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AVVERTENZE - RESPONSABILITA

L'ATTUATORE MECCANICO LINEARE ISOMOVE E UN
COMPONENTE DI MACCHINA, ESSO STESSO NON SVOLGE
ALCUNA FUNZIONE PROPRIA AUTONOMAMENTE,
PERTANTO NON E DA CONSIDERARSI NE QUASI-
MACCHINA NE MACCHINA.

Esso deve essere integrato all'interno di una macchina o
di una quasi-macchina nel rispetto delle Normative, delle
Direttive e delle Leggi in vigore nel Paese del costruttore
della macchina/impianto, a carico e cura di quest'ultimo.

| contenuti del presente documento e di tutte le informazioni
correlate fornite da SETECS.p.A. e/o SERVOSYSTEM s.1.l. e dai
Distributori autorizzati costituiscono opzioni di prodotti che
dovranno essere analizzati dai Clienti/Utenti terzi esterni
dotati di competenze tecniche.

Il Cliente/Utente, attraverso suoi processi di analisi e verifica,
si assume la responsabilita assoluta per la scelta finale del
componente/sottosistema e si adopera per garantire che
vengano soddisfatti tutti i requisiti dellapplicazione in
oggetto relativamente a prestazioni richieste, attivita di
manutenzione, resistenze strutturali, corretta installazione e
sicurezze della stessa.

Il Cliente/Utente ha l'obbligo di fornire tutte le informazioni
relative all'applicazione in oggetto a SETEC S.p.A., alle sue
consociate ed ai suoi Distributori autorizzati e di attenersi
agli standard di settore; inoltre deve seguire le informazioni
fornite da SETEC S.p.A., dalle sue consociate e dai suoi
Distributori autorizzati attraverso questo od altri documenti
inerenti forniti.

II Cliente/Utente ha la responsabilita di verificare che tali
informazioni e specifiche tecniche di prodotto siano corrette
e quindi accettabili per la sua applicazione.

IL GRUPPO SETEC SI RISERVA IL DIRITTO DI' APPORTARE
AL PRESENTE DOCUMENTO TUTTE LE MODIFICHE CHE SI
RENDERANNO NECESSARIE SENZA ALCUN PREAWVISO E
NON SI ASSUME NESSUNA RESPONSABILITA PER ERRATA
INTERPRETAZIONE DELLO STESSO.
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WARNINGS - LIABILITIES

e THE MECHANICAL LINEAR ACTUATOR ISOMOVE IS A PURE

MACHINE COMPONENT, IT DOESN'T CARRY OUT ANY
FUNCTION AUTONOMOUSLY, THUS IT IS NOT A MACHINE OR
A HEMI-MACHINE ITSELF.

The actuator must be integrated into the machine or into the
hemi-machine according to the Standards, the Directives and
the Laws of the Country to whom the Manufacturer of the
machine belongs. The Manufacturer must do it at its expenses
and with great care.

All the contents of this catalogue and all the separate information
related to it supplied by SETEC S.p.A. and/or SERVOSYSTEM s.r.|.
and by the Authorized Distributors are only possible optionsof
products which will then have to be analysed very carefully by the
Customers/Users with a deep technical knowledge.

The Customer/User, through his analysis and check processes, is
entirely liable for his final selection of the component/sub-assembly.
He will act in order to have all the service requirements of the
application met, considering the requested performances, the needed
maintenance activities, the structural resistance of the parts of the
machine connected to the actuator. He will take care about the proper
installation of the actuator itself and of the safety devices related to it.

The Customer/User is obliged to provide SETEC / SERVOSYSTEM /
ANYAUTHORIZED DISTRIBUTOR with all the important and decisive
information about the application under analysis and must respect
all the Standards of his market.

Furthermore the Customer/User must properly follow all the
information supplied by SETEC/ SERVOSYSTEM /ANY AUTHORIZED
DISTRIBUTOR by this or other related documents.

The Customer/User is liable forchecking that all the supplied
information and the technical specification of the products herein
included are valid for his machine.

SETEC GROUP RESERVESTHE RIGHTTO MAKEALLTHE NECESSARY
CHANGES/MODIFICATIONS TO THIS DOCUMENT WITHOUT ANY
NOTICE. SETEC GROUP WILL NOT BE LIABLE FOR ANY WRONG
UNDERSTANDING BYTHE CUSTOMER/USER.

Hember of CISQ Fedoration
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CERTIFIED MANAGEMENT SYSTEM




—

Attuateri linearimeccanicidiipiesis wgmm‘@m

1‘\5

Precision meche(zp’ic’ql_,limearf@ cillatogsioghlgnial

SOMOVE - E:
_evoluzione

SOMOVE - E:
The evolution

I GRUPPO SETEC da OLTRE 40 ANNI progetta e
produce una ampia gamma di attuatori lineari
industriali elettromeccanici per tutti i settori
dell'industria e dellautomazione in generale.

Decine di migliaia di nostri attuatori, sia STANDARD
che SPECIALI sono installati sul campo, nei pil svariati
settori applicativi:

- SIDERURGIA

-LEGNO

- MARMO

- PIETRA

- PACKAGING

- STAMPA

- CONVERTING

- MACCHINE UTENSILI

-VETRO

-TUBO

- FILO METALLICO

- PLASTICA

- SALDATURA

-ROBOTICA

- SOLARE

-HANDLING

Gli attuatori lineari meccanici di precisione per alta
dinamica ISOMOVE-E costituiscono la naturale
EVOLUZIONE della prima serie, in produzione ormai
da piti di 20 ANNI, beneficiando quindi di tutta
I'esperienza progettuale, produttiva ed applicativa
su tutti i principali mercati mondiali ed in tutti i
settori industriali pit importanti della costruzione di
macchine ed impianti.
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Presentazione generale

General description

SETEC GROUP has been designing and
manufacturing for MORE THAN 40 YEARS a wide
range of industrial electromechanical linear actuators
for all industry and automation markets.

Many thousands of our actuators , both STANDARD
and SPECIAL ones, are working in the many different
industrial sectors:

- STEEL

-WOOD

- MARBLE

- STONE

- PACKAGING

- PRINTING

- CONVERTING

- MACHINE TOOLS

- GLASS

- PIPING

- METAL WIRE

- PLASTICS

- WELDING

-ROBOTICS

- SOLAR PANELS

- HANDLING

Precision mechanical linear actuators for high
dynamics ISOMOVE-E are the natural EVOLUTION of
the first series, produced for more than 20 YEARS; they
thus have the great benefit of our long experience in
conceiving, manufacturing and using them worldwide
in the most demanding machine builders sectors.

W77/ /A

www.setec-group.com




La particolare cura realizzativa dei particolari

fondamentali per garantire tolleranze dimensionali,

di forma e di posizione molto strette e le soluzioni
progettuali adottate per ottenere un assieme con
linearita e concentricita degli elementi in movimento
molto buone fanno si che essi sono il miglior prodotto
per le applicazioni di automazione dove sono richieste
ALTE DINAMICHE ed ELEVATE PRECISIONI.

| nostri PRINCIPALI VANTAGGI sono:

e TENSIONAMENTO CINGHIA REGOLABILE

e ELEVATA PERSONALIZZAZIONE possibile

* ELEVATA DENSITA DI FORZE

* GRANDI VELOCITA LINEARI

e COMPORTAMENTO per ALTA DINAMICA

e ELEVATA PRECISIONE

* FUNZIONAMENTO IN SERVIZIO CONTINUO

e ELEVATA RIGIDEZZA ASSIALE

o CONTROLLABILITA tramite SERVOAZIONAMENTI
o PROGRAMMABILITA tramite PLC / CONTROLLI ASSE
e NUMEROSE VERSIONI STANDARD disponibili

We take extreme care to make all the parts in order

to get very tight dimensional, position and form
tolerances.

All this together with innovative design solutions allow
us to reach very good linearity and concentrity values
of the assembled unit moving parts, thus obtaining
the best product for HIGH DYNAMICS and HIGH
ACCURACIES in automation applications.

Our MAIN ADVANTAGES are:

e ADJUSTABLE BELT TENSIONING

e HIGH CUSTOMIZATION possible

* HIGH FORCE DENSITY

e HIGH OUTPUT LINEAR SPEED

¢ SUITABLE for HIGH DYNAMICS BEHAVIOUR
* HIGH ACCURACY

e CONTINUOS DUTY CYCLE possible

* HIGH AXIAL STIFFNESS

e CONTROLLABILITY by SERVODRIVES

e PROGRAMMABLE by PLC / AXIS CONTROLS
* MANY STANDARD VERSIONS AVAILABLE

Il nuovo elemento costitutivo dell’attuatore &
il MODULO BASE:

The first new element of the actuator is the
BASIC MODULE:

MODULO BASE
BASIC MODULE
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| particolari costitutivi fondamentali del
MODULO BASE sono:

BASIC MODULE main parts are as follows:

a vite a sfere

e cuscinetto a sfera

o pistone
0 camicia

e asta antirotazione

o foro lubrificazione

o stelo cromato

e guarnizione

o magnete

@ sensore reed

ballscrew

ballbearing

piston

outer profile
antirotation device
lubrication hole
chrome push/pull rod
seal

magnet

reed sensor
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Per costruire, misurare e testare i nostri prodotti ci
avvaliamo delle tecnologie pil moderne e delle
macchine ed attrezzature piu sofisticate, spesso
ricorrendo a soluzioni da noi progettate e costruite
per avere esattamente quello che serve per garantire
le migliori prestazioni:

Stock semilavorati / Raw materials warehouse
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Atdatenilineanimeceanicidipiecisione peraltadinamica
riecisienimechanicallinganactiaarsiiorhigh dynamics

We use the most modern technologies and the most
sophisticated machines and equipments, often
making them by ourselves to have exactly what is
needed.

By all this we can make, measure and test all our
products:

B

Linea automatica taglio di precisione viti/cromati / Chrome tubes/screws precision cutting automated machine

www.setec-group.com
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Raddrizzatura di precisione / Precision straightening
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Lavorazione particolari su centro CNC /
Mechanical parts machining on CNC milling machine

Lavorazione terminali viti / tubi cromati /
Chrome tubes/screws journal ends machinings
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Sala metrologica /
Measurement room

www.setec-group.com



Atdatenilineanimeceanicidipiecisione peraltadinamica
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Controllo precarico assieme vite - madrevite /
Ballscrew preload torque measurement bench

_ wwwsetec-group.com



Attuatori lineanimeceanicldipieeisieneperalialeinamica
Precision mechanicallincaracia @isliegigndYnamics

Magazzino automatico /
Automated warehouse

Area test / Testing area

www.setec-group.com
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Campi diimpiego

MANIPOLAZIONE / HANDLING

Ribaltatore lastre in vetro / Glass panel tilter

SIMULATORI / SIMULATORS

Simulatore divolo / Flight simulator

10
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Campi diimpiego

PLASTICA / PLASTICS

Macchine soffiaggio plastica / Blow moulding machines

www.setec-group.com




Atdatenilineanimeceanicidipiecisione peraltadinamica
riecisienimechanicallinganactiaarsiiorhigh dynamics

Campid

Impiego

ALIMENTARI / BEVERAGE
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Macchina riempimento con dosatrice volumetrica / Filling machines by metering volumetric system

LOGISTICA / LOGISTICS

X l!r-l"

Carrello elevatore automatico /
Automated forklift truck
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Camp

| Impleqo

SISTEMI DI TRASPORTO / MATERIAL HANDLING

Sistema di tensionamento nastro / Band tensioning system

13
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Campi diimpiego

IMBALLAGGIO / PACKAGING

. = Incartonatrice /
1 Corrugated board packaging machine

SOLLEVAMENTO / LIFTING

Sistemi di
sollevamento /
Lifting equipments

14
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Campi diimpiego

VEICOLI/ MOBILE

Azionamento freno veicoli senza uomo a bordo /
Brake driving of unmanned vehicle

Macchina converting
sistema taglia bobine /
Converting machinery
roller cutter system

77 /A
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Sinattico

Overview
CIE32 + IE100XL

GRANDEZZA / SIZES IE 32 IE40 IE50 IE63
PASSO VITE
P CCREW LEAD mm] | 4 | 12| 4 | 12| 5 10165 | 10/ 20
CARICO MASSIMO DINAMICO
F, APPLICABILE IN| | 3000 | 2000 | 3000 | 2000 | 4500 | 4500 | 4000 | 7500 | 7500 | 7500
MAX ADMISSIBLE DYNAMIC LOAD

VELOCITA MASSIMA IN USCITA

Voutmax yiay ourpuTpEeD [mmisec] | 200 | 600 | 200 | 600 | 250 | 500 | 800 | 250 | 500 | 1000

VELOCITA MASSIMA
Ninmax 1o e EARCRCOO [ram] | 3000 | 3000 | 3000 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000
INPUT SPEED
*
Smax e mieoTNDARDY mm] | 500 | 500 | 500 | 500 | 700 | 700 | 700 | 800 | 800 | 800
ACCELERAZIONE MASSIMA
Amax  INUSCITA [misec] | 1 2 1 2 |1 2 | 25| 1 2 | 3
MAX OUTPUT ACCELERATION
* Per corse superiori, contattare il nostro servizio tecnico.
For longer strokes please contact our technical dpt.
B0O BOO + D00
MODULO BASE +
MODULO BASE TRASMISSIONE COASSIALE
BASIC MODULE PER MOTORE CUSTOM (SENZA
RIDUTTORE) BOO + D01
BASIC MODULE +
CUSTOM IN-LINE MODULO BASE +
TRANSMISSION W/O TRASMISSIONE COASSIALE PER
REDUCTION STAGE FOR MOTORE COMPATIBILE (SENZA
CUSTOM MOTORS RIDUTTORE)
BASIC MODULE + BOO + D02 (**)
IN-LINE TRANSMISSION
W/0 REDUCTION STAGE FOR MODULO BASE + RIDUTTORE
COMPATIBLE MOTORS EPICICLOIDALE COASSIALE

COMPATIBILE

BASIC MODULE +
IN-LINE COMPATIBLE
PLANETARY GEARBOX
REDUCTION STAGE

(**) Non disponibile per [E 32 e IE40 / Not available for IE 32 and IE 40

* L)
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Sinattico

Overview

IE80 IE 8OHL IE100 IE 100HL IE100XL
5 10 25 5 10 32 5 10 20 32 5 10 20 40 10
23000 | 30000 | 30000 | 30000
12000 | 12000 | 12000 | 21000 | 25000 | 18000 | 21000 | 25000 | 30000 | 16000 23000* | 41000* | 40000* | 40000* 52000
250 | 500 | 1250 | 250 500 | 1600 | 250 500 | 1000 | 1600 | 208 416 833 | 1660 333
3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 | 2496 | 2496 | 2496 | 2490 1998
1000 | 1000 | 1000 | 1000 | 1000 | 1000 | 1100 | 1100 | 1100 | 1100 | 1100 | 1100 | 1100 | 1100 1000
1 2 4 1 2 5 1 2 3 5 1 2 3 6 2
* \lersione con tiranti / Tension rods version
BOO + A01 (**)
MODULO BASE + BOO + ROO
RINVIO ANGOLARE
COMPATIBILE MODULO BASE + BOO + RO1
BASIC MODULE + TRASMISSIONE A CINGHIA
COMPATIBLE ANGLE BEVEL P IN PARALLELO PER MOTORE MODULO BASE +
GEARBOX STAGE & CusTom TRASMISSIONE A CINGHIA
- BASIC MODULE + IN PARALLELO PER MOTORE
PARALLEL CUSTOM BELT COMPATIBILE
GEARBOX STAGE FOR BASIC MODULE +
CUSTOM MOTORS PARALLEL BELT GEARBOX BOO + R0O2 (**)
STAGE FOR COMPATIBLE
MOTORS MODULO BASE +
M TRASMISSIONE A CINGHIA
Y IN PARALLELO + RIDUTTORE
,’L” = EPICICLOIDALE COMPATIBILE
e - BASIC MODULE +
5 // e PARALLEL BELT GEARBOX
STAGE + IN-LINE COMPATIBLE
PLANETARY GEARBOX
REDUCTIN STAGE
/‘//“ : )\

R=1
CINGHIA
BELT

W77/ /A
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ISOMOVE-E

IE125 / IE160
GRANDEZZA / SIZES IE125 IE160

P ngESVVLIET;ED [mm] 10 20 10 20
CARICO MASSIMO DINAMICO APPLICABILE

F, O DO T N] 80000 80000 100000 120000

Vput max xnﬂgﬂﬁmﬁﬂm'” USCITA [mmisec] 265 667 208 27
VELOCITA MASSIMA

N;, max ROTAZIONEVITE ARICIRCOLO [rpm] 1590 2000 1248 1251
MAX BALLSCREW ROTATING INPUT SPEED

*

Smax N DARD [mm] 1200 1200 1600 1600
ACCELERAZIONE MASSIMA IN USCITA 2

@max  MAX OUTPUT ACCELERATION [mfsec’] 2 3 2 3

* Per corse superiori, contattare il nostro servizio tecnico.
For longer strokes please contact our technical dpt.

B
B+D
MODULO BASE R120/R155
BASIC MODULE
MODULO BASE +
RIDUTTORE EPICICLOIDALE

COASSIALE

BASIC MODULE +
IN-LINE PLANETARY
GEARBOX REDUCTION
STAGE

18
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Sinattico

Overview

IE125 / IE160

B+A
A110/A140/A170* / A210*
MODULO BASE +
RINVIO ANGOLARE
BASIC MODULE +
ANGLE BEVEL
GEARBOX STAGE B+R
ROO
MODULO BASE +
TRASMISSIONE A CINGHIA
IN PARALLELO PER MOTORE
CUSTOM
BASIC MODULE +
PARALLEL FOR CUSTOM
MOTORS BELT GEARBOX

B+R
R120/R155*

MODULO BASE +
TRASMISSIONE A CINGHIA
IN PARALLELO + RIDUTTORE

EPICICLOIDALE

BASIC MODULE +
PARALLEL BELT GEARBOX STAGE
+ IN-LINE PLANETARY GEARBOX

REDUCTION STAGE

* Solo per IE 160/ Only for [E 160.

19

W77/ /A

www.setec-group.com




Sinattico

GRANDEZZA / SIZES IE 240

PASSO VITE

P SCREW LEAD [mm] 25
CARICO MASSIMO DINAMICO APPLICABILE

Fy MAX ADMISSIBLE DYNAMIC LOAD [N] 350000
VELOCITA MASSIMA IN USCITA

Voutmax wnxoureur speeo [mm/sec] M7
VELOCITA MASSIMA

N, max  ROTAZIONEVITEARICIRCOLO [rpm] 1000
MAX BALLSCREW ROTATING INPUT SPEED
CORSA MASSIMA STANDARD*

Smax MY STANDARD STROKE® [mm] 1000
ACCELERAZIONE MASSIMA IN USCITA

Amax MAX OUTPUT ACCELERATION [m/sec] 3

MODULO BASE
BASIC MODULE

20
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* Per corse superiori, contattare il nostro servizio tecnico.
For longer strokes please contact our technical dpt.

B+D
R155/R205/R235

MODULO BASE +
RIDUTTORE EPICICLOIDALE
COASSIALE

BASIC MODULE +
IN-LINE PLANETARY GEARBOX

Cf ION STAGE

o

B+D
RA155 / RA205 / RA235

MODULO BASE +
RIDUTTORE EPICICLOIDALE
ANGOLARE

BASIC MODULE +
ANGLE PLANETARY GEARBOX
REDUCTION STAGE
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nitecniche per il calcolo
ation for calculations

] 1 Forza assiale e velocita equivalenti

Equivalent axial force and equivalent linear speed

L'attuatore ISOMOVE é progettato e costruito per essere
sollecitato solo ed esclusivamente da forze esterne assiali
(dirette lungo il suo asse longitudinale).

Qualunque forza esterna radiale (ortogonale all'asse
dell'attuatore) & vietata e compromette il corretto
funzionamento dello stesso. In questo caso decade ogni
forma di garanzia.

Nel seguito quando parleremo di forza in generale
intenderemo un carico puramente assiale.

Per effettuare la scelta corretta dell'attuatore si deve
determinare la massima forza esterna reale risultante
agente Fa max-

Essa & la somma vettoriale di tutte le forze esterne agenti
(forza di lavoro, forza di attrito, forza inerziale, forza peso,
forze altre varie) nella condizione di lavoro piu gravosa.
Tale condizione, cosi come i valori massimi di ciascun tipo
diforza, deve esserci comunicata dal cliente.

Nella realta applicativa le forze hanno un andamento nel
tempo (grafico diforza) variabile e di conseguenza la forza
esterna reale risultante Fa ha anch’essa un andamento
variabile nel tempo:

F.=ft)

Per calcolare la durata statistica dell’attuatore, determinata
dai suoi elementi volventi (cuscinetti e vite a ricircolo),
dobbiamo calcolare la forza esterna media equivalente
Feq dal grafico diforza esterna reale risultante ed ancor
prima la velocita lineare media equivalente ‘/eq dal
profilo di moto reale del ciclo considerato.

Essi sono i valori equivalenti ai reali, ai fini del calcolo di
durata statistica dell'attuatore, con probabilita pari al 90%.
Essi sono definiti nel modo seguente:

ISOMOVE actuator has been conceived and is built to be
loaded by purely external axial forces (i.e. whose axis is
exactly actuator’s axis).

Any external radial force (orthogonal to the actuator’s axis)
is not allowed because it jeopardizes its proper working. In
this case there is no warranty on the product.

In the next pages we will generally write force meaning that
itis a purely axial force.

To make actuator’s proper choice you must first determine
the max external actual resultant force acting on the
actuator g, max-
Itis the vectorial sum of all external acting forces (working
force, friction force, inertial force, weight force and all
other possible forces) in the worst possible condition.

This specific condition, as well as all the max values of each
kind of force, must be communicated to SETEC GROUP in
a clear way by the Custiomer/User.

In real applications forces vary during time (force graph)
thus also the resultant external actual force Fa vary during
time:

F.=1t

To calculate the statistical lifetime of the actuator at
90% probability, which depends on its rolling elements
(bearings and ballscrews) we must first determine 2
equivalent values of the actual force Fa and of the actual
output linear speed Vout: Feq and ‘/eq-

They are calculated with the following formulas:

V, V

h—
N

V;

Vout

L

L =

Veq =

t tot

° <|V1| ° t1 +|V2

tempo / time
t, P

S P T VA 'tn>
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t1 t2 t3 tempo / time
ttot
A t | t, A t
F :§\/ F 3. |_1 . 1 + |F. 3 . +.. .+ |F . n . n
&9 | 1| Veq ttot | 2| ttot | nl Veq ttot

Nel tratto lineare crescente/decrescente il valore medio & la
media aritmetica del valore minimo e massimo.

1.2

Il parametro costruttivo del modulo base che caratterizza
la durata statistica con probabilita al 0% dell'attuatore
completo (modulo base + trasmissione eventuale) & la

CAPACITA DI CARICO DINAMICO Cam

Esso ¢ il valore di forza equivalente Feq: costante nel
tempo, agente sull'attuatore, che determina una durata
statistica pari ad 1 MILIONE DI GIRI della vite e dei supporti.
Nel catalogo, in seguito, nelle sezioni relative a ciascuna
grandezza, riportiamo nelle formule di durata il valore di
questo parametro per ciascuna versione di modulo base.
Esso ¢ il valore numerico minore tra supporti e vite a sfere,
quindi il piu cautelativo.

La DURATA STATISTICA al 90% di PROBABILITA & calcolata
nel modo seguente:

In the linear incresing/decreasing values (force or speed) the
mean value is the arithmetical mean between the minimum
and the maximum value of the line section considered.

Capacita dinamica modulo base e durata statistica attuatore
Basic module dynamic load rating and Isomove statistical lifetime

The characteristic constructive figure which determines
the 90% probability lifetime of the complete actuator
(basic module + transmission stage) is the

DYNAMIC LOAD RATING Cam

It is the equivalent force Feq value, constant in time, acting
on the actuator and determining a statistical lifetime of 1
MILLION TURNS of its rolling elements.

In the following sections dedicated to each single actuator
size we indicate in the lifetime formulas this value for each
specific type.

Of course it is the minimum value between bearings and
ballscrews, thus a conservative one.

90% PROBABILITY LIFETIME is calculated as follows:

3

«10°

Cam
Feq

l-1o =

[giri]

Che espressa in corsa dell'asta traslante diventa:

In terms of stroke:

Cam 3
Lioxm= ~Fer P

P = passo vite / ballscrew pitch [mm]
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[ valori ricavati dalle formule precedenti sono puramente

indicativi e sono validi nelle seguenti condizioni di esercizio:

e assenza di urti e vibrazioni

e |ubrificazione dell'attuatore secondo ns. indicazioni

® montaggio con allineamenti di precisione

* assenza di carichi radiali

e temperatura ambiente compresa trai-20°C e +70°C

e assenza di aggressivi chimici e di grandi depositi di
polveri sull'attuatore

¢ funzionamento sempre per una corsa minima di
lubrificazione adeguata

Esso rimane un valore statistico, ossia vero per il 90% di
una quantita statisticamente rilevante di attuatori tutti
uguali operanti in condizioni identiche; utile per avere un
ordine di grandezza. Non pu6 essere considerato un valore
impegnativo e vincolante per il GRUPPO SETEC.

NOTA: quanto sopra & valido solo ed esclusivamente nel
caso gli elementi di trasmissione siano gli “STANDARD
SETEC GROUP DISPONIBILI” contenuti in questo catalogo.
Qualora la trasmissione fosse a cura e carico del cliente
quanto sopra non & piu vero.

Al fine di facilitare il calcolo, nei paragrafi relativi ad ogni
grandezza e versione sono riportate le formule specifiche
della durata L10,Km dove inserire il solo valore Feq :

ESEMPIO:

_________________ per il calcalo
________ or calculations

Results of those above formulas are valid only if the actuator

is used in the following operating conditions:

e no shocks and no vibrations

e respect of lubrication rules

e installation of the actuator with proper alignement tolerances

¢ no radial loads

e environmental temperature between -20° and + 70°C

® nor chemical products on/into the actuator neither big
dust deposit on it

e always working with the minimum lubrication stroke

Lifetime value result is anyway a statistical value, thus true
at 90% probability, for a relevant batch of all-the-same
actuators operating in identical conditions. It is the of use
only to have an idea of quantity and not an exact value.
Thus it cannot be binding for SETEC GROUP.

TO BE NOTICED: all what above written is valid only in case
the many available transmission stages are exactly the “
AVAILABLE STANDARD SETEC GROUP” ones included in
this catalogues. If Customer/User wants to use a something
different from that all what above indicated will not be true
anymore.

To make calculation easier, in each actuator size paragraph

you can find the adapted specific formulas for L10,Km
calculation, where you just put in the Feq value:

EXAMPLE:

CALCOLO
CALCULATION

"10,Km

[Km]

IE 32 [ 3370 |°
P=4mm L10,Km = F., -4 Feq=[N]
IE 32 [ 2200 |°
3 o Fe =
P=12mm L10,Km | F, | 12 q = [N]
28

W77 /A

_ wwwsetec-group.com




Informazioni tecniche per ,?
N

Technical information for calculation 7

[RE

Ciascuna grandezza e versione di attuatore
caratterizzata da 2 valori di forza da non superare mai:

ISOMOVE-E

Forza reale risultante massima ammissibile in dinamica ed in statica
Max admissible actual resultant force in dynamic and static use

Each actuator type has 2 characteristic force values never
to exceed:

ATTUATORE IN MOVIMENTO
Fd = carico massimo dinamico applicabile.

E il valore di forza reale risultante massimo applicabile in
movimento, ovvero in condizioni dinamiche.

F a,max

ACTUATOR DURING MOTION
Fd = max admissible dynamic load.

It is the max admissible load that can act on the actuator
during motion.

SIFQ

ATTUATORE FERMO
Fst = carico massimo statico applicabile

E il valore di forza reale risultante massimo applicabile in
assenza di movimento, ovvero in condizioni statiche.

F,

4

IDLE ACTUATOR
Fst = max admissible static load

It is the max admissible load that can act on the actuator

without motion.

max = Fst

Coppia in ingresso al modulo base

Torque at basic module input shaft

La coppia in ingresso al MODULO BASE C,'n viene
convertita in forza assiale in uscita Fa all'asta traslante dello
stesso.

Essa & legata alla forza assiale in uscita dalla seguente
relazione generale:

Input torque at BASIC MODULE shaft C,'n is converted in
output axial force Fa atits rod.

Formula linking those two figures is as follows:

F,.P
5652

c’-=

P = passo vite / ballscrew pitch [mm]

F, =forza esterna reale risultante (forza da erogare) / IN]
external actual resultant force (to deliver)

Per il modulo base standard si considera un rendimento
meccanico pari a 0,90.

Nelle tabelle relative ad ogni grandezza e versione
é riportato il valore di coppia massima in ingresso al
modulo base &jn, max. ovvero il massimo valore di

coppia fornibile al modulo base, da non superare mai,
corrispondente al valore che genera una forza pari al carico

massimo dinamico applicabile Fd.

Basic module’s MECHANICAL EFFICIENCY is 0,90.

In each type’s datasheet you will find the max admissible
value of input torque at basic module shaft, never to

exceed, &jn, max-

This torque value generates F.- Fd.
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Al fine di facilitare il calcolo, nei paragrafi relativi ad ogni To make calculations easier in each model paragraph you
grandezza e versione sono riportate le formule specifiche will find the formula to get C,’n, given a value of IFy:

per calcolare la coppia in ingresso al modulo base C,'n,

inserendo il valore di Fa:

ESEMPIO: EXAMPLE:

CALCOLO C
CALCULATION

IE 32 F.-4
P=4mm Cin= 5652 Fa= NI

IE 32

P=12mm q"= Fa= NI

Coppia motore C,,

Motor torque C,,

E la coppia che deve erogare il motore all'ingresso It is the torque the motor has to provide to the actuator,
all'attuatore, ovvero in ingresso alla trasmissione i.e. at the trasmission stage input, to deliver the
dell'lsomove per erogare la forza Fa necessaria. requested Fa.

PARALLELO / PARALLEL TYPE

MOTORE / MOTOR

MODULO BASE / o
I — } ' BASIC MODULE NOTA: Le indicazioni dei versi

— di rotazione sono indicativi.
u—“—‘ TO BE NOTICED: Verses are

just an indication.

COASSIALE / IN-LINE TYPE

MOTORE / MOTOR ) MODULO BASE / BASIC MODULE

CI’_II = -

NOTA: Le indicazioni dei versi
di rotazione sono indicativi.

TO BE NOTICED: Verses are
just an indication.

-
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ANGOLARE / ANGULAR TYPE

MOTORE / MOTOR

NOTA: Le formule seguenti non tengono in conto le inerzie proprie
dell'attuatore, quindi i valori ottenuti saranno inferiori ai reali. Per un calcolo
che le includa contattare il nostro ufficio tecnico.

A seconda del tipo di trasmissione essa € definita nel modo

seguente:

MODULO BASE / BASIC MODULE

NOTA: Le indicazioni dei versi
di rotazione sono indicativi.

TO BE NOTICED: Verses are
just an indication.

REMARK: The following formulas do not take into account the inertias of the
actuator, thus the calculated values are lower than actual ones. To get the
actual values please take contact with our technical dept.

According to the types the motor torque is defined as

follows:

CASO 1/CASE1

ISOMOVE B00 + D00 / D01

MODULO BASE / MODULO BASE + TRASMISSIONE
COASSIALE SENZA RIDUZIONE

In questo caso la coppia motore coincide con la coppia in
ingresso al modulo base:

BASIC MODULE / BASIC MODULE + IN-LINE
TRANSMISSION W/O REDUCTION STAGE
In this case the motor torque is the input torque at basic

module shaft:

Cm - Cin

[Nm]

CASO 2/CASE 2

ISOMOVE B00 + D02 / AO1

MODULO BASE + RIDUTTORE EPICICLOIDALE
COASSIALE / MODULO BASE + RINVIO ANGOLARE

In questo caso la coppia motore & legata alla coppia in
ingresso al modulo base dalla relazione seguente:

BASIC MODULE + IN-LINE PLANETARY GEARBOX /
BASIC MODULE + ANGLE BEVEL GEARBOX STAGE

In this case the motor torque is related to the input torque

at basic module shaft as follows:

C.
LI o

Cu=| 7=

[Nm]

R = rapporto di riduzione riduttore/rinvio angolare /
planetary/angle bevel gearbox reduction ratio

N = rendimento meccanico del riduttore/rinvio /
planetary/angle bevel gearbox mechanical
efficiency

C; = coppia a vuoto assorbita dal riduttore/rinvio / [Nm]
planetary/angle bevel gearbox idle torque

=0,90
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CASO 3/CASE3

ISOMOVE B0O + R00 / RO1

MODULO BASE + TRASMISSIONE A CINGHIA IN
PARALLELO

In questo caso la coppia motore & legata alla coppia in
ingresso al modulo base dalla relazione seguente:

BASIC MODULE + PARALLEL BELT GEARBOX STAGE
In this case the motor torque is related to the input torque
at basic module shaft as follows:

C
R.n

C,-

R = rapporto di riduzione trasmissione a cinghia,
disponibili R=1 oppure R=2 /
belt gearbox reduction ratio,
available R=1 or R=2

N = rendimento meccanico trasmissione a cinghia _ 0.90
belt gear stage mechanical efficiency '

CASO 4/CASE 4

ISOMOVE B0O + R02

MODULO BASE + TRASMISSIONE A CINGHIA IN
PARALLELO R=1 + RIDUTTORE

In questo caso la coppia motore & legata alla coppia in
ingresso al modulo base dalla relazione seguente:

BASIC MODULE + PARALLEL BELT GEARBOX STAGE R=1
+ IN-LINE PLANETARY GEARBOX REDUCTION STAGE

In this case the motor torque is related to the input torque at
basic module shaft as follows:

R = rapporto di riduzione riduttore /
planetary gearbox reduction ratio

N = rendimento meccanico totale (cinghia + epicicloidale) /
(planetary gearbox + belt gear) total mechanical efficiency

=081

C; = coppia a vuoto assorbita dal riduttore /
planetary gearbox idle torque

Nelle tabelle relative ad ogni grandezza e versione & riportato

il valore di coppia massima motore in ingresso all'attuatore
m,max. Ovvero il massimo valore di coppia fornibile all‘attuatore

dal motore, da non superare mai, corrispondente al valore che

genera una forza pari al carico massimo dinamico applicabile Cd.

Velocita lineare

In each type datasheet you will find the max admissible
value of motor torque m, max. at actuator’s input.
Never exceed it.

m,max generates Cd.

in uscita Vo

Output linear speed V.

La velocita assiale dell’asta traslante dell'attuatore Vout
¢ legata alla velocita angolare di ingresso all'attuatore
out dalla seguente relazione:

Actuator’s rod output linear speed Vout is related to

input motor speed IN gyt as follows:

Nmot‘P
60-R

out= [mm/s]

P - passo vite / ballscrew pitch [mm]

Noot = velocita angolare del motore (in ingresso all'attuatore) [rpm]
rotational motor speed ( at actuator's input)

R = rapporto diriduzione tra motore e modulo base (& il rapporto

di riduzione dello stadio di riduzione dell'attuatore)
reduction ratio between motor and basic module (it is the
total reduction gear of the ISOMOVE)

Nelle tabelle relative ad ogni grandezza e versione
& riportato il valore di velocita angolare massima
ammissibile #¥jp max iningresso al modulo base,

da non superare mai, corrispondente al valore che genera

una velocita assiale dell'asta traslante massima W oyt,max-

32

In each type datasheet you will find the max admissible
input speed at the basic module shaft Nin,max
never to exceed, which delivers the max admissible
output linear speed of the rod vout,max-
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Sigla di ordinazione

ISOMOVE-E Ordering identification

Grandezze da 32 a 100XL
From 32 to 100XL type

VERSIONE SPECIALE (inserire il numero di disegno schema SETEC)
SPECIAL VERSION (insert SETEC's schema drawing number)
TAGLIA PASSO/PITCH |__ Gloco _| CORSA/STROKE |__ ANTIROTAZIONE
SIZE [mm] BACKLASH [mm] ANTIROTATION DEVICE
i , Il v
32 o412 S = AR =
gioco standard con antirotazione
standard with antirotation device
» backlash
40 14 4-12 A0 =
GO = senza antirotazione
gioco zero without antirotation device
50 P 5-10-16 zero backlash
63 Pl 5.10-20
80 P 5.10-25

@ BOO =  MODULO BASE / BASIC MODULE

|
*| 80HL P 5-10-32 D00 = TRASMISSIONE COASSIALE PER MOTORE CUSTOM
(SENZA RIDUTTORE)
CUSTOM IN-LINE TRANSMISSION W/O REDUCTION STAGE
FOR CUSTOM MOTORS
100 Pl 5.10-20-32 D01 = TRASMISSIONE COASSIALE PER MOTORE COMPATIBILE
(SENZARIDUTTORE
IN-LINE TRANSMISSION W/O REDUCTION STAGE FOR
COMPATIBLE MOTORS
* | 100HL »| 5-10-20-40 D02 = RIDUTTORE EPICICLOIDALE COASSIALE COMPATIBILE
IN-LINE COMPATIBLE PLANETARY GEARBOX REDUCTION STAGE
ROO = TRASMISSIONE A CINGHIA IN PARALLELO PER MOTORE CUSTOM
. PARALLEL CUSTOM BELT GEARBOX STAGE FOR CUSTOM MOTORS
* | 100XL 4 10 RO1T = TRASMISSIONE A CINGHIA IN PARALLELO PER MOTORE COMPATIBILE
PARALLEL BELT GEARBOX STAGE FOR COMPATIBLE MOTORS
R0O2 = TRASMISSIONE A CINGHIA IN PARALLELO + RIDUTTORE
EPICICLOIDALE COMPATIBILE
%  CENTRAGGIO E ATTACCO ANTERIORE NON A PARALLEL BELT GEARBOX STAGE + IN-LINE COMPATIBLE
NORMA ISO PLANETARY GEARBOX REDUCTION STAGE
FRONT CENTERING DIAMETER AND THREADED AOT = RINVIO ANGOLARE COMPATIBILE
AND ON ROD NOTACCORDINGTO 150 COMPATIBLE ANGLE BEVEL GEARBOX STAGE
STANDARD
PER LE DIMENSIONI DEI MOTORI VEDERE CAPITOLO 4
FOR MOTOR DIMENSIONS SEE CHAPTER 4
PER LE DIMENSIONI DEI RIDUTTORI VEDERE CAPITOLO 4
FOR PLANETARY GEARBOX DIMENSIONS SEE CHAPTER 4
PER LE DIMENSIONI DEI RINVII ANGOLARI VEDERE CAPITOLO 4
FOR ANGLE BEVEL GEARBOX DIMENSIONS SEE CHAPTER 4
Esempi di designazione prodotto STANDARD: STANDARD product designation examples:

B - 2 [ 5 |-[ 6 |-[ 30 |- A0 |-
B 50 [ 5 |-[ 6 |-[ 250 |- AR |-
B | ooHL | —| 10 -6 ]-[ 450 |—| A0 | —
B s |—[ 10 [|-[ e |-[ 50 - AR |-

Esempio di designazione prodotto SPECIALE: SPECIAL product designation example:
B 2 || IE032-XXXX-XXX-XXXX-REVXX |
34
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ISOMOVE-E

- INTERFACCIA CON: - - S g |- ER - = B |-
CONNECTION TO: % g E '%‘ & g . = 8
H ~ s 8= =iss| [eES= s9 == cg35:.| | =2
o w 3 w S [ == 55209 Iox=] L Eue>23 235
gF =2 | |32 || 32| |B335| |25285| | == SS | [2855=2| [ B2
= s = > I==2g =) =] = e
& g= | |83 | | 82| |25 | 3222 | |E25:°| | 38 gz | [E5S5E°%| |88
586 oz == ca = =4 =29 o= < Oz = <
2= S E g2 | |g 29| BB E =4 et o
zZ Sw = = 5 E a2 & =
= HfE e s = g = = B 8
= = 3 = g
v h 4 h 4 h 4
BOO MS = MS= FA1= CF
montaggio montaggio motore
in Setec in Setec fornito da Setec FS
ES./EX.  ES./EX. assembly assembly motor
by Setec by Setec supplied by Setec Fv
B00+D00 [ MXX ] GXX KM
1 MC= MC= ’ FA2 /=
= montaggio montaggio riduttore/rinvio )
ES./EX. Rapporto 1 Cliente Cliente fornito da Setec
Ratio 1 assembly assembly planetary / angle KS
B00+DO01 [ MDA by customer by customer bevelgearbox
o supplied by Setec PE
pecificare
ES./ EX. happorto FA3 = P
di riduzione motore + SS
B0O+ D02 GDA Indicate riduttore/rinvio
reduction fornito da Setec 1FC
- motor +
ES./EX. ES./EX. ratio pIanetary/angle 2FC
bevel gearbox sup-
BOO+R00 [—| MXX [—] GXX - oliedbysetec | | T
R to 1 -
ES./EX. iy FB1= 5010
motore fornito JONLY
L da cliente
BO0+RO1 MDA 2= motor supplied 100HL
Raé)apt?gtg 2 by customer
ES./EX. FB2=
Disponibile sistema di guida H/ U (Cap. 3.11). idutt rinyi
B0O+R02 GDA Da indicare in fase d'ordine come voce separata dall'ISOMOVE. fg'm'fmﬂ;:/{}{‘:,ﬁ’e
— Guiding unit type H/ U (Chap. 3.11) available. planetary / angle
£S./ EX §|peuf|cartre When ordering describe it as a separate item. bevel gearbox
~— | ilrapporto supplied
B00+A01 AO1 M dllﬂg?él?ene NOTA:  Nel caso in cui il riduttore / rinvio non sia un prodotto appartenente a by customer
. categorie "STANDARD SETEC-GROUP disponibili” (vedere le pagine per FB3 =
reduction ogni grandezza) fornire schede tecniche e dimensionali complete. Idem se =
@ ratio il [)m?ltore non elappartiene ad una categoria di "motori compatibili” (vedere 'dmt?tor/e'+ .
tabella generale pag. 148). riduttore/rinvio
REMARK: If the planetary / angle bevel gearbox doesn't belong to “STANDARD SETEC- fornito da cliente
GROUP available" planetary / angle bevel gearboxes (plaese see pages motor +
for each size) please provide us with detailed technical and dimensional planetary/angle
datasheets. The” same, if the motor doesn't belong to our “compatible bevel gearbox
motor category” (see page 148). supplied
by customer
B00+D02)| GCA |- 10 |-[ LPO70 |- MC |-[1FK7022]-| MC |-| FB3 |-| FV |
B00+DO01]| McC - 1] | MCSO9 |-| MS |-| FA1 |
[B00+A01 || ADA - 3 |-[ATB110|-[ MS |-[BMH1003P-| MC |-| FA2+FB1 |
[B00+R02|| GDA - 5 |-[ AE090 |- MS |-[BSH703P|-| MS |-| FA2+FB1 || FS-PE |
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Sigla di ordinazione

ISOMOVE-E Ordering identification

Grandezze 125 - 160 - 240

125 - 160 - 240 type

VERSIONE SPECIALE (inserire il numero di disegno schema SETEC)
SPECIAL VERSION (insert SETEC's schema drawing number)
= = w
=1 (%]
= I~ b = w N = w
& £ S 85| |u Sw2 | |BEE| |22 52 g2
< 5 - £ _ == = =N a = 58 =
= 2E_[2T|_|2E|_|2e|_|2&|_| 885 [_|E5|_| 53 2= g2
—| €5 wE | "I SET(SE|IT|E || 85 || 22z || e2 [ | SE | S || ®|a
= = A [~ w s m = o S5 o v
> s e = O > = = o E E > =4 =R
: o = = e = ay o2 a = <
= (=] (=] << = = vy o a 'é‘
= 2 z < = =
a = =
50 20 PERTAGLIE 125 - 160
125 T, 00 B FOR 125 - 160 SIZES
- @ B+D 3enza
] ] riduttore
R 10 ® ROO | Without Senza
160 »| 80 14 B+R gearbox accessori
20 00 | ‘Without
— — B+A Vedere accessories
R120 scheda
N N tecnica
240 P| 80 Pl 25 @ riduttori § Solo per
| 59? S Isomove
planetary Zo versione
R155 | gearbox 5= Only for
datasheet = |F| Isomove
f—; % version
A110 Vedere == R0O
scheda o R120
@ 00 = SENZAANTIROTAZIONE / WITHOUT ANTIROTATION DEVICE tecnica R155
A140 rinvii
= BASE/ BASIC angolari
D= DIRETTO (Solo per taglie 125-160) / A170 | See an?le
IN LINE VERSION (Only for 125-160 sizes) beve
= RINVIATA / BELT GEARBOX STAGE gearbox
= ANGOLARE / ANGLE BEVEL GEARBOX A210 | datasheet
MS = MONTAGGIO MOTORE REALIZZATO DA SETEC / PER TAGLIA 240
@ MOTOR ASSEMBLY BY SETEC FOR 240 SIZE
MC=  MONTAGGIO MOTORE REALIZZATO DAL CLIENTE
MOTOR ASSEMBLY BY CUSTOMER R155
@ R120 =  RIDUTTORE / PLANETARY GEARBOX AE120 R205 \S/fﬁfdrg
R155 = RIDUTTORE / PLANETARY GEARBOX AE155 tecnica
R205 =  RIDUTTORE / PLANETARY GEARBOX AE205 R235 riduttori
R235 =  RIDUTTORE / PLANETARY GEARBOX AE235 RA155 See
RA155 = RIDUTTORE / PLANETARY GEARBOX AER155 planetary
RA205 = RIDUTTORE / PLANETARY GEARBOX AER205 Ra2o5 | dearbox
_ datasheet
RA235 = RIDUTTORE / PLANETARY GEARBOX AER235
A110 =  RINVIO ANGOLARE / ANGLE BEVEL GEARBOX AT110 RA235
A140 =  RINVIO ANGOLARE / ANGLE BEVEL GEARBOX AT140
A170 =  RINVIO ANGOLARE / ANGLE BEVEL GEARBOX AT170 @
A210 = RINVIO ANGOLARE / ANGLE BEVEL GEARBOX AT210
Esempio di designazione prodotto STANDARD: STANDARD product designation example:
- (125]—[63]-[10 |-[300]-[ 00 |-[B+A|-[ MC |-[A110/-[ 4 |-[BSH1004p|-[ 00 |
Esempio di designazione prodotto SPECIALE: SPECIAL product designation example:
- [125] | I-E125-XXXX - XXX - XXXX - REVXX |
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Attuatori lineari meccanici di precisione per alta dinamica
Precision mechanical linear actuators for high dynamics ISOMOVE-E

Grandezze da 32 a 100XL
32 to 100XL Sizes

IE 32 pg. 38
IE 40 pg. 44
IE 30 pg. 50
IE 63 pg. 62
IE 80 pg.74
|E BOHL pg. 86
IE100 pg. 98
IE 100HL pg. 110
IE 100XL pg. 124

Accessori/  pg.136
Accessories




ISOMOVE-E

3.1.1 Caratteristiche tecniche

[t

GRANDEZZA

3.1 IE 32

3.1.1 Technical features

ISOMOVE IE 32 4 12
P PASSO VITE / SCREW LEAD [mm] 4 12
D DIAMETRO VITE / SCREW DIAMETER [mm] 12 12
CARICO MASSIMO DINAMICO APPLICABILE
F, MAX ADMISSIBLE DYNAMIC LOAD N] 3000* 2000*
PER AVERE
Cinmax 10cer Fa=Fg [Nm] 2.1 42
“CAS0 1* | “CASE 1: BOO + DOO/DO1 [Nm] 21 42
C 23 46
m,max
" W " . L
CASO 3"/ “CASE 3" : BOO + ROO/RO1 [Nm] disponibile Re1
available R=1
CARICO MASSIMO STATICO APPLICABILE
F; MAX ADMISSIBLE STATIC LOAD N] 3400 3400
Vout max VELOCITA DI TRASLAZIONE MASSIMA IN USCITA/ ROTAZIONE MASSIMA [ mm/sec]
VITE RDS 200/3000 600/3000
N. MAX OUTPUT SPEED / MAX BALLSCREW ROTATING INPUT SPEED [rpm]
in,max
Amax  ACCELERAZIONE MASSIMA IN USCITA / MAX OUTPUT ACCELERATION [misec] 1 2
Smax CORSAMASSIMASTANDARD / MAX STANDARD STROKE [mm] 500%* 500%*
PESO MODULO BASE CORSA 0 mm / PESO OGNI 100 mm DI CORSA
BASIC MODULE WEIGHT FOR 0 mm STROKE / WEIGHT FOR ADDITIONAL [Kg] 12103 1,210,3
100 mm STROKE
G10CO ASSIALE MASSIMO PER MODULO BASE
Gs max MAX AXIAL BACKLASH FOR BASIC MODULE [mm] 0,041 0,041
G10CO “0” DELLAVITE A RICIRCOLO DI SFERE
G, 0 BACKLAGH BALLS REW ACSEMBLY NON DISPONIBILE / NOT AVAILABLE
G10CO RESIDUO MODULO BASE CON
G, RESIDUAL BACKLASH FOR BASIC MODULE (wm-| G; ) [(mm] 0,041 0,041
Ligxm DURATA/ LiFETIVE [Km] VEDITABELLA / SEE TABLE
VERSIONI DISPONIBILI / AVAILABLE TYPES D00/DO1/RO0/RO1 D00/D01/RO0/RO1
ACCESSORI DISPONIBILI / AVAILABLE ACCESSORIES VEDI PARAGRAFO / SEE PARAGRAPH 3.10 (pg. 136)

* Perle versioni ROO/RO1 controllare con il grafico di pagina 40./ For ROO/ROT types please check graph at page 40.
**  Per corse superiori, contattare il nostro servizio tecnico. / For longer strokes please contact our technical dpt.

3.1.2 Calcolo durata

3.1.2 Lifetime calculation

IE 32 L 3370 3 4 L1oxm = [Km]

P=4mm 10km=1| “F_ - |° Fg= IN

IE 32 L _ 2200 3 12 L1okm= [Km]

P=12mm 10,Km Feq Fu= I
38
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ISOMOVE-E

3.1.3 Calcolo coppia in ingresso 3.1.3 Torque calculation at basic
al modulo base modaule input shaft

¢, )

in
IE 32 C [ F,.4 | Cin= [Nm]
P=4mm in = | 5652 | [N
IE 32 C - [ F-12 ] o= N
P=12mm in = i 5652 1 Fa= NI
3.1.4 Calcolo coppia motore 3.1.4 Motor torque calculation
ISOMOVE B0O + D00 / D01
CASO/ CASE
1 Cm = Cin [Nm]
ISOMOVE B0O + RO0 / RO1

CASO / CASE

3

Cn- [ Rc:in } o

R = rapporto di riduzione trasmissione a cinghia, disponibile R=1
belt gearbox reduction ratio, available R=1

n = rendimento meccanico / mechanical efficiency = 0,90

39
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3.1.5 Potenza in ingresso alla 3.1.5 Mechanical input power at belt
trasmissione a cinghia (versione R) gear stage (R type)
Coppia input massima In funzione della velocita
alla puleggia motrice F della puleggia motrice
Cp Max input torque a,max Depending on the driving
at driving pulley pulley rotational speed
45 -‘\ 3000
4 N P=4
35 S~ 2500
= 3 = — = 2000 -
£ 25 E
Q" 2 o 1500
1.5 1000 P12
1
0,5 500
0 0
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 0 1000 2000 3000
Velocita puleggia motrice / Driving pulley speed [rpm] Velocita puleggia motrice / Driving pulley speed [rpm]
Forza radiale su asse puleggia Frequenza di vibrazione della cinghia
motrice in funzione di Cin per il tensionamento (al montaggio)
Fr Radial force on driving pulley as ft Vibration frequency of the belt for its
a function of Cin tensioning (during assembly)
IE32- PASSO / PITCH 4 IE 32 - PASSO / PITCH 12
Vuut [mm/S] Vuur [mm/s]
Fa [N] Fa [N]
20 80 140 200 60 240 420 600
F. [N] 140 141 142 143 F. [N] 282
3000 f; [Hz] 328 329 330 331 2000 f; [Hz] 465
E, [N] 127 127 127 129 F, [N] 253
2700 f; [Hz] 312 312 313 314 1800 f; [Hz] 441
F. [N] 112 112 13 114 F. [N] 225 226
2400 f; [Hz] 293 294 295 296 1600 f; [Hz] 416 416
F, [N] 98 99 100 101 E, [N] 197 197
2100 f; [Hz] 276 276 277 278 1400 f; [Hz] 389 389
F. [N] 84 85 86 87 F. [N] 169 169 170
1800 f; [Hz] 253 254 256 258 1200 f; [Hz] 360 360 361
F IN] 70 70 71 73 F. [N] 141 141 142 143
1500 f; [Hz] 232 233 234 236 1000 f; [Hz] 329 329 330 331
1200 F. [N] 57 57 58 58 800 F. [N] 13 113 14 115
f; [Hz] 209 209 210 212 f; [Hz] 294 294 295 297
900 F [N] 41 42 43 44 600 F. [N] 85 85 86 87
f; [Hz] 179 180 182 184 f; [Hz] 255 255 256 258
600 F. [N] 28 28 29 30 400 F. [N] 56 57 57 59
fi [Hz] 147 148 149 152 f; [Hz] 208 209 210 212
200 E, [N] 13 14 15 16 200 E, [N] 28 29 29 30
f; [Hz] 101 105 108 111 f; [Hz] 147 148 150 153
40
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ISOMOVE-E

3.1.6 Caratteristiche dimensionali 3.1.6 Overall dimensions
NOTA: Dati categorie motori / riduttori / rinvii al capitolo 4. REMARK: Motors / Planetary / Angle bevel gearbox categories data at
chapter 4.
MODULOIBASE:
BASIC MODULE
FORO PER LUBRIFICAZIONE
HOLE FOR LUBRICATION
= =
ST
I~ 3’5 CH17 O(lD" Y,
= o =
2 ;;; o = —] g— =
105 éHS
325 21 19 32,5
50 3 L =143 + CORSA / STROKE 26 2 50
+
MODULQIBASESETRASMISSIONE(COASSIALEPERIMOTORE(CUSTOM
(SENZARIDUNTORE)

BASIC MODULE + CUSTOM IN-LINE TRANSMISSION W/0 REDUCTION STAGE
FOR CUSTOM MOTORS

B ¢ MASSIME DIMENSIONI INTERFACCIA
i3 N MAX INTERFACE DIMENSIONS
g U | | TacLAGluNTO | A ‘ B ‘ ¢ ‘ - ‘ E
g S = S | | COUPLINGSizE (mm]
= 10 14max| 20 min/ 32 max | 50 | 70 | 3
11
E GIUNTO / COUPLING
) [
o [¢)
66 L =143 + CORSA / STROKE 70

41
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GRANDEZZA
S 1 LE

+
MODULOIBASEHTRASMISSIONE{COASSIALE{RERIMOTOREICONPATIBILE
(SENZA|RIDUTTORE)
BASIC MODULE + IN-LINE TRANSMISSION W/0 REDUCTION STAGE FOR
COMPATIBLE MOTORS
MOTORE / 110TOR
MAA
66 L =143+ CORSA/ STROKE 7
+

MODULOIBASEETRASMISSIONEAICINGHIANINIPARALLELOIRERIMOTORE(CUSTONM
BASIC MODULE + PARALLEL CUSTOM BELT GEARBOX STAGE FOR CUSTOM MOTORS

4

L =143 + CORSA/ STROKE

B £ F MASSIME DIMENSIONI INTERFACCIA
£ MAX INTERFACE DIMENSIONS
H— 1 A ‘ B ‘ c ‘ D ‘ E ‘ F
Y <? [ o N | o
SIS - | S [mm]
= B R=1:1 | 14 |20min/30max| 56 | 67 | 3 | 60
RAPPORTO / RATIO 111
69 —[PAsSO/PITCH 5mm
max. 61 [E 745 7 =DENTI/ TEETH 24
B DIAMETRO PRIMITIVO PULEGGIA MOTRICE
o C,} A4 . DRIVING PULLEY PITCH DIAMETER 38,2mm @l |@
S = 5 3 = o| o
I[D: = o] lo
= 16,25 %“XMG

325

1=

OOI
© @

42
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