SERIE GRC base - SERIE GRC-K ALTA PRECISIONE

Descrizione generale e
vantaggi applicativi

Unita rotanti ad elevata integrazione, offrono in
in un‘unico componente: un attuatore rotante a
doppia cremagliera con albero cavo, una
tavola per il montaggio diretto del carico, il
dispositivo di regolazione dell'angolo, e nelle
versioni specifiche le battute regolabili con
deceleratori.

® Serie base e serie di alta precisione su
cuscinetto a rulli incrociati (stessi ingombri).

® Perapplicazioni che richiedano angoli di
lavoro fino a 100° é possibile selezionare
il modello90° con regolazione 0-100° che
offre ingombri e pesi inferiori rispetto al
modello 180° (regolazione max 190°).

® Connessionidisponibili su tre lati.

@ L'assecentrale cavo (g4~g17mm)offre
un passaggio ideale per connessioni
elettriche e pneumatiche.

® Risalti di centratura sulla tavola rotante e
sul corpo dell'attuatore.

® Versioni con battute esterne regolabili e
deceleratoriintegrati, assicurano arresti
dolci e privi di rimbalzi.

® Lacorsadeicilindri particolarmente lunga
consente l'impiego di ingranaggi con alto
rapporto di riduzione a vantaggio della
qualita' nella regolazione a basse
velocita operarive.

Simbolo pneumatico

Codice
GRC - AT . R ok kkk
[1] E.1
1| Modello 2 | Grandezza (coppia)
- = Base 5 = 0.5 Nm (solo versione base)
K = Con cuscinetto a rulli 10 =1Nm
incrociati per precisioni 20 = 2Nm
elevate 30 =3Nm
50 = 5Nm
80 = 8Nm
3| Rotazione nominale | 4| Battute regolabili con deceleratori
90 =(0°~100°) - = senzabattute
180 = (0°~190°) A1 =con battute montaggio 1
A2 =con battute montaggio 2
A3 = Predisposta per montaggio batiute A1
GRC/GRC - K - A1 GRC/GRC-K -+- A2 GRC / GRC -K -=-A3
Dati tecnici
GRC-5 | GRC10 | GRC-20 | GRC-30 | GRC-50 | GRC-80
Fluidi applicabili o d RRC % ~ Aria compressa
Pressione max 10 bar
Press.min GRC 1 bar
GRC-K 1.5 bar 1 bar
Versioni con deceleratori | 2.5 bar 2 bar 1.5bar
Pressione collaudo 15bar
Temperatura ambiente 0 ~60°C
Energiadissipabile | 0.005J | 0.008 0.03J | 0.03J 0.04J 0.11J
Ed condeceleratori| 0.46J | 0.59J 1.41J 1.71J 2.33J 2.78J
Ammortizzi GRC/GRC-K | paracopi elastici
Versioni con deceleratori | NCK-0.3 NCK-0.3 NCK-07 NCK-07 NCK-1.2 NCK-2.6

Reg. rotazione GRC/GRC-K
Versioni con deceleratori

(0°<100°) modelli con rotazione nominale 90° - (90°~190°) modelli con rotazione nominale 180°
(30°+6°) modelli con rotazione nominale 90° - (180:6°) modelii con rotazione nominale 180°

Tempodirotazione regolabile da 0.2 ad 1.5 secondi per una rotazione di 90°

@ cilindripneumnatici | 10mm j 12mm 16mm 16mm 20mm 25mm
Connessioni | M5 M5 MS . M5 1/8" 1/8"
@ asse passante 4mm - 8mm 11mm 13mm 14mm 17mm
Lubrificazione Non richiesta, se necessaria per altri componenti collegati alla stes

alimentazione, impiegare olio ISO VG32
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** GRC-5

Dimensioni particolari
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Taglia _AA-prof. AB BA-prof. BB BC CA-prof. CB CC-prof. DA DB EA EB ECprof FA FB G HA HB HC JA JB
5 MAx07-7 24 M0765 26 ** 9554 52 Mexi-12 35 42 11 335 36 48h9 MSx08 43 13 30 15 18
10 MBx087 30 Mbx087 32 54 11-65 6,6 Mexi,25-12 40 46 14 3335 41 549 M5x08 46 13 33 15 19
20  M6x1-9 36 Méxi-8 42 62 1165 69 Mexi 512 47 55 17 FEh5 48 649 MBx08 53 16 37 145 205
30  Méx1-9 44 Méxi-8 52 74 1486 8,7 Mi0xi515 58 67 21 FE45 59 789 M5x08 55 18 a7 145 205
50  MBxi2513 50 Mexi2512 60 88 175108 105 Mixi7>18 66 74 24 5755 69 9209 1/8° 71 23 48 215 27,5
B0 Mex12513 54 M8x12512 66 94 175108 105 Miaxi/518 69 80 26 57555 76 101hg 1/8" 80 25 55 24 30

** Vedi riquadro GRC-5 (in alto-dx)

NN NN N N

Tagia JC JD JE JF90°JF18° JG JH K MA MB NA NB NC PA PB Q SA0°SAI8° SB TA TB
B 1621 115 65 82 56 29 42 17H9 2 4h9 55 24 12h9 35 8 73 90 12 49 MéxI
10 20 215 12 75 99 56 37 48 22n9 8hg 55 24 18h9 25 8 83 107 15 53 MBX0.75
20 27 22 13 86 115 56 47 58 27h9 11hg 65 39 20h9 25 10 96 125 15 55 MiOxi
30 37 22 13 111 155 56 57 68 32n9 189 7,5 2,9 26h0 25 10 121 165 25 55 Mi0x1
50 36 325 175 129 177 831 58 75 37h9 14n9 105 53 28h9 45 15 144 192 295 7 Mi2xi
80 40 35 19 135 183 8,1 58 80 40h9

i7h9 95 44 36h9 35 15 150 198 295 7 Mi2xi

CWIBINDININN

-~ -

W X LD90° LD18° RDI0° RD180°

Tagia TC UA UB
5 87 166 16
18 49 171 194
20 57 176 24
30 38 176 34
50 35 246 35

 — - = - - - - —

80 35 271 36

10 126 2156 255, 225 255
12 131 245 305 |26 305
14 136 31 375 31 375
14 136 385 495 40 495
17 206 485 61 51 61
17 231 515 64 54 64

ololoodw<




Dimensioni versioni con battute reg. e deceleratori montati A1/A2 (mm)

GRC-5
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Taga A B C D _E-prof.
5 35 84 15% 1 M3x0,5-65
10 35 11 18% 1 M4x0,7-6
20 45 134 23% 1 Mbx0,87,5
30 45 17 27¥ 2 M5x0,8-85
50 65 184 32¢ 2 Mex1,25-9
80 65 20 T 2 M8x1,25-9
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Selezione dei sensori magnetici idonei per impieghi generali

2.

Codice T * *

&

12

3

Tipo

0 = Reed con led, (12~24Vdc, 5~50mA) (110Vac, 7~20mA)
2 = Stato solido, (12~30Vdc, 5~20mA)
3P = Stato solido a 3 fili PNP (10~28Vdc, 100mA)
3 = Stato solido a 3 fili NPN (10~28Vdc, 100mA)
5 = Reed, (5/24Vdc, 50mA) - (110Vac, 20mA)

NS b\ 5 | Direzione del cavo di alimentazione 3| Lunghezza del cavo di alimentazione
H = assiale - = 1m. standard
V = radiale 3 = 3m. opzionale
5 = 5m. opzionale
1. Descrizione generale e Esempio - Sensore a stato solido 3 fili PNP, con cavo assiale lungo 3m.
- g oi:.ip Codice d'ordinazione : T3PH-3
vantaggi applicativi

L'ampia gamma dei sensori magnetici
disprcf:nibui, consente un comodo e voloce
interfacciamento con ogni tipo di controllo o . .=
Slotirioe, griap 3. Dati tecnici
@ |sensoritrovano alloggiamento in apposite

cave ricavate nel corpo dell'attuatore, Modello TO T2 T3P/T3 T5

5;!;%‘%‘;‘3?&2?&‘2‘9"0" ed ottenendo Applicazione plc/reld plc plc/reld pic/reldvcollinserie fcicuitIC

' Tensione 12-24Vde 110Vac 10~30Vde 1028V 5-24Vdc  110Vac

® Leddisegnalazione in ON disponibile in Corrente 5-50mA  7~-20mA 5~20mA 100mA 50mA 20mA

ognitensione. Caduta di tensione intema  2,4v av 0,5V oV
® Semplicidainstallare. Led Si (acceso in ON)  Si (acceso in ON)  Si(acceso in ON)  No

: : , , , Accelerazione max. 30G 100G 30G

® Cavo in uscita, radiale od assiale rispetto

al sensore.

4. Circuiti elettrici interni

N.B. disponibili su richiesta sensori con
funzioni speciali : con led bi-colore (rosso- T2*-* .t ot T5*-*
verde -rosso) per una veloce &
individuazione della migliore posizione di ¢
rilevamento e con led bi-colore (rosso- § i # Blanco + — Noro:

verde-rosso) piu led (giallo) di
autodiagnosi ed uscita di allarme in caso di
fuzionamento pendolare o di cattivo
posizionamento dell'attuatore controliato.

Bianco +

}\ Uscita blanco

T

- Alimentazione Nero

+ Alimentazione rosso

o4 Uscita bianco

o
« Alimentazione nero
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Guida zl dimensionamento

Riepilogo dei 4 passaggi necessari
per una corretta scelta dell'unita.

3 Passo 1 1
Verifica che il tempo di rotazione rientri in

kquelh ammessi. b
8 Passo 2 j

Determinazione della coppia richiesta
dall'applicazione in base a:
- Forza o coppia richiesta in uscita
- Resistenze esterne alla rotazione
- Inerzia del carico

. J
"
Passo 3 7
Verifica che il valore dell'energia cinetica
kdissipabile rientri in quelli ammessi. )
: Passo 4 b

Determinazione delle sollecitazioni sostenute per:

- Sollecitazioni dovute al peso del carico

- Sollecitazioni dovute carichi radiali

- Sollecitazioni dovute al momento d'inerza

del carico
\_ p

Svolgimento

Passo 1 Verifica tempo di rotazione

Se il tempo di rotazione richiesto non rientra
nei valori riportati nelle tabella seguente si
possono riscontrare comportamenti non
desiderati o un danneggiammento dell'unita.

Tempi di rotazione ammessi |
Angolo ~ - 90°

ampo dei tempi '
rotazione ammessi (sec.)

Passo 2 Determinazione della coppia

L.a coppia minima necessaria deve essere
superiore alla somma delle coppie relative a:
coppia/forza operativa richiesta , coppia
necessaria a vincere eventuali resistenze
indotte, coppia necessaria a vincere |l
momento d'inerza quando il carico viene
posto in rotazione.

Calcolo della coppia operativa richiesta :
T.=F. x L

T, = coppia operativa richiesta (Nm)

F, = forza operativa richiesta (N)

L = distanza fra il centro di rotazione ed il
punto di applicazione della forza.

Rotazione
di lavoro

Calcolo della coppia resistente :
(per attrito, gravita ecc.) :

TR=K X FR x L

T, = coppia resistente (Nm)

K = fattore di sicurezza consigliati
assumere K=2 per carichi costanti
assumere K=5 per carichi varibili

F, = forza operativa richiesta (N)

L = distanza fra il centro di rotazione ed il
punto di applicazione della forza.

p.e. forza resistenie generala dal peso del carico

® Botaziona
di lavoro

Carico
— ]
4

Fr = peso del carico (N)

Calcolo della coppia necessaria per
vincere I momento d'inerzia quando il
carico viene posto in rofazione :

TA=5xIxm

w=2 0/1

T, = coppia per m.i. (Nm)

| = momento d'inerzia del carico (Kg'm?)
@ = accelerazione angolare (rad/sec?)

0 = angolo di rotazione in radianti

t =tempo di rotazione (sec)

n.b. per il calcolo del momento d'inerzia del
carico nelle varie condizioni operative,
consultare l'apposita sezione.

Coppia richiesta dall'applicazione
T=Ts+Tr+T,

Passo 3 Calcolo dell'engia cinetica

Verificare che tale valore sia inferiore a
quelli riportati nella tabella successiva.

E=1/2 x| x @*

w=2 0/1?

E = energia cinetica da dissipare (J)

| = momento d'inerzia del carico (Kg'm?)
o = velocita angolare (rad/sec)

0 = angolo di rotazione in radianti

t =tempo di rotazione (sec)

n.b. per il calcolo del momento d'inerzia del
carico nelle varie condizioni operative,
consultare l'apposita sezione.

Energiacinetica digclpaulqa finecorsa (J)
Taglia | 5 i 10 | 20 | 30 | 50 | 80

versioni | | |
base 0,005 0,008§ 0,03 10,03 004 | 0,11
vers.con: z |
deceleratori | 0,46 | 0,59 | 1,41 {1,711 233 | 2,78

Passo 4 Sollecitazioni ammesse

Carico assiale

Verificare che le sollecitazioni alle quali sara
sottoposta l'unita rientrino in quelle
ammissibili impiegando la seguente relazione
ed i dati della tabella successiva.

W W M
S R
w8m ¥ wntm s an : 1

Sollecitazioni ammesse perle miopl basa GHC
Tagia | 5 |10 |20 | 30 | 50

80

)™ | 50 | 80 | 140 | 200 | 450 | 580
W |

NJ™ 1 30 | 80 | 150 | 200 | 320 | 400
Moo | | |

(Nm) | 1,5 | 25 1 40 | 55 | 10,0 | 13,0

Sollecitazioni ammesse per le versioni di alta precigsione GRC-K
i, B A, R R O 1 L R CERR et e SR, - e T R

Tagla { 5 | 10 | 20 130 : 50 ! 80
N - | 120 i 200 | 440 | 550 | 650
Wﬂmu g :

(N)" | - | 100 | 160 | 240 | 380 | 480
"mu ’
(Nm) | - |30 |50 |70 120]150

Tutti calcoli si riferiscono al *"SI" per le
unita di misura.

Nel caso si adottino unita ingegneristiche
applicare le seguenti conversioni :

100N = 10,1972 Kgf

INm = 10,1972 Kgfem
1Kgm? = 10,1972 Kgfcmsec?
1J = 10,1972 Kgfcm

180° = mrad=3,1416 rad




Corse e regolazioni

Versioni base

Versioni A1

Versioni A2
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