no cursor e usada para o fun-

cionamento do sensor de proximidade.

Sensor Conjunto Conjunto
de suportes de cursores

proximity proximity

10 32 012 (000849 6000581
10 32 012 (000849 G000581
10 32 012 (000850 G000581
20 32 012 (000209 (000269

Tab. 126

PS-49




Chave de encomenda

Chave de encomenda /| v

Cddigo de identificag@o para unidades lineares TV

06 5P
06=60 5P=IS0 5
08=80 7N=IS0 7
11=110

14=140

Tipo ver. p. PS-39 a p. PS-42, tab. 100, 105, 110, 115

Tamanho ver. p. PS-39 a p. PS-42

Para criar cddigos de identificagdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para: http://configureactuator.rollon.com

PS-50



4 Série TK

Precision System

Série TK [/ v

Série TK - Descricao

As unidades lineares da série TK séo feitas inteiramente em aco, 0 que
permite uma grande capacidade de carga e uma elevada precisdo de
posicionamento e repetibilidade com dimensdes muito compactas. Esta
série pode ser combinada em termos de dimensdes com outros conheci-
dos atuadores acionados por parafusos de esferas.

Todas as superficies de montagem e referéncias sdo ajustadas para ga-
rantir uma elevada precisdo dimensional. E usada uma transmissdo de
parafusos de esferas para transmitir a forca e a repetibilidade do posi-
cionamento.

PS-52

Fig. 52

0s componentes

0 perfil em ago

0 perfil da unidade linear da série TK da Rollon € feito em ago de man-
cais estirados a quente. Os entalhes da esfera estdo situados no lado de
dentro do perfil em U de aco e foram endurecidos e lapidados para atingir
um paralelismo de funcionamento muito preciso, semelhante a uma guia
linear de mancais de esferas.

Sistema de acionamento
A classe de precisdo standard é 0 ISO 5 com pré-carga baixa. O ISO 7
esta disponivel a pedido com uma folga controlada. Os parafusos de es-
feras das unidades lineares podem ser fornecidos com diferentes diamet-
ros e passos. A utilizagdo deste tipo de tecnologia garante as seguintes
caracteristicas:

Rigidez elevada e sistema compacto

Impulso de alto nivel muito preciso

Performance mecénica elevada

Desgaste reduzido

Baixa resisténcia ao movimento

Cursor

0 cursor das unidades lineares da série TK da Rollon € feito no mesmo
tipo de ago do perfil. O cursor tem duas fungdes diferentes em simulta-
neo: mancal linear e porca do parafuso de esferas. O corpo é endurecido
e lapidado nos entalhes da esfera da porca e nos entalhes da esfera do
bloco linear.

Protecao

As unidades lineares da série TK da Rollon estdo equipadas com vedantes
dianteiros e laterais para proteger o cursor e a porca durante o funciona-
mento da guia no parafuso de esferas. E possivel montar a pedido foles
resistentes a temperaturas elevadas nas unidades lineares da série TK da
Rollon, exceto na TK 40.

PS-53




4 Série TK Precision System

TK 40 Dados técnicos

Dimensoes TK 40
TK 40
49 Curso 1 cursor CU1 [mm] 36 86 136
12 25
10 145 Curso 2 cursores CU2 [mm] = 34 84
8 Dimens&o G [mm] 20 15 40
~N
U :L ‘@J i Dimens&o n [mm] 2 3 8
E— w B ] - Velocidade max. [m/s] Ver. p. PS-60
N & \—‘ * ﬂ \ \ < : :
[ & 1 Q Comprimento da guia L2 [mm] 100 150 200
[
3 Comprimento total LT [mm] 159 209 259
o
[ ] . . ]
Peso 1 cursor [kg] 0.48 0.6 0.72
60 G Peso 2 cursores [kg] - 0.67 0.79
Tab. 127
(N-1)X60
Precisdo do parafuso de esferas
Torque inicial Max. precisao de Max. precisao de
58 [Nm] posicionamento [mm/300 mm] repetibilidade [mm]
Profundidade 2XN - 03.4 06.5X3 33 Profundidade 4-M3X4.5
25 2 s TK 40/ 08-01 0,012 0,008 0,02 - 0,003 0,01
Profundidade | | 10
2X2-M2.6X4 T .‘ Tab. 128
|
= ] TK 40 - Capacidade de carga F,
. B+ i o 69 g 5 ] | .
o) o) —’7 2 Tipo Fz
«© = 3 Mz I
o el A Parafuso Estat.
o &L T4 lsledh 1) | Parafuso | Estit | Din .
TK 40 08-01 1284 676
\ Tab. 129 <~ My
ProfundidodZ 2-M2.6X4 ) Fx o
) TK 40 - Capacidade de carga
o Tipo F, F, M,
12 IN] [N] [Nm]
Estat. Estat. Estat. Estat. Estat.
. | Estit | Oin | Estt | Din | Estit | Din | Estit | Din | Estit | Din |
TK 40 1 cursor 6468 3920 6468 3920 81 - 88 - 33 -
TK40 2 cursores 12976 7840 12976 7840 162 - 182 - 182 -
Veer as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 130
26
Profundidade 4-M3Xé ‘ 18
. o U 7
3 g ) - I 4 L/ » ol @
e ba -2
[sp} o
; @ %@ &) LTT‘ LT%
} ‘ 18 ‘ 1
w0 I I
e 40
Fig. 53
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4 Série TK
Precision System

TK 60 Dados técnicos
N . e
, . e
185 30.5
1 15.5 Sem foles 60 110 210 310 410 510
= 91 Curso 1 cursor CU1 [mm]
L Com foles 45 7 151 230 300 376
LQ N
il R Sem foles - - 135 235 335 435
[ ] ﬂ - S Curso 2 cursores CU2 [mm]
777777777777777777777777777777777777777 [ s N g Com foles - - 93 165 241 317
"i” | . ; - - Dimenséo G 25 50 50 50 50 50
s s Dimensao K 100 100 200 100 200 100
100 G
(N-1]X100 Dimensdo n [mm] 2 2 3 4 ® 6
- Dimensdo m 2 3 2 4 3 6
g;ﬂ%&(giﬁe I ’35(1) Profundidade 4M5X8 Velocidade méx. [m/s] Ver. p. PS-60
Profundidade @9.5X4.7 )5 Comprimento da guia L2 [mm] 150 200 300 400 500 600
Comprimento total LT [mm] 220 270 370 470 570 670
7 Peso 1 cursor [kg] 1.5 1.8 2.4 3 3.6 4.2
———————————— .;:; Peso 2 cursores [kg] = = 2.7 3.3 3.9 4.6
‘ Tab. 131
‘ By
f f L
‘ Profundidcléde 2-M2.6X3 ‘ - 6 Precisao do parafuso de esferas
| L2 | i Torque inicial Max. precisdo de Max. precisdo de
LT [Nm] posicionamento [mm/300 mm] repetibilidade [mm]
53
o J£$9; /_[i]_‘ TK60/12-05 0,15 0,07 0,02 - 0,003 0,01
| ‘ J J J J J J J J S N TK60/12-10 0,15 0,07 0,025 - 0,003 0,01
5 i || RITiy| T :bj Tab. 132
] TK 60 - Capacidade de carga F,
4 - M6 - Profundidade 18MM 4 Tipo
S S Cpaauso | s | on o
12-05 5625 3377
' s WO @t | TK 60 "
& @ @ @ @ @ 12-10 3234 2107 g
g B = Tab. 133 A - My
Fx
@ © ‘@ ‘@ @ @ TK 60 - Capacidade de carga
< D
‘ ‘ Tipo
P f didade 4-M4x8
TK 60 1 cursor 21462 13230 21462 13230 419 152
[2)
0 TK 60 2 cursores 42924 26460 42924 26460 838 - 348 - 348 -
P ‘;’r’. Veer as verificagdes sob carga estatica e vida Util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 134
@ <
il
4
I

Fig. 54
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4 Série TK Precision System

TK 80 Dados técnicos
87
28”0 Sem foles 210 310 410 510 610 810
18 Curso 1 cursor CU1 [mm]
s Com foles 174 248 327 410 491 654
3 8\@ el Sem foles 100 200 300 400 500 700
1318 Curso 2 cursores CU2 [mm]
! S Com foles 84 158 237 319 399 561
S oy Dimensdo H 70 20 70 20 70 70
\ 100 70 - . -
(N-1)X200 Dimensao n [mm] 3 4 5 6 7 9
L2 5 Dimensdo m 2 3 3 4 4 5
Velocidade max. [m/s] Ver. p. PS-60
o fondidode AMEXT2 7% Comprimento da guia L2 [mm] 340 440 540 640 740 940
Profundidade 2XN- 6.6 @11X6 75 Comprimento total LT [mm] 440 540 640 740 840 1040
o- v 7 &
‘ — . e . Peso 1 cursor [kg] 5.7 6.9 8 9.2 10.4 11.6
- ; " I Peso 2 cursores [kg] 6.5 7.7 8.8 10 11.2 12.4
""""""""""""""" il i I = s Tab. 135
L © 1o ! » \ o ]
o i ‘ A o .
Profundidade Profundidade 2-M2.6X4 75 Precisao do parafuso de esferas
2XM-M2.6X4 200 H .
(M-1)X200 Tipo Torque inicial Max. precisao de Max. precisao de
[Nm] posicionamento [mm/300 mm] repetibilidade [mm]
76
| |
1 ‘ ,g‘g? TK80/15-10 0,17 0,1 0,03 = 0,003 0,01
. ‘ — ‘ TK 80/ 15-20 0,17 0,1 0,03 - 0,003 0,01
™ Tab. 136
TK 80 - Capacidade de carga F,
4- M8 - DEPTH 28MM 0 Tipo F,
[N]
E o ofe oo | e | on | .
@ 15-10 11387 6429 I
TK 80 My
& R 15-20 6889 4175
Tah. 137 < M
@ Fx F‘y\‘ !
@ @0 & ® TK 80 - Capacidade de carga
Tipo By F, M,
[N] [N] [Nm]
. e | on | e | on | e | on | e | on | e | on
r% 27 TK 80 1 cursor 50764 31458 50764 31458 1507 - 622 - 622 -
H f ™ TK80 2 cursores 101348 62916 101348 62916 3014 - 3050 - 3050 -
H - , - ‘VJ Veer as verificagdes sob carga estatica e vida util nas paginas SL-2 e SL-3 Tab. 138
3 - ‘ - - A
; ET g8 & &
Lid T q AN
46 20 Profundidade Profundidade
86 4-M4X8 4-M5X10

Fig. 55
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4 Série TK Precision System

> . ry
. Velocidade critica Chave de encomenda // v
Tipo Ponta do parafuso de Comprimento da calha Velocidade maxima
esferas [mm] [mm] [m/seq]
“ 1807 Cédigo de identificagdo para unidades lineares TV
UEy Uiy Uikt K 04 0801 5P 0800 1A
TK 40/08-01 1 150 0,190 0,190 04=40 08-01 5P=IS0 5 1A = 1 carriage
200 0,190 0,190 06=60 12-05 7N=IS0 7 2A = 2 carriages
150 0,550 0,390 08=80 12-10
200 0,550 0,390 Ll
300 0,550 0,390 1520
TK 60/12-05 5
400 0,550 0,390 o . )
500 0550 0390 | Codigo de c.onflguragao da cabegote
600 0340 0340 L = comprimento total da unidade
Ti - p. PS-52 . PS- . 131,135, 1
150 1100 0.790 ipo ver.p. PS-52 apg. PS-56, tab. 131, 135, 139
Di4 f i
200 1100 0.790 iametro e ponta do parafuso de esferas
Tamanho ver. p. PS-52 a p. PS-56
300 1,100 0,790
TK 60/12-10 10 Unidade linear série TK ver. p. PS-50
400 1,100 0,790
500 1100 0,790 Para criar cddigos de identificacdo para os Atuadores Actuator Line, favor ir para; http://configureactuator.rollon.com
600 0,670 0,670
340 0,740 0,520
440 0,740 0,520
540 0,740 0,520
TK 80/15-10 10
640 0,740 0,520
740 0,740 0,520
940 n,a, 0,430
340 1,480 1,050
440 1,480 1,050
540 1,480 1,050
TK 80/15-20 20
640 1,480 1,050
740 1,480 1,050
940 1,220 0,870

Tab. 139

PS-60 PS-61



Sistemas multieixos

Sistemas multieixos // v

As mesas lineares da série Precision System da Rollon foram concebidas — tamanhos e comprimentos das mesas lineares da série Precision System.

especificamente para serem modulares e, por conseguinte, permitirem a
montagem rapida e facil de sistemas multieixos. A Rollon pode fornecer
todos os elementos de ligacdo necessarios para combinar os diferentes

Sistema com dois eixos horizontais Sistema de trés eixos

A - Fixacdo direta do eixo Y ao eixo X (montagem "unidade base no C - Fixag@o do eixo Y ao eixo X (montagem "unidade base (in costa) no
cursor") usando parafusos sem suportes intermédios. cursor") usando suportes a 90°.
Fixacéo do eixo Z ao eixo Y (montagem “cursor no cursor") usando
uma placa "transversal”.

Sistema com dois eixos horizontais Sistema de trés eixos

B - Fixacéo do eixo Y ao eixo X (montagem "cursor no cursor") usando D - Fixaco do eixo Y a0 eixo X (montagem "unidade base (in costa) no
uma placa "transversal”. cursor") usando suportes a 90°.

As placas de ligagdo so estao disponiveis a pedido
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Carga estatica e vida util dos sistemas Plus/Clean Room/Smart/Eco/Precision // v

Carga estatica

No teste de carga estdtica, a carga radial classificagéo F,, a carga axial
classificagdo F, e os momentos M,, M e M, indicam os valores de carga
maxima permitida. Valores superiores irdo afetar as caracteristicas de
funcionamento. Para verificar a carga estatica, &€ usado um fator de se-
guranga S, que considera as condigoes especiais da aplicagdo definidas
detalhadamente na tabela abaixo:

Fator de seguranga S

Sem choques nem vibragoes, mudancas de direcdo suaves e de baixa frequéncia
Elevada precisdo de montagem, sem deformagoes elasticas, ambiente limpo

CondicOes de montagem normais

Choques e vibragdes, mudancas de direcao de alta frequéncia, deformagdes eléasticas consideraveis

A proporgdo entre a carga efetiva e a carga maxima permitida ndo pode
ser superior ao valor reciproco do fator de seguranca S, definido.

P 1 P 1 M 1 M 1 M
F S, F S, M S, M S, M

As formulas anteriores sdo aplicadas a situagbes duma carga. Se uma
ou mais forcas descritas estiverem sendo aplicadas em simultaneo, é
necessario efetuar o seguinte teste:

Pfy = carga atuante (direcdo y) (N)

Fy = capacidade de carga estatica (diregdo y) (N)
Py o 8 M, o M, o M, < L P, = carga atuante (direcéo 2) (N)
Fy z M, M, M, S F, = capacidade de carga estatica ( (dire¢ao 2) (N)

M., M,, M, = momentos externos (Nm)

2-38

3=8

Fig. 1

Fig. 2

M My, M = momentos méaximos permitidos nas diferentes direcées da carga (Nm)

Fig. 3

0 fator de seguranga S, pode estar no limite minimo definido se for pos-  Fator de seguranca da correia associado ao F, dinamico

sivel determinar com precisdo suficiente as forgas efetivas. Se forem de-

N . y Choques e Velocidade/ Orientacéo
tectados choques e vibragdes no sistema, o valor maximo deve ser sele- S "
. T ) _ vibragoes aceleracao
cionado. Em aplicagdes dindmicas, sdo necessarios valores de seguranga
mais elevados. Para mais informagcGes, contatar nosso Deparamento de Sem choques _ horizontal
. - P iX
Engenharia de Aplicagoes. e/ou vibragoes vertical
Pequenos choques Média horizontal
e/ou vibracoes vertical
Choques e/ou Alta horizontal
vibragoes intensos vertical

SL-2

Fator de

seguranca

14
1.8
1,7
2,2
2,2

Tab. 1

Vida atil

Calculo da vida atil
A carga dindmica classificacdo C ¢ uma quantidade convencional usada

para calcular a vida Util. Esta carga corresponde a uma vida Util nominal

Fz-dyn 1
P

L, =100km - (

—h

eq i

A carga equivalente efetiva P ¢ a soma das forgas e dos momentos apli-
cados em simultaneo num cursor. Se os diferentes componentes da carga
forem conhecidos, 0 valor P ¢ obtido pela seguinte equacao:

Para tipos SP
M M
Pequfy.|.sz.,.(_‘_F_Z_,_L).Fy
Mo MM,
Fig. 5
Para tipos Cl e CE
P M M M
=P () F
F Mo MM,
Fig. 6

As constantes exteriores sdo consideradas como sendo sempre con-
stantes. As cargas a curto prazo que ndo ultrapassem as classificagoes
de carga maximas ndo tém um impacto relevante na vida til e, por con-
seguinte, podem ser excluidas do calculo.

Fator de servigo f

de 100 km. A vida til calculada, a classificagdo da carga dindmica e a
carga equivalente sdo ligadas pela seguinte formula:

L, = Vvida util tedrica (km)

Fz-dyn = classificagdo da carga dindmica (N)
Peq = carga equivalente efetiva (N)

f = fator de servico (ver tab. 2)

Fig. 4

Sem choques nem vibragdes, mudancas de direcdo suaves e de baixa frequéncia; (o < 5m/s?)

condicdes de funcionamento limpas; velocidades baixas (<1 m/s)

Pequenas vibracoes; velocidades médias;

(1-2 m/s) e mudangas de direcéo de média/alta frequéncia (5m/s?< o < 10 m/s?)

Choques e vibragoes; velocidades altas (>2 m/s) e mudancas de direcao de alta frequéncia;

(o0 > 10m/s?) contaminacdo elevada, curso muito curto

18=2

2=3

>3

Tab. 2

SL-3
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Carga estatica e vida il do sistema Uniline // v

Carga estatica

No teste de carga estatica, a carga radial classificagéo G, a carga axial

Orad’

classificacao Cy,,, e 0s momentos M,, M, e M, indicam os valores de carga

oo’
maxima permitida. Valores superiores irdo afetar as caracteristicas de
funcionamento. Para verificar a carga estatica, € usado um fator de se-
guranga S, que considera as condicdes especiais da aplicagdo definidas
detalhadamente na tabela abaixo:

Fator de seguranga S;

Sem choques nem vibragdes, mudangas de diregdo suaves e de baixa frequéncia

1-15
Elevada precisdo de montagem, sem deformacdes elasticas, ambiente limpo
Condicbes de montagem normais 15-9
Choques e vibragoes, mudancas de direcdo de alta frequéncia, deformagoes eldsticas consideraveis 2.35
Fig. 7
A proporgao entre a carga efetiva e a carga maxima permitida ndo pode
ser superior ao valor reciproco do fator de seguranca S; definido.
P ¢ 1 P 1 4, 0 M, 1 b, L
COrad SO COax SU Mx SO My SO Mz SO
Fig. 8
As formulas anteriores sdo aplicadas a situagbes duma carga. Se uma
ou mais forcas descritas estiverem sendo aplicadas em simultaneo, é
necessario efetuar o seguinte teste:
P = carga radial efetiva (N)
Corag = carga radial permitida (N)
Pou = carga axial efetiva (N)
M M M 1 _ . "
R S B S B Cone = carga axial permitida (N)
Orad 0ax M, My M, S M., M,, M, = momentos externos (Nm)
M, My, M, = momentos maximos permitidos
nas diferentes direcoes da carga (Nm)
Fig. 9

0 fator de seguranga S, pode estar no limite minimo definido se for pos-
sivel determinar com precisdo suficiente as forgas efetivas. Se forem de-
tectados choques e vibragdes no sistema, o valor maximo deve ser sele-
cionado. Em aplicagbes dindmicas, sdo necessarios valores de seguranca
mais elevados. Para mais informagdes, contatar nosso Deparamento de
Engenharia de Aplicagoes.

SL-4

Formulas de calculo

Momentos My e M, para unidades lineares com placa de cursor longo
As cargas permitidas para 0s momentosMy e M, dependem do compri-
mento da placa de cursor. Os momentos permitidos M, e M para cada

comprimento da placa de cursor sdo calculados com as seguintes formulas:

S,=S,,+n-AS
S-S
Mzn=(1+ : = ) zmin
K
Sn_Smin
Myn=(1+ K ) y min

‘liiilllllllll\ll!i!ill

A4OL 22
A55L 82

A75L 287
C55L 213
c75L 674
E55L 165
E75L 575
ED75L (M) 1174
ED75L (M) 1174

61 240
239 310
852 440
39 310
116 440 10
239 310
852 440
852 440
852 440

74
110
1158
130
165
110
155
165

270
Tab. 3

momento permitido (Nm)

= valores minimos (Nm)

momento permitido (Nm)

= valores minimos (Nm)

comprimento da placa de cursor (mm)
comprimento minimo da placa de cursor (mm)
fator de mudanca do comprimento do cursor
constante

Fig. 10

SL-5



Carga estatica e vida util do sistema Uniline

Momentos My e M, para unidades lineares com duas placas de cursor

As cargas permitidas para 0s momentos My e M estdo associadas a dis-
tancia entre os centros dos cursores. Os momentos permitidos M, e M, Coo M, MM
para cada distancia entre os centros dos cursores sao calculados com as

seguintes formulas:

Fig. 13

As constantes exteriores sdo consideradas como sendo sempre con-

L=l +n-AL |\/|y = momento permitido (Nm) stantes. As cargas a curto prazo que ndo ultrapassem as classificagoes
v M, = momento permitido (Nm) de carga maximas ndo tm um impacto relevante na vida util e, por con-
M L, M, ,, = valores minimos (Nm) seguinte, podem ser excluidas do célculo.
=t o M M, .. = valores minimos (Nm) Fator de servigo f,
L, = distancia entre os centros dos cursores (mm)
L . T
M =(—-) . L, = valor minimo da distancia entre os centros dos cursores (mm
min AL = fator de mudanga do comprimento do cursor
Sem choques nem vibragdes, mudancas de direcdo suaves e de baixa frequéncia; condigtes 1-15
Fig. 11 de funcionamento limpas; velocidades baixas (<1 m/s) '
Pequenas vibragdes; velocidades médias; 15-2
(1-2,5 m/s) e mudangas de direcao de média/alta frequéncia ’
ol i s &S ° Choques e vibragdes; velocidades altas (>2,5 m/s) e mudancas de direcdo de alta frequéncia; 5.35
A55D 225 652 300 5 contaminacéo elevada '
A75D 771 2288 416 8 Tab. 5
A100D 2851 4950 396 50
C55D 492 90 300 5 Fator de contato f,
C75D 1809 312 416 8 :
E75D 1543 2288 416 8 Cursor standard 1 o
ED75D 3619 2288 416 8 Cursor longo 0.8 00 p
Tab. 4 Cursor duplo 0.8 " yd
Tab. 6 0 /
. 7w i 0,5 '/
Vida dtil /
- . san 03 /
Calculo da vida util Fator de curso f - P
A carga dinamica classificagdo C é uma quantidade convencional usada  cados na tabela 45 abaixo apresentada. A vida Util calculada, a classifi- O fator de curso f, considera a maior presséo nas calhas e rolamentos . /
para calcular a vida Util. Esta carga corresponde a uma vida Util nominal  cagdo da carga dindmica e a carga equivalente s&o ligadas pela seguinte quando sdo efetuados cursos curtos @ mesma distancia total de funcion- e e
de 100 km. Os valores correspondentes de cada unidade linear sdo indi-  formula: amento. O esquema seguinte apresenta 0s valores correspondentes (nos Curso [m]
cursos acima de 1 m, o valor f, mantém-se 1):
o Fig. 14
L, = vida Util tedrica (km)
C = classificagdo da carga dindmica (N)
L = 100km- (—= - —= P = carga equivalente efetiva (N) Determinacéo do torque do motor
" P f f. = fator de servigo (ver tab. 5) . . - ,
' ' 0 torque G, necessario na cabega de acionamento do eixo linear € calcu-
f, = fator de contato (ver tab. 6) , . ,
i lado atraves da seguinte formula:
f, = fator de curso (ver fig. 13)
Fig. 12 C, = torque do motor (Nm)
A carga equivalente efetiva P é a soma das forcas e dos momentos apli- C=C 4 (F- b, ) C, = Torque de arranque (Nm)
cados em simultaneo num cursor. Se os diferentes componentes da carga o 2 F = forca sobre a correia dentada (N)
forem conhecidos, o valor P & obtido pela seguinte equacio: D, = diametro do passo da polia [m]
Fig. 15
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Observacoes

Observagdes /| v

Folha de dados |/ v

SL-8

Dados gerais: Data: ... Pedido N°:
Endereco: Contato:

Empresa: Data:

Telefone: Fax:

Dados técnicos:

Curso (incluindo sobredeslocamento de seguranca)

Carga a transladar

Localizagdo da carga na Diregéo X
Diregéo Y
Diregéo Z

Forca adicional Diregao (+/-)

Posicéo de forga Diregdo X
Diregéo Y
Diregéo Z

Posicéo de montagem (Horizontal/Vertical/Transversal)
Velocidade max.

Aceleracdo max.

Repetibilidade do posicionamento

Vida util necessaria

P

LxP

LyP

LzP

Fx (Fy, F2)

Lx Fx (Fy, F2)
Ly Fx (Fy, F2)
Lz Fx (Fy, F2)

As

I‘ Fz
+
Posicao horizontal
Fx )
e N 5
LxP Posicao transversal
LyP T 1]
LzP

Posicéo vertical

Atencéo: Anexar desenho, esbogos € folha do ciclo de trabalho

[mm]
(k]
(mm]
[mm]
[mm]
(N]
[mm]
[mm]

[mm]

[m/s]
[m/s?]
[mm]

anos
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