MANIPULACAO E EQUIPAMENTOS n







MiCRO

Fluido...........
Pressao de trabalho
Curso (£ 1°).

Temperatura

Modelos.......
Peso (gr.).....

Freqiéncia maxima........

Sensores

Elementos de
manipulagao

Garra pneumatica de dupla agdo com dois
dedos autocentrantes de abertura angular
Ar comprimido filtrado com ou sem lubrificagdo
1,5...7 bar (21,5...101,5 psi)

2x20°

-5...60 °C (23...140 °F)

MCHA-12 MCHA-16 MCHA-20 MCHA-25
53gr 103gr 193gr 327¢gr
3Hz

RCE Reed Switch,

RPE PNP Efeito Hall,

(ver caracteristicas en pagina 6.0.1.0)

Garras angulares MCHA

Modelo MiCRO
A 2-Ww
MCHA-12  0.900.001.313 2- XX (conex.)
MCHA-16  0.900.001.314 c »’L«
MCHA-20  0.900.001.315 T |
MCHA-25  0.900.001.316 | e i @//
e
E preciso regular a 1 -

velocidade de abertura

ou fechamento mediante

reguladores de vazao.

Recomendamos que as

fixagcbes sejam as mais :

Sensor

curtas e leves possiveis. @ U ‘*jf}
- -H - —————+ | x
Nk
L
R 2-UU
M
s
N /M
i ——— o)
AlB|c|D|E|F |G @ @ g
| & i
@12 || 154 | 3 6 7 | 263] 9 20 —
@16 || 175| 3 8 9 [311] 14 | 24 2-YY ‘ o P
@20 2 | 4 10 | 12 [ 401 | 18 | 30 ‘
@25 26 | 5 14 [ 479 21 | 36
o o o o o
H I J K L M N o) P Q R S T OU w o lww | sxx |y | 2
@12 || 745|102 | 235] 28 | 20 [329]215[102| 16 | 39 | 10 | 16 | 22 | M3x5 | M3x5 | M3x8 | M3x5 | M3 | 5
216 75 | 12 | 22 | 34 | 225| 35 | 25 | 14 | 18 |425| 14 | 22 | 26 | M4x7 | M4x7 |M4x11| M5x5 | M3 | 6
@20 8 13 | 25 | 45 | 25 [ 395325 16 | 19 | 50 | 16 | 26 | 35 | M5x8 | M5x8 | M5x12| M5x5 | M4 | 7
@25 85 | 18 | 28 | 52 | 285 |455[385| 20 | 215| 58 | 20 | 32 | 40 | M6x10 | M6x8 | M6x16| M5x5 | M5 | 9
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Elementos de

. - Garras radiais MCHY
manipulagao

MiCRO

] oo T Garra pneumatica de dupla agdo com dois
dedos autocentrantes de abertura radial
Fluido.....cccoeeiieiiees Ar comprimido filtrado com ou sem lubrificagéo

Pressao de trabalho .......
Curso (£ 1°)...

1...6 bar (14,5...87 psi)
2x91,5°

o -
o \ e -
Temperatura ................... -10...60 °C (14...140 °F) [@Ah i
Modelos........cccceveverenn.. MCHY-10 MCHY-16 MCHY-20 MCHY-25 25 ¢
PESO oo 80gr 150gr 320gr 600gr s
Frequéncia maxima........ 1Hz ,/;/
SEeNnSores ....cccceeeeueennnnn. RT Reed Switch, A S 5
RTP PNP Efeito Hall, N ,,f’:."":'/
(ver caracteristicas na pagina 6.0.1.0) L) - L4 ,,;”f

TT_(boca alim. cierre)

Modelo

MCHY-10
MCHY-16
MCHY-20
MCHY-25

MiCRO

0.900.001.317
0.900.001.318
0.900.001.319
0.900.001.320

E preciso regular a velocidade de abertura ou
fechamento mediante reguladores de vazéo.
Recomendamos que as fixagdes sejam as
mais curtas e leves possiveis.

2- MM x MA Prof.

I ‘Agui. montaje

K

]
|
;é\
|

.

L]

2 - XX x XA Prof.
Rosca de montale

2-YY Aguj. montaje

2Z x ZAprof.
é‘ ©

Agul. espina posic.

R

Espacio maximo para dedo

TT (boca alim. apertura)

4-0Q /

rosca montaje dedo

\i
BB
241 ——‘X
I Q ; ‘
T T
— B mjx W«P}f,%,fffwﬁ
0 |
a u E;%f ‘ $
— ? ‘ 2 - UUXUA Prof.
T
EE x EA prof.
A B BB C D EE | EA | EB | ED F G H | J K L M MA | MM | N1
210 30 58 71 |475| 35 |3H9 | 3 4 9 2 9 24 24 3 13 18 22 6 M3 | 23
216 38 69 84 |555| 41 |3H9 | 3 4 15 | 25 | 12 30 30 8 18 20 28 8 M4 | 25
@20 48 86 | 106 | 69 50 | 4H9 | 4 5 19 3 16 36 38 12 20 25 36 10 | M5 | 32
@25 58 | 107 | 131 | 86 60 | 4H9 | 4 5 23 3 18 42 46 14 24 30 45 12 | M6 | 42
N2 ¢} P Q QH | QQ R TT | VA | UU | W X XA | XX Y YY | ZA | 2Z | 21 z2
-0.005
-0.025
210 7 |235] 4 6 34 | M3 | 12 | M5 4 M3 | 15 | 30 6 M3 9 34 | 15 |[1MH9| 6 3
216 7 [285] 5 8 34 | M3 14 | M5 5 M4 | 20 33 8 M4 12 | 45 | 1,6 |17TH9| 7 4
@20 8 37 8 10 | 45 | M4 18 | M5 8 M5 | 26 42 10 | M5 14 | 55 | 1,6 |21H9| 9 5
@225 8 45 10 12 | 45 | M5 | 225 | M5 | 10 | M6 | 30 | 50 12 | M6 | 16 | 6,6 | 1,6 |26H9| 12 6
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o Elementos de Garras paralelas com dois
MlCRO manipulagao dedos MCHC

] oo T, Garra pneumatica de dupla agdo com dois

dedos autocentrantes de abertura paralela
Fluido......ovvvivivieieieeereen. Ar comprimido filtrado com ou sem lubrificagdo
Pressao de trabalho ....... 1...6 bar (14,5...87 psi)
Temperatura ................... -10...60 °C (14...140 °F)
Modelos.......coooiieviennnne MCHC-10  MCHC-16  MCHC-20  MCHC-25
Curso total .......cccccuerenneee. 4mm 6mm 10mm 14mm
Peso ....cccoeeiii 55gr 125gr 250qr 460gr
Freqiéncia maxima........ 3Hz
Sensores ......ccceeeeeeeeeeenn. RCE Reed Switch,

RPE PNP Efeito Hall,

(ver caracteristicas na pagina 6.0.1.0)

2-XX (Conex.)
Modelo MiCRO 4-VV
2

MCHC-10  0.900.001.321 z o—o-S

MCHC-16  0.900.001.322

MCHC-20  0.900.001.323

MCHC-25  0.900.001.324 vival EA

0.0z z1
T GQA-H9 x QB prof. * 2x2-H1 x H2 prof

Pasante @HH

4 =] J Hﬁ e 2
= I |

|
(N
L,

M i
_OSAHO x S8 pro. 2
2-UU x UV prof. N £0.05 E D
G
]

| _

S ] -

RS ;

2-XA x XB prof.
A B C D E F G H | H1 | H2 | HH | J K L | M N (o] P

@10 | |18 | 23 | 23 (378 6 |12 | 57 | 16 | M3 |55 |26 11257152722 |4 *9. | 29|12 | 164 |52 | 7,6
@16 | |22 |30,6|245|425|75| 15| 67,3 | 24 |M4 | 8 | 34 14979, 120982 |5 0,138 |15 | 236 |65 | 11
@20 | 32| 42 | 29 |528 95| 20| 848 | 30 |M5| 10 | 4,3 [16,370; 26,322 |8 01|50 | 18 | 27,6 | 7.5 | 16,8
@25 | |40 | 52 | 30 | 636 11 | 25| 1027 | 36 | M6 | 12 | 51 [19,3 705 33,3 %% [ 1070, | 63 | 22 | 336 | 10 | 21,8

QA | QB R S SA | SB | UU | UV wW W X XA | XB Y YA z Z1 Z2

210 2 3 1,4 | 27 11 2 M3 6 M2.5 5 M3 | M3 6 3 5.7 9 19 10
@16 3 6 16 30 17 2 M4 8 M3 8 M5 | M4 | 45 4 8,5 19 13
@20 4 4 186 | 35 | 21 3 M5 | 10 M4 10 | M5 | M5 8 5 10 23 15
@25 4 4 22 |365| 26 | 35 | M6 | 12 M5 12 | M5 | M6 | 10 6 12 [ 10,7 | 235 | 20
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MiCRO Elementos de Garras de trés dedos

manipulacao MCHG2
] oo T Garra pneumatica de dupla agdo com trés
dedos autocentrantes de abertura paralela
Fluido.....ooeeiiiiiiees Ar comprimido filtrado com ou sem lubrificagdo

Pressao de trabalho ....... 2...6 bar (29...87 psi)

Temperatura .. «e.. =10...60 °C (14...140 °F)

Modelos.........ccovuveveeernnee MCHG2-16 MCHG2-25

CUISO...cceeeeeeeereerereees 4mm 6mm

Freqiéncia maxima........ 2Hz

Sensores ......ccceeeeeeeeeeeen. RT Reed Switch, "m_\_
RTP PNP Efeito Hall, -y

(ver caracteristicas na pagina 6.0.1.0)

Modelo MiCRO @16 - 25
<-Ranhura para
MCHG2-16  0.900.001.325 sensor
MCHG2-25 0.900.001.326 ZOI 6-QQ x QA prof

?Ol\gﬁele\ﬂl%prof Rosca de montaje

MCHG2-32 0.900.001.340

wi| oHe +\T\
0

o |

D N1 N2 1Ll
Conex. Abrir

1T
Conex. Cerrar

@32

3-GMM
DYY x YA prof DMA x MB prof

A[B|CID|E|[G|F|H|T|J|K|L]|MA 4uuomm sobre GMR

sobre GMR

6-QQ x QA prof
Rosca de montaje

©16||30|35|32| 2 |3 |8 | -15h9/6 |2 -|2H9 6
@25 |42 40|37 12| - |6H9| 8 | 3 | - |2H9| 8
@32) 5244|323 |6 |14] 2 |8h9|11]4.5]17 |2H9| 8

N
w

.

T
Lw
p <2’
MB|MM|MR|N1|N2| P | PP |QA|QQ| R | S SS 2 2Apol
I _|J
o16| | 8 [34|25 | 11| 7 | 15 |175| 5 |M3| 25| 4 $—=F
@25| 10 45|34 |15 | 7 | 21| 24 | 6 |M3| 28| 5 . e
@32| 9 |45 44 | 16| 8 | 28| 32 | 8 | M4|305] 6 P N .
N Conex. Abrir
TTIUAlUU| X |XA|xX| Y |YA|YY| Zz |zA| zz 2|~ 5
_ 1 <
@16 | | M3 |4,5| M3 (12,5 2 |2H9| 11 | 2 |2H9| 3 |1,5| 17H9 b -
@25| [M5| 6 | M4 | 17 | 3 |2H9|14,5| 3 [3H9| 5 | 1,5| 26H9 ﬂ ~Gonex. Gemrar
@32| [M5| 6 | M4 | 22| 3 [3H9[19,5] 2 [3H9| 5 | 2 | 34H9
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Elementos de
manipulagao

MiCRO

Como selecionar o modelo de garra adequado

» Na selecao de uma garra devemos considerar a geometria,
0 peso da pega e as condigdes de movimento (velocidade

e aceleragao) para que a mesma propicie uma forga de
sujei¢do ou aperto em acordo com a necessidade.

Deve-se respeitar no obstante, um fator de seguranga segun-
do o tipo de trabalho a desenvolver e desenho dos dedos de
sujeicao.

F=WxGxFs
Onde:

Forga de sujeigdo ou aperto por dedo (F) ........ N
Peso da pega (W) .....ccoeeeeeeeeeciaeeeieaeesienn Kg
Aceleracéo da gravidade (G)...........ccccocveen... 9,8m/s?
Fator de seguranca (Fs)

- Tarefa em condigbes normais...................... FS=10
- Tarefa em condigées aceleradas................. FS=20

Uma vez selecionada a garra com a ajuda dos graficos, tendo
em conta a pressdo de trabalho e a distancia desde a garra
até o centro de gravidade da pega a prender (distancia L), de-
terminamos a forga de sujei¢do ou aperto (F) maxima admitida
para a condigao.

SeL=L1 logo F=F1
SeL=L2 logo F=F2

Presséo de
trabalho

-y

A\

L1 L2 L

Pelo grafico podemos observar que a for¢a de sujeigao ou
aperto maxima admitida varia em fungao da distancia L.
Isto &, a medida que aumentamos a distancia L a forga de
sujeicdo maxima admitida diminue e vice-versa.

Selecao do
modelo adequado

Confirmagao do ponto de sujeigdao ou aperto

E possivel que o ponto de sujei¢do ou aperto esteja num
plano diferente do plano de acionamento dos dedos a uma
distancia H.

Aconselha-se que a distancia H nao ultrapasse os valores
recomendados nos graficos para cada modelo, diametro e
pressao de trabalho da garra.

|

ol © e

|

I

g

.‘"LPonto de aperto

Distancia

H(mm) ]
5 'Modelo de garra
i AN
2
\\
10
4 5

Pressdo P(kgf/cm2)

No caso das garras paralelas, também devemos respeitar a
relagéo entre as cotas L e H. Esta relagdo depende do taman-
ho da garra do tipo de sujecéo ou aperto (interna ou externa)
e pressao de trabalho.

O desrespeito a esta relagao, entre as cotas L e H, ocasionara
o surgimento de esforgos adversos reduzindo sensivelmente
a vida util da garra.

Exemplo de selecao:

Deseja-se manipular, em movimento acelerado, uma pega
com peso de 0,05Kg. Por necessidade do conjunto é requeri-
do uma garra de abertura radial modelo MCHY.

Para este caso, movimento acelerado, utilizaremos um Fator
de Seguranga = 20. A pressao de trabalho sera de 5 bar e a
distancia L = 30 mm.

Célculo forga de sujeicdo ou aperto (por dedo)

F=0,05kg x 9,8m/s?x 20 =10N

Conforme observamos no grafico na pagina seguinte para
uma distancia L=30mm e pressao de trabalho de 5 bar a
garra MCHY-16 permite uma forga de sujeigéo, por dedo, de
17N. Isto atende a necessidade de manipulagao pretendida
com seguranga acima da calculada.

Caso haja a necessidade de haver um deslocamento da
sujeicdo, conforme distancia H, o grafico na pagina seguinte
nos recomenda um valor maximo de 8 mm.
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Elementos de Selecao do
MICRO manipulagao modelo adequado

Garras paralelas com dois dedos MCHC

Sujeicao externa Sujeicao interna Sujeicao externa Sujeicao interna

lo ®

- —
|
. M L .,
Fo- -F Ponto de - b Ponto de
sujeicao H sujeigao
MCHC-10
= & = -~ " :
z = o | =0, TP z g N 3 |
S| \ ol o= I o=
w12 Ped.6MPa @ o E] 50 —_— o€
o 2w §E ., s ™ la s E .
© o = P=0SMPa T Q) Q.Iw b e ::3,% Q'I}
> 3 | ~ ~ Y
o & = =T e AP T I Sgo ~ ‘&"‘j}";:{s S0
Qg — (] @ 8 N NN ~ © 'S
g \ Bk e ST e s R T 'g 10 i), 1P g -%1 20 4:\3—\.\%":’.‘ - S g 'g‘
= p 1 | 1 5 ~ ~ =
g . s ke ek TR VO PR R EECET T RO - I R S R A N < 3
T oo | g | o RSN % ‘
1 + 1 I
o 10 i) 0 40 50 60 [1] m W 4D 5D (5] [ 10 0 &0 50 60
Distancia do ponto de sujei¢édo L (mm)
MCHC-16
30 M »
= [ 1 = o | g |
\c-; 0 e ] L LT ‘c'; W =% === p=0.7MP -g fg] -g E‘
! ' | | sa
x& a5 - Pe) GM B 18 50 P—II)EMP; = g 2 E‘
Q ‘30 = w-P0.5MPa —y Q 40 P=0.58P 8_ ;1 8_;:’ 40 o
21 35 - AMP: > Pe0AMPa [e) | o
7] b i s e i iy 21 - - - o o B —pug arra0 7ia
o 120 pe03Mes g| X = POIMPY o @ T g DR P
T 45 | =t - ———— o - — 8 o T O 4y b “\_“a_,o\"\
0 o5 C % s o,
T 1 - s, . A gy Py 2.2 = ENOWL RN
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L J w 1 5 S | L S
o o [a o | o ks
o 10 20 an 40 50 () a 10 20 a0 A0 S0 60 ] 10 20 3a &0 S0 &0
Distancia do ponto de sujeigdo L (mm)
MCHC-20
1o 100
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. Elementos de
M |CRO manipulagao

Sensores magnéticos série RCE - RPE

Sensores magnéticos

SN ) Ce= e S

LI oo T Atuacéo por proximidade de campo magné-
tico | 24
Modelos........ccccviereennnns Reed-switch (2 fios) ou agédo Hall (3 fios) @E::gg
Tipo de saida.................. PNP (modelo agao Hall) }
Dados elétricos............... Ver tabela
Grau de protegéo ........... IP 67
Protegao......ccccoveuevevnenn. Contra invers&o de polaridade e ondas de
sobre tensdo (modelo agao Hall)
Contato......ccocvvevveeeennnn Normal aberto
Indicacéo de estado ....... Mediante um LED
Temperatura ................... -10...70 °C (14....158 °F)
COoNexa0 ....ccccvverreeiennnne Mediante cabo ou conector M8x1
Fixagao0 .......ccccccvveveeninns Direta sobre ranhura do cilindro Ver diagrama de conex&o incluso no instrutivo que
acompanha O sensor.
Modelo Acéo tipo Tenséo Corrente Poténcia Cabo Conector M8 MiCRO
RCE Reed-Switch 5..220 Vcalcc 100 mA 10w 2m 0.900.001.327
RCE-QD Reed-Switch 5...30 V calcc 100 mA 10w 0,150m . 0.900.001.331
RPE Ag&o Hall PNP 5..30 V cc 50 mA 1,5W 2m 0.900.001.328
RPE-QD Ag&o Hall PNP 5...30 V cc 50 mA 1,5W 0,150m . 0.900.001.332

Sensores magnéticos série RT - RTP

] oo T, Atuacéo por proximidade de campo magné-

TN

—lo
N
o
(¢,

tico a =
Modelos.......cccevveeeennnenn. Reed-switch (2 fios) ou agdo Hall (3 fios) =
Tipo de saida.................. PNP (modelo agao Hall)
Dados elétricos............... Ver tabela
Grau de protegéo ........... IP 67
Protegao......cccccvvveveeenennn. Contra inversao de polaridade e ondas de :
sobre tens&o (modelo agdo Hall) / ;
(07613 -1 (o Normal aberto
Indicagéo de estado ....... Mediante um LED
Temperatura ................... -10...70 °C (14....158 °F)

Conexao ........cccoceeeueenenne Mediante cabo ou conector M8x1 ] o ] )
FIXaG80 ..ooveveeeeeeeenn. Direta sobre ranhura ;/igrz’;’ag;zgi ‘;’Z:S";’fxao incluso no instrutivo que
Modelo Agao tipo Tens&o Corrente Poténcia Cabo Conector M8 MiCRO

RT Reed-Switch 5..120 Vcalcc 100 mA 10W 2m 0.900.001.329
RT-QD Reed-Switch 5...30 V calcc 100 mA 10W 0,165m . 0.900.001.333
RTP Agéo Hall PNP 5..30Vcc 200 mA 6 W 2m 0.900.001.330
RTP-QD Agao Hall PNP 5..28 V cc 200 mA 6W 0,165m 0 0.900.001.334
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Atuadores rotativos Série Compacto

TIPO. et Atuador pneumatico de dupla acéo, rotativo
oscilante 0 a 190° com ajuste fino do angulo g
de giro e amortecedores de choque hidraulico - @" -~
Fluido.....cccooviiie Ar comprimido filtrado com ou sem lubrificagéo e R A
Presséo de trabalho ....... Modelo com amortecedores de choque hidraulico: Lo g L
Max.: 6bar (87 PSI)*!, Min.: 1bar (14,5 PSI)*2 - "_,.-f'”-'
Modelo com regulagem por parafuso: i
Max.: 10bar (150 PSI), Min.: 1bar (14,5 PSI)*? o P o
0..60 °C - .
Ver tabela ** - —ey *
316 (0,61Kg), 920 (1,31Kg), 925 (2,12Kg), A " -— =
232 (4,19Kg), D40 (7,72Kg) _
Conexéo de comando ...  @16: M5, outros &: G1/8” )
Montagem........cccceevneeen. Orificios roscados em diversas faces do corpo b
Amortecimiento............... Elastico: Modelo regulagem por parafuso
Amortecedor hidraulico: Modelo com amortec.
Interruptor magnético ..... RT Reed Switch y RTP PNP Efecto Hall
(ver caracteristicas na pag. 6.0.1.0)
*3. O angulo de giro
TG z 2 8 z Angulo de ajustado para atuadores
. giro min. com amortecedores de
MiCRO [ 0 ]% choque hidréulico, ndo
d ,L T 16 72° deve ser menor que o
—|— é — @ — === 20 580 especificado na tabela
MCRQ-16  0.900.001.350 ﬂ T p 690 abaixo. A néo observagéo
MCRQ -20 0.900.001.351 0 32 770 desta rggomendaga"o
MCRQ-25  0.900.001.352 40 82° conduzira a uma perda
MCRQ-32  0.900.001.353 P . ggsﬁggg’zzdjn‘:fgia
MCRQ-40  0.900.001.354 ‘ :
agLc
oLB N N
(% DLA o K K
Adicionar o cédigo principal: T - l, = o
L
Amortecedores Parafuso ; ;= @ = '
de choque de ajuste B —{J—F : /' % == I °‘|
1001 1002 | E: °
2-S 5 ‘ L
2-AA \ E
T 2-DDxDA prof.
*1. A pressdo maxima de operagédo -

do atuador é restringida pelo
maximo de impactos admitidos
nos amortecedores de choque
hidraulico.

*2. Atuador atuando sem carga.

8-QQxQA prof,, P.C.D QB

2-@UA x UB prof
@uu

=

4-MMxMA prof. / ‘ |

&

©16-20-25

%] A |AA| B |BB| C D | DA | DD | E F G H HH | J K L LA LB LC M | MA | MM
16 34 14145 | 7 8 13 | 12 | M8 | 6 |15H9| 95 | 47 | 3H9 | 60 | 27 | 26 | 92 |20H9 | 45h9 | 46h9 | - 8 | M5
20 40 |17 | 65| 8 | 10 | 17 | 15 |M10| 10 |22H9| 12 | 57 | 4H9 | 84 | 37 | 32 | 127 | 32H9 | 65h9 | 67h9 | - 8 | M6
25 46 |22 | 75| 8 | 12 | 20 | 18 |M12| 13 |26H9 | 155 66 | 5H9 | 100 | 50 | 37 | 152 | 35H9 | 75h9 | 77h9 | - 8 | M8
32 59 |30 | 12 |12 |145]| 27 | 18 |M12| 13 |24H9 | 17 | 86 | 6H9 | 130 | 66 | 47 | 189 | 56H9 | 98h9 |100h9| 102 | 10 | M8
40 74 |36 | 15 | 21]16,5]| 32 | 256 |M16| 24 |32H9| 24 | 106 | 8H9 | 150 | 80 | 60 | 240 | 64H9 [116h9|118h9| 120 | 13 | M12
%] N O | P QA|lQB |QQ| R |RP|RR| S T |TT|U|JUA | UB|UU | W X | XA | XX | Y | YA |YY |zZX
16 37 |[1565] 4 8 32 | M5 | 29 | 29 |31 |M10| 55| M5 | - 11 | 65|68 | 50 | 15 | 35 |3H9| 27 | 35 |3H9 | 19
20 54 |195|45] 10 | 48 | M6 | 33 | 36 | 23 |M10| 4.5 |Rc1/8| - 14 | 85 |86 | 70 | 23 | 45 |4H9 | 39 | 4.5 | 4H9 | 28
25 63 | 22 | 5| 12 | 55 | M8 |37.5| 33 | 28 [M14| 7.5 |Rc1/8| - 18 110.5|10.5| 80 |26.5| 55 |5H9 | 45 | 45 | 5H9 | 33
32 85 |275| 6 |145] 77 |M10|50.5| 46 | 34 | M20 | 10.5 Rc1/8] 42 | 18 |10.5|10.5| 95 |37.5| 6.5 |6H9 | 59 | 45 | 6H9 | 49
40 100] 37 | 9 |16,5] 90 |M12|655| 68 | 45 |M27| 7 |Rc1/8/ 57 | 20 |12.5|14.2| 113 | 44 | 85 |8H9 | 69 | 45 | 8H9 | 54
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Cargas Admissiveis

MiCRO Atuadores rotativos

Série Compacto

Defina a carga e o momento que sera aplicado, tendo em conta os valores admissiveis conforme tabela a seguir.
A ndo observagao dos valores limites resultara em perda de preciséo e reducéo da vida util do atuador.

@? lw
%] Carga radial Carga frontal Momento maximo
max. admissivel (N) max. admissivel (N) admissivel (N.m)
16 78 (a) 74 (b) 78 24
20 196 197 363 5.3
25 314 296 451 9.7
32 390 493 708 18
40 543 740 1009 25
Torque tedrico
(4]
1 Bar 2 Bar 3 Bar 4 Bar 5 Bar 6 Bar 7 Bar
16 0.26 0.52 0.78 1.04 1.31 1.57 1.83
20 0.50 1 1.5 2.01 2.51 3 3.5
25 0.91 1.81 2.72 3.62 4.55 5.45 6.36
32 1.88 3.78 5.66 7.56 9.44 11.32 13.23
40 3.78 7.53 11.31 15.09 18.87 22.62 26.4
Energia cinética Faixa de ajuste de tempo
] admissivel (J) de rotagao
Parafuso Amortecedores Parafuso Amortecedores
de ajuste de choque de ajuste de choque
16 0.007 0.039 0.2..1.0 0.2..0.7
20 0.048 0.116 0.2..1.0 0.2..0.7
25 0.081 0.294 0.2..1.0 0.2..0.7
32 0.32 1.6 0.2..2.0 0.2..1.0
40 0.56 29 0.2..25 0.2..1.0
: Com amortecedores
Com parafuso de ajuste de choque hidraulico
1 1 =
MCRQ-40=~ =
— a0 MCRQ-40
% ///ﬂ/ < /1" |
; CRQ-32 € g
g 0.1 % 041 ,MCRC}Q-S}Z
T < -
o ~ MCRQ-25 g P CRQi‘zf’
2 oot MCRQ-20 5 ~ GTCRG20
s o7 = s 001 _ ==
2 A E © ~ = MCRQaA
2 o0 L | MCRQ-16 2 - —f 6
£ ~ 7~ [}
s} £ 7
= < 0.001 —
s
— ~
"
0.00001 0.0001
02 03 05 07 1.0 20 3.0 0.2 0.3 0.5 0.7 1.0

Tempo de rotagdo (s/90°)

6.1.0.1

Tempo de rotagao (s/90°)



MiCRO Mesas rotativas Série TAR 160

Sentido de rotagéo ......... Horario

Acionamento da valvula. Elétrico

Sinal de sincronismo ...... Elétrico

DiviSOES ....ccvvvveeriieeiiennn 4-8 (outras divisdes consultar)

Diametro do prato........... 160mm standard (max. 300mm)

Pressao de trabalho ....... 3...6 bar (43...87 psi)

Torque teorico a 6 bar..... 26 Nm

Consumo de ar............... 0,66 NI (por ciclo a 6 bar)

Conexéao de ar-... ... G1/8" (no eixo central)
Temperaturas.................. -20...50 °C (-4...122 °F)

Precisdo da divisdo ....... + 0,08mm (+ 2" 30”)(todas as estacdes)(*)
Planicidade de rotacéo.... + 0,08mm

Concentricidade (rotacgéo) +0,1mm

Paralelismo base/prato ......... +0,1mm

Méx. carga no prato........ 196 N

Max. forga no prato......... 1200 N (com a mesa posicionada a 6 bar)

(*) E virtualmente 0 (zero) se a mesa giratoria for utilizada como divisor durante a usinagem da mesa.

S&o Dispositivos que transformam o movimento linear de um cilindro pneumatico em um movimento rotativo de passos, ideal como complemento em
automagdbes industriais.

A mesa giratéria TAR 160 é aplicavel onde é necessario um dispositivo compacto e com cargas limitadas. Sua grande resisténcia, simples operacgéo,
pouca manutencgdo e precisdo ao longo do tempo devido ao seu elaborado projeto, fazem das mesas giratérias TAR 160 ideais para transferéncias de
rotagdo em dispositivos mecénicos ou automagdo de montagens.

Caracteristicas construtivas:
- Base de ago fundido.
- Eixo central temperado, retificado e lubrificado por alemites.
- Cilindros com fins de curso amortecidos pneumaticamente.

TAR 160 MiCRO
8 (div.) 0.900.000.292
° EHL
o ‘ ‘
o
I e— R = R
[ ‘
324
185
@54+0.05 55 164

10,5(M8)

108

152

160 (max 300) 1040.1 % el B
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MiCRO Mesas rotativas Série TAR 270

Sentido de rotagao ......... Horario

Acionamento da valvula. Elétrico

Sinal de sincronismo ...... Elétrico

DiviSOES ...cccvvvveeieeeiniennnn 4-6-8-12-24 (outras divisdes consultar)
Diametro do prato........... 300mm standard (max. 990mm)
Pressao de trabalho ....... 3...6 bar (43...87 psi)

Torque tedrico a 6 bar..... 57 Nm

Consumo de ar............... 1,8 NI (por ciclo a 6 bar)

Conexéao de ar... ... G 1/8” (no eixo central)
Temperaturas.................. -20...50 °C (-4...122 °F)

Precisdo da divisdo ....... + 0,05mm (+ 17)(todas as estagdes)(*)
Planicidade de rotagéo.... + 0,08mm

Concentricidade (rotagéo) + 0,05mm

Paralelismo base/prato ......... + 0,05mm

Méx. carga no prato........ 980 N

Max. forga no prato......... 3000 N (com a mesa posicionada a 6 bar)

(*) E virtualmente 0 (zero) se a mesa giratoria for utilizada como divisor durante a usinagem da mesa.

S&o Dispositivos que transformam o movimento linear de um cilindro pneumatico em um movimento rotativo de passos, ideal como complemento em
automagées industriais.
A mesa giratéria TAR 270 pode manipular grandes cargas. Sua grande resisténcia, simples operagdo, pouca manutengdo e precisdo ao longo do
tempo devido ao seu elaborado projeto, fazem das mesas giratérias TAR 270 ideais para transferéncias de rotagdo em dispositivos mecénicos ou
automacédo de montagens.
Caracteristicas construtivas:

- Base de ago fundido.

- Eixo central temperado, retificado e lubrificado por alemites.

- Cilindros com fins de curso amortecidos pneumaticamente.

- Pode ser fornecida de forma especial com cilindro de acionamento por pistdo duplo ou com controle hidraulico de velocidade.

TAR 270 MiCRO
4-6-8-12-24 (div.) 0.900.000.294
Q
90+0.05 8.5
©
- 8

— = NI

0O - f—=——=———— 3

T o S

300 (max 990) 14£02 LJED

3225 18
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