=UNIVER=

Bar Pressioni
AY {
\\ 1 bar (0.1 MPa)
“ 8 bar (0.8 MPa)
Temperature
J'\ 0 °C (Not frozen)
i +60°C
n Peso cilindro
(4]
10 20 30 50 70 100
530 990 1290 2080 2880 4090
¢ (Unit.g)
Alesaggi
2
10 20 30 50 70 100
15 18 20 25 28 32
¢ (Unit.g)
Angolo regolabile con viti di adattamento
2
10 20 30 50 70 100
10,2° 7.2° 65° 8,2° 7.0° 6,1°

i (Unitg)

Fluidi: Aria (Lubrificazione non necessaria)

=@

SERIE RTO1 - CILINDRI ROTANTI

Sensori consigliati

DC 02 PM8 - DC 02 P2M - DC 03 PM8 - DC 03 P2M
DC 04 PM8 - DC 04 P2M - DC 05 PM8 - DC 05 P2M

Adattatore per sensore
DC 00 001

Norma di Riferimento

1907/2006 2011/65/CE SILICON
REACHY' Ve FREE
Pin hole
Reference diameter (hole)

N I

[\

- B o O o =
A\

Reference diameter  (boss)

Pin hole

Viti di regolazione angolo da 0+190°.

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

Fori per posizionamento

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

Cuscinetto per alti carichi assiali

Asse con foro di attraversamento

Serie

R T O 1)

-

— b=

i >

CARATTERISTICHE
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=UNIVER=

Esempio gamma di rotazione

Adjustment bolt A

(For counter-clockwise
rotation end adjustment)

Positioning pin hole

Adjustment bolt B
(For clockwise rotation Adi
’ ljustment amount by
end adjustment adjustment bolt B
Pin hole rotation range
190° (Maximum) Rotation

Adjustment amount by
adjustment bolt A

SERIE RT
Adjustment amount by
adjustment bolt A
180° Rotation
Adjustment amount by Adjustment amount by
adjustment bolt A adjustment bolt A

»,

Adjustment
amount by

=i
E"

Adjustment Adjustment adjustment
amount by i amount by
adjustment adjustment
bolt B bolt B
90° Rotation 90° Rotation 90° Rotation
RTO1-10
8-M5X0.8x 8
(Circumference: 8 equivalents)
4-M5x0.8x8
2-06.8
Cbore @11 x6.5
2-M5X0,8 60
Mounted screw
465067
045 -
37.5 2-M5X0.8 2-M8X1.25 12 5 (Zl20:g 83
(Piping port) 0|
1 | I
[ I | 2-M8X1.0 | I -
i L ‘ i 0
- @ ‘ (VL ‘ 5
o g @A) @B i | 3
—E"Ei;—"mg m% ‘
L A : |
T
4 05(Through)
12 6] 95 015 <9_5_
20 205 92 -
47.3
50
56
MEMBER OF
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RTO1 - 20

RTO1-30

=UNIVER=

12

Zo
%
8-M6X1.0x10 ’%ﬂ
(Circumference:
4-MBX1.0% 8 8 equivalents)
AN
2086
C'bore @14 x8.5 45°
V.o 225°
OO &0
——— 34
7 T
] Vi
2% 2 D %\ g Lo
©
<
2 2-M5X0.8 76
= -
Mounting screw
0
0610087
5 ©
060 0074
+003
50 8 027+0%2
2-M5X0.8
Piping P 5.M10x1.5x15
JallAESICN ~
== =
o
2-M10K1.0 <)
Adjustable screw | | 3|
! 5
= g o - |
ot | —
5 09 (Through)
17 75| 13 017 13
275 Max=25 119
~
572
65
71
8-MBX1.0x 10
(Circumference:
8 equivalents)
4-MBX1.0x8
2086
Chore 01485
‘ 28 2 E
©
= 2-M5X08 84
2 Mounting screw
0
067 -0.087
0
2-M10X1.5x 15 06507 2
0
2-Rel/8 50 2-M10X1.0 10 0320%
(Piping port) Adjustable screw
.
| -
| 1
99, ; | 5
AR / -
: @+ . = | -
1 \sz4§ 1 &
5 09 (Through)
© —
= +0
17 5] 14, 022 g 14
29 Max=25 131
65
70
76

SERIE RT
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=UNIVER= SERIE RT

RTO1-50
8-M8X1.26x 12
(Circumference: 8 equivalents)
4-MBX1.25x8
20102
C'bore §18x 11
,@7,7 o
33 2 AL
0
3
>
= i
o
2-M5X0.8 100
Mounted screw
0
o708 "
I
0
Q75007
48
- 2-Relf8 b} 035"
(Piping port)
2M12X1.75x 15 I
o
- o
2-M14X1.5 3 ~
| 2
I
| 8|
T ©
© —+ 1 53
5 2 :
B e =
T
010 (Through) o
E
8.5] 18 026 18
29 157
86
RTO1-70
8MBX1 25125
(Circumference: 8 equivalents)
4-MBX1.25x 10
20104
Chore 017.5 105 45°
25°
,,Q,f,f@, = ,
39 2
©
3
> 110
S
s
0
000°%7
» .
00
77 2-M12X1.75 %18 046" -
2-Rel/8 - &
| Piping PO 5 1508 |
| | | Mounted screw [ F
2M20X1 5 ) i > =
[ 1 |
‘ e
w [ L 2
3
- 3
ﬁ] | |
i 1
8|7 016 (Through) 17
022
©
B
362 170
975
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RTO1 - 100

8-M10X1.5x14.5

(Circumference: 8 equivalents)

ANBXI25%10

20102

Cooe0tex1

o

4
w
= T
>
E3 130
h 37
0100°%
o
[
100 2-M12X1.75x 18 00800
003 .
835 2-Rel/8 2M5X08 9 567001 2
(Piping port) ~ Mounting screw
.
T I J
U 1] 5
; 2:M20X1.5 |
o © 1 O & !
NN ] E‘ |
© 0)-- : @ I S s | 8
g PN ¥ [ \
H, &4 . R
2 *@ ‘ @} 5 5 L
f
8 lo19 oy
003
20 8117 024" 17
%2 Max.=34.3 189 o
3
1055

SERIE RT
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EU/}\V///VERE SERIE RT

Scelta del modello - Selezionare un modello e seguire i passi successivi

P (MPa) Pressione di esercizio m (kg) Massa del carico w (rad/s2) Accelerazione angolare
T (Nm) tipologia di carico u Coefficiente d'attrito w (rad/s) Velocita angolare

Ts (Nm) Carico Statico t (sec) Tempo di rotazione

Tf (Nm) Carico di Resistenza 6 (rad) Angolo di rotazione

Ta (Nm) Carico di Inerzia M (Nm) Carico ammissibile

Te (Nm) Tf + Ta Carico Totale I (kgm2) Momento d'inerzia (vd. Tab. 1)

Modello selezionato provvisoriamente: RTO1 010
Pressione di esercizio: 3 bar

Posizione di montaggio carico: Verticale

t=6s

6 =180°

n i Calcolo del Momento d'Inerzia |
i Calcolare il momento di inerzia totale dei carichi
I(kgm?)=1+12+13+.

0,15%:0,05°
12

=04 +0,4-0,05=0001833Kg-m’

1,=02-22 1.02.0,12=0002063 Kg -7

I, =1,+1,=0003896 Kg - m*

tot

a Calcolo della Coppia
¢ Controllare la coppia T necessaria corrispondente al tipo di carico e controllare che rientri nel campo della coppia effettiva.
i T=Tax10 or T=Tfx(3+5 +Tax 10 T(Nm) < Coppia effettiva OK

Ts = B¢ (N-m) Tr=F L Ta=1-w(Nm)
= um
9= g'ggm /< & =28 ads)
Rotary actuator

T.=T, 10 7,=0003896- (2~ ) = 00015 Nm
T =l w T.=00015-10=0015 Nm

. 20 rad

W= —

t 5

MEMBER OF
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SERIE RT

=UNIVER=

n : Tempo di Rotazione
i Deve rientrare nei tempi previsti dalla tabella TAB.3. Se il tempo di rotazione supera i 2sec per fare 90°, nel calcolo si considera comunque un tempo di 2sec per 90°. Convertito sempre nel tempo per 90° ai fini

del confronto.
i Ad esempio, 6 sec/180° viene convertito in 3sec/90°.

n ¢ Calcolo Energia Cinetica
L'energia cinetica del carico deve trovarsi dentro i valori ammissibili.

. :%» - w? E (J) < Energia ammissibile OK
£=L w2
2
20
w==—

t

E= % -0,0038% - ( ZTN )=0,048J=48 mmJ

Controllo del Carico ammissibile
Controllare se il carico applicato al prodotto rientra nel campo ammissibile .

M < Carico ammissibile OK

M=T, +T,,= (0498005 +(02-98-0,1) = 0,392 Nm

Calcolo del Momento d’Inerzia |

1 Albero

Posizione dell'asse di rotazione:

Perpendicolare all'albero vicino ad
un'estremita.

2 Albero

Posizione dell'asse di rotazione:
Attraverso il centro di gravita dell'albero.
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S=UNIVER= SERIE RT

3 Piatto rettangolare

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

4 Piatto rettangolare

l=m . 421+ b2 4a212; b2

Posizione dell'asse di rotazione:
Perpendicolare al piatto vicino ad
un'estremita (stesso caso con un piatto
sottile).

5 Piatto rettangolare

Posizione dell'asse di rotazione:

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

6 Cilindro

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

MEMBER OF
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=UNIVER= SERIE RT
¥ 7 Stera solid
n A Posizi::: Z:II'Iassae di rotazione: ¢

diametro.
<IN
- ~
< &b s
I \\\ //// I
| D |
| | |
| | |
AN | e
~N e
\\l//
8 Piatto rotondo <t
Posizione dell'asse di rotazione:
diametro.
FI RN
- ~
< &b s
: \\\ //// I
| N |
| | |
. | _
~ | P
~N b
\\I//
9 Carico alla fine della leva 12
I=m1.-2 + m2.a22+K
Quando la forma M2 e una sfera fare 3
riferimento a K= M2 - 2 az
5
al
m1
1IN
- K N
Z =2 >
IS~ A7
NP
| Y |
| | |
L | J
~N e
~o | -
~_ | -
NS
10 Trasmissione a ingranaggi
o Ingranaggi (A) Number of teeth = a
- Trovare il momento d'inerzia I
er la rotazione dell'asse B.
P L Number of teeth = b
- In seguito viene introdotto I per
trovare lail momento d'inerzia per la
rotazione dell'asse A come Ia= (%) -8
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SERIE RT

SERIE RTO1

i Tempo di Rotazione - Energia cinetica ammissibile

Calcolo della Coppia
SERIE RTO1
Pressione d'esercizio
2] Bar
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
10 018 0,36 053 0,71 089 1,07 1,25 142 1,60 1,78
20 037 073 1,10 1,47 1,84 2,20 2,57 293 329 3,60
30 0,55 1,09 1,64 2,18 273 3,19 3,82 437 491 545
50 09 1,85 2,78 371 4,64 557 6,50 743 8,35 9,28
70 136 2,72 4,07 543 6,79 8,15 9,50 10,9 12,2 13,6
100 2,03 4,05 6,08 8,11 101 12,2 14,2 16,2 18,2 20,3
(Unit: N« m)
SERIE RTO03
Pressione d'esercizio
") Bar
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
10 - 0,09 018 02 030 0,36 042 - - -
15 - 022 045 0,60 0,75 0,90 1,04 - - -
20 037 0,55 1,10 147 184 2,20 2,57 293 3,29 3,66
30 0,62 094 187 249 31 374 437 4,99 5,60 6,24
(Unit: N+ m)

10 | (JAIGNEP

a Energia cinetica ammissibile Campo di regolazione tempo di rotazione
(mJ) (s/90°)
10 7
20 25
02+1,0
30 48
50 81
70 240 02+15
100 320 02+20
SERIE RTO3
Energia cinetica ammissibile Campo di regolazione tempo di rotazione
@ (mJ) (s/90°)
senza ammortizzatore paracolpi in gomma
10 7 0,25 02+07
15 25 039 02+07
20 48 - 02+1
30 81 - 02+1
MEMBER OF
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Carico ammissibile

() ‘ e

SERIE RT

SERIE RTO1 T%b} %}3 I: !
@ Carico ammissibile radiale Carico ammissibile assiale Momento ammissibile
N @ | N (b) N-m
10 78 74 78 24
20 147 137 137 40
30 196 197 363 53
50 314 296 451 97
70 333 296 476 12,0
100 390 493 708 180
SERIE RTO3
2 Carico ammissibile radiale Carico ammissibile assiale
N (a) N (b)
10 14,7 15,7 78
15 196 196 9.8
20 49 49 294
30 78 98 49

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

Al fine di migliorare le condizioni operative, si consiglia di applicare metodi come illustrato nel disegno in modo che un carico non venga
applicato direttamente sull'asse.

Load

Load

<D
' d
T J a0
Thrust bearing Flexible coupling w
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SUNIVER= SERIE RT

RTO1 - Tabella di spostamento (valori di riferimento)
100

Displacement

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

RTO1010 RTO1 050
€ =
=L =t
= =
(o) 9]
€ =
3 3
© ©
a o
i K]
a a
Load N
RTO1 020 RTO1 070
€ =
=L =L
= =
@ 9]
S =
@ )
Q o
o o
[-% o
i) KZ)
[a) [a)
Load N
RTO1 030 RTO1 100
€ =
=5 =5
= =
() 9]
€ =
@ ©
(8] [&]
© ©
a o
i) i)
a a
Load N
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