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Preparado para un maximo rendimiento

— para todo tipo de soluciones

Pasion por la automatizacion

... este lema resume la filosoffa de nuestra

empresa y nuestro enfoque hacia el negocio.
Nuestra amplia gama de productos es la base
para el desarrollo de soluciones individualiza-
das para cada cliente. Esto también incluye
una amplia gama de accionamientos: levas
cilindricas, globoidales, planas y accionamien- - A

ks

fosconservo. ¢




El cielo es el limite para la linea de productos TAKTOMAT. Los disefios personalizados flexibles
hechos a medida que no figuran en el catalogo de productos se han incorporado durante mucho
tiempo a nuestra filosoffa empresarial. Mantenemos el 10% de toda nuestra plantilla en reserva
para estas aplicaciones personalizadas. Nuestro personal cualificado esta disponible para ayu-
dar a nuestros clientes.

Nuestras unidades cumplen con los méas altos estéandares de calidad y precision. Nuestras levas
se fabrican de forma distinta respecto a nuestra competencia, por lo tanto, es posible utilizar en
muchas ocasiones indexadores de tamafios inferiores a los de nuestros competidores.

Nuestra amplia experiencia en disefio nos permite satisfacer las necesidades de los clientes
hasta el ltimo detalle. Podemos combinar las ventajas de diferentes formas de unidades para
crear nuevas soluciones de valor afiadido que se ajusten a la necesidad del cliente. Este es el
valor afadido que hemos estado ofreciendo a nuestros clientes en diferentes sectores durante
muchos afios.

Principales campos de aplicacion

Montaje Industrial, Tecnologia Médica, Cosmética, Industria Electrénica
- Montaje rapido de piezas pequefias - hasta 150 ciclos por minuto
- Transporte y fabricacion de cables o piezas similares

- Investigaciones mecanicas y dpticas

- Soldadura, Volteo, Remache, Doblado, Marcado, Llenado ...

i
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Indexador lineal de precision LFA - disefio y modo de funcionamiento

El componente principal es una cadena continua fabricada con enlaces de
aluminio de alta precision. Para la unién, cuatro seguidores de leva para el
rodillo de gufa vertical por un carril de gufa tratado y mecanizado. Dos roda-
mientos de bolas proporcionan en la gufa lineal el ajuste horizontal. Los esla-
bones estan conectados por pernas y rodamientos de agujas.

El marco principal estd hecho de perfil de aluminio y placas de acero. El
transportador se puede montar en el perfil de aluminio o en las placas de
acero. Otras estaciones externas también se pueden fijar en el propio siste-
ma.

La cadena es arrastrada por una rueda dentada endurecida, accionada por un
indexador estandar o cualquier otra unidad especificada. En el otro extremo
una leva tratada de 180 © guia la cadena. Esta leva esta precargada, por lo
que no hay contragolpe en los enlaces. La carrera lineal de la cadena depen-
de del didmetro de la rueda de paso. Un ciclo del indexador significa un paso
lineal de uno, dos o tres enlaces.

Ventajas para los ingenieros de disefio y fabricantes de
maquinaria especial:

- Fiable preparado para largas series

- Montaje vertical: ahorra espacio. Los carros vacios se desplazan
por la parte inferior dl sistema

- Montaje horizontal - en forma ovalada. Ambos lados del sistema
se pueden utilizar para el montaje

> Eleje de accionamiento libre del indexador puede
utilizarse para una leva paralela que gira
sincronicamente para accionar otras unidades

- Elsistema de perfil de aluminio se puede utilizar para montar
otras estaciones externas de forma rapida y sencilla

Preparado para las necesidades de cada cliente

= Motores disponibles a eleccion del cliente
- Proteccién opcional contra sobrecargas
s El'édngulo de paroy el &ngulo de indexado se pueden personalizar

- Posibilidad de eslabones y pasos especiales, asi como disefio en
sistema métrico o pulgadas

5 Color personalizado sin coste adicional

> Acero inoxidable, niquelado u otras superficies especiales estan
disponibles

Ventajas técnicas para los usuarios

- Altafiabilidad y larga vida util

5 Método robusto de construccion

5 Probado durante muchos afios

- Rodamientos de agujas o bolas en bafio de aceite 0 en
superficies limpias, secas y duras

- Bajo mantenimiento (sélo una vez al afio compruebe v ajuste
la precarga de la cadena)

- Sindesgaste mediante el uso del variador TIC (TAKTOMAT
Indexer Controler)
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Dimensiones

Las dimensiones que se muestran son las dimensio-
nes estandar. La dimensién ,A” depende del ndmero
de eslabones. Los transportadores TAKTOMAT LF se
pueden montar en el aluminio extrudido ,F* o en las
placas de acero ,C". Los acoplamientos y las placas

de acero se pueden mecanizar a sus especificaci-

M6x18/22 (2x)

ones. Las dimensiones marcadas con * dependen del
tamano de la unidad utilizada. El transportador pu-
ede entregarse sin accionamiento o el accionamien-
to puede ser un servo. Estan disponibles cubiertas
de polvo especiales para los eslabones.

El accionamiento mostrado es un RT160 con
freno motor

A Precaucion! Dejar espacio en el lado del inde-
xador para ajustar la precarga!

A = Distancia entre centros de giro
D = indexador

E=Levade 180 °

F = Perfil aluminio 8-80x120




Tabla carga LF080

Longitud estandar ampliada

Pieza inicio y final 240mm
Pieza intermedia 480mm y 960mm
n=12;n=32 n=18;n=44 n=24;n=5 n=30;n=68 n=236;n=280
A=960mm A= 1440mm A=1920mm A= 2400mm A= 2880mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kg] m [kg] m [kg] m [kg]

05| 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2

80" t= | 016|019 022|025 (018|022 |02 |029)021|02]| 03 |023|023)028]|033|037]|025/030]035]| 04
1607 | t= | 024029034038 |028)034|040|045|031 039|045 035]|035]|043 050056038046 |054| 061
2409 | t= | 032 | 040 | 046 | 052 | 038 | 0,47 | 0,54 | 061 | 0,43 | 053 | 0,61 | 0,47 | 0,47 | 058 | 0,68 | 0,76 | 0,51 | 0,63 | 0,74 | 0,83

n= 47 : n= 92 n= 48 : n= 104 n= 54 ; n= 116 n= 60 ; n= 128 n= 66 ; n= 140
A= 3360mm A= 3840mm A=4320mm A=4800mm A=5280mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl

05| 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2

80" t= | 027 |033|038|043 (028|035 041|046 060|037 |043 049|031 |039]|045| 051|033 041|048 | 054
160 | t= | 0,40 | 050 | 0,58 | 0,66 | 0,43 | 053 | 0,62 | 0,70 | 0,45 | 0,56 | 0,66 | 0,74 | 0,48 | 0,59 | 0,69 | 0,78 | 0,50 | 0,62 | 0,73 | 0,82
240% | t= | 055|068 |079|090|059|073|085 |09 |062]|077]|090]101 065|081 |095]107]|068|085 |099] 1,12

s = carrera [mm] n, = n’ eslabones en Iinea m = peso por eslabon [kg]
t =tiempo carrera [s] n,=n"total eslabones A =distancia entre centros de giro
') la cadena avanza 1 eslabon en cada indexado. % |a cadena avanza 2 eslabones en cada indexado. % a cadena avanza 3 eslabones en cada indexado.

Especificaciones técnicas

Dimensiones Cargas Precision
Distancia A** [mm] Pasos de 480 Estatico x eslabon En sentido motor* [mm)] +0,04

Peso en A=2000 300 Fuerza vertical [N] En sentido opuesto [mm] 0,07

F horizontal [N
[kg] tiempo ** [s] Ver tabla uerza horizontal [N] Transversal al sentido [mm] +0,05

Momento pandeo [Nm]
carrera®* [mm] 80, 160 0 240

Fuerza arrastre cadena [N] Tolerancia vertical [mm] +0,03
Sentido Der. /Izq

*en el primer y dltimo eslabén no garantizamos

** Otras distancias ,A”, carreras o tiempos bajo Accionamiento estandar esta precision
consulta RT160 con 81, 42 0 8/33 Indexados
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El accionamiento mostrado es un RT160 con
. . freno motor
Dimensiones

Las dimensiones que se muestran son las dimensio-  ones. Las dimensiones marcadas con * dependen del A\ iPrecaucion! Dejar espacio en el lado del inde-
nes estandar. La dimensién ,A” depende del nimero  tamafio de la unidad utilizada. El transportador pu- xador para ajustar la precarga!

de eslabones. Los transportadores TAKTOMAT LF se  ede entregarse sin accionamiento o el accionamien-
pueden montar en el aluminio extrudido ,F“ o enlas  to puede ser un servo. Estan disponibles cubiertas
placas de acero ,C". Los acoplamientos y las placas  de polvo especiales para los eslabones.

A = Distancia entre centros de giro
D = indexador

E=Levade 180 °

F = Perfil aluminio 8-80x120

de acero se pueden mecanizar a sus especificaci-




Tabla carga LF100

Longitud estandar ampliada

240mm
500mmy 1000mm

Pieza inicio y final
Pieza intermedia

n=10;n=28 n=15;n=38 n=20;n=48 n=25;n=58 n=30;n=68
A=1000mm A= 1500mm A=2000mm A= 2500mm A=3000mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl
05 | 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 ] 1 151 2 |05 ] 1 15| 2
100" t= | 016 | 019 | 022 | 024 | 018 | 022 | 026 | 029 |021 |025 (029 |032|023|028 032|036 |025 030|034 |039
2007 t= 1024 /029 {033 (037|028 034|039 |044 031|038 |044 |049 | 035|042 | 048 | 054|038 | 046 |052 | 059
300% t= | 033 | 040 [ 046 | 051 | 038 | 046 | 053 | 060 | 043 | 052 | 060 | 067 | 0,47 | 057 | 066 | 0,74 | 051 | 0,62 | 0,72 | 0,80
n= 35; n= 78 n= 40 ; n= 88 n= 45 n= 98 n= 50; n= 108 n= 55; n= 118
A= 3500mm A=4000mm A= 4500mm A=5000mm A=5500mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl
05 | 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 ] 1 151 2 |05 ] 1 15| 2
100" t= | 026 | 032 [ 037 |04 | 028 |034|039 |044 | 030|036 |042 |047 | 031|038 |044 | 049 | 033 |040 046 | 052
2007 t= | 040 | 049 | 05 | 063 | 043 | 052|060 |067 | 045 | 055|063 |071|047 |05 |067 |075 {050 |060 |070 |0,79
300 t= | 055 | 067 | 077 | 086 | 058 |071 |08 |092 |062 075|087 |097 |065|079 |091 |102 |068 |083 096 | 1,07

s = carrera [mm]
t =tiempo carrera [s]

n,=n"eslabones en linea
n, = n’ total eslabones

') la cadena avanza 1 eslabon en cada indexado.

Especificaciones técnicas

Dimensiones Cargas

Estatico x eslabén
Fuerza vertical [N]
Fuerza horizontal [N]

Momento pandeo[Nm]

Pasos de 500
350

Ver tabla

100, 200 o0 300
Der. / 1zq

Distancia A** [mm]
Peso en A=2000 [kg]
Tiempo Carrera ** [s]
Carrera®* [mm]
Sentido

** Otras distancias ,,A”, carreras o tiempo carreras

bajo pedido RT160 con 81, 42 0 8/33

Fuerza arrastre cadena [N]

Accionamiento estandar

% |a cadena avanza 2 eslabones en cada indexado.

m = peso por eslabon [kg]
A =distancia entre centros de giro

% a cadena avanza 3 eslabones en cada indexado.

Precision

En sentido motor* [mm] +0,04
+0,07
+0,05

40,03

En sentido opuesto [mm]
Transversal al sentido [mm]

Tolerancia vertical [mm]

*en el primer y dltimo eslabén no garantizamos

esta precision
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El accionamiento mostrado es un RT160 con
. . freno motor
Dimensiones

Las dimensiones que se muestran son las dimensio-
nes estandar. La dimensién ,A” depende del ndmero
de eslabones. Los transportadores TAKTOMAT LF se
pueden montar en el aluminio extrudido ,F* o en las
placas de acero ,C”. Los acoplamientos y las placas
de acero se pueden mecanizar a sus especificaci-

ones. Las dimensiones marcadas con * dependen del
tamano de la unidad utilizada. El transportador pu-
ede entregarse sin accionamiento o el accionamien-
to puede ser un servo. Estan disponibles cubiertas
de polvo especiales para los eslabones.

A iPrecaucion! Dejar espacio en el lado del inde-
xador para ajustar la precarga!

A = Distancia entre centros de giro

D = indexador

E=Levade 180 °

F = Perfil aluminio 8-80x120




Tabla carga LF125

Longitud estandar ampliada

Pieza inicio y final 250mm
Pieza intermedia 500mmy 1000 mm
n= 8; n= 24 n= 12; n= 32 n= 16 ; n= 40 n= 20; n= 48 n= 24 ; n= 56
A=1000mm A= 1500mm A=2000mm A= 2500mm A=3000mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kg] m [kg] m [kg] m [kg]

05| 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2

125" | t= | 017|020 (023|025 |019|023|026|029]|022)026|029|0320724|028 032|036 |026]|030]035] 039
2507 | t= | 025|030 |034|038|029|035]|040|044|033{039]|045|049 036 043|049 054039046 053|059
3759 | t= | 035|041 047|052 | 040|048 | 054 | 060 | 0,45 | 053 | 0,61 | 0,68 | 0,49 | 0,59 | 0,67 | 0,74 | 0,53 | 0,63 | 0,72 | 0,80

n= 28 ; n= 64 n= 32 n= 72 n= 36; n= 80 n= 40; n= 88 n= 44 n= 96
A= 3500mm A=4000mm A= 4500mm A=5000mm A=5500mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl

05| 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2

125" | t= | 027|033 (037|041 029|035 040044031 037|042 046 032|038 |044|049 034|040 |046 051
2507 | t= | 042|050 | 057 063|044 |053|060|067]|047 |05 064|071 049|058 |067|074|051 061 |070|0,78
375 | t= | 057 | 068|077 |086|060|072|082|092| 064076087 |097 067 080|091]|102]|070|083|095] 1,06

s = carrera [mm] n, = n’ eslabones en linea m = peso x eslabon [kg]
t =tiempo carrera [s] n,=n"total eslabones A =distancia entre centros de giro
') la cadena avanza 1 eslabon en cada indexado. % |a cadena avanza 2 eslabones en cada indexado. % a cadena avanza 3 eslabones en cada indexado.

Especificaciones técnicas

Dimensiones Cargas Precision
Distancia A** [mm] Pasos de 500 Estatico x eslabon En sentido motor* [mm] +0,04

Peso a A=2000 [kg] 400 Fuerza vertical [N] En sentido opuesto [mm] 0,07

F horizontal [N
Tiempo Carrera ** [s] Ver tabla uerza horizontal [N] Transversal al sentido [mm] +0,05

Momento pandeo[Nm]
Carrera®* [mm] 125, 250 0 375

Fuerza arrastre cadena [N] Tolerancia vertical [mm] +0,03
Sentido Der. / Izq.

*en el primer y dltimo eslabén no garantizamos
** Otras distancias “A”, carreras o tiempo carrera Accionamiento estandar esta precision
bajo pedido RT160 con 81, 42 0 8/33 Indexados
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Dimensiones

Las dimensiones que se muestran son las dimensio-
nes estandar. La dimensién ,A” depende del ndmero
de eslabones. Los transportadores TAKTOMAT LF se
pueden montar en el aluminio extrudido ,F* o en las
placas de acero ,C". Los acoplamientos y las placas

de acero se pueden mecanizar a sus especificaci-

ones. Las dimensiones marcadas con * dependen del
tamano de la unidad utilizada. El transportador pu-
ede entregarse sin accionamiento o el accionamien-
to puede ser un servo. Estan disponibles cubiertas
de polvo especiales para los eslabones.

El accionamiento mostrado es un RT250 con
freno motor

A Precaucion! Dejar espacio en el lado del inde-
xador para ajustar la precarga!

A = Distancia entre centros de giro
D = indexador

E=Levade 180 °

F = Perfil aluminio 8-80x120




Tabla carga LF150

Longitud estandar ampliada

Pieza inicio y final 300mm

Pieza intermedia 450mmy 1050 mm
nL:7 n= 26 n= 12; n= 36 n= 16 ; n= 44 n= 20; n= 52 n= 24 ; n= 60
A=1050mm A=1800mm A= 2400mm A=3000mm A=3600mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kg] m [kg] m [kg] m [kg]

05| 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2

150" | t= | 028|030 (032|034 |030|033|035|038]|032)035]|038|041 034|037 |040 | 044 |035]|039 |043 | 046
3007 | t= | 039|042 |046| 048|042 | 046|050 | 053 | 045|049 | 054 | 057|048 053|057 062|050 |05 |061]|065
450% | t= | 0,52 | 0,56 | 0,60 | 0,64 | 0,56 | 0,61 | 0,66 | 0,70 | 0,59 | 0,65 | 0,71 | 0,76 | 0,63 | 0,69 | 0,75 | 0,81 | 0,66 | 0,73 | 0,80 | 0,86

n= 28 ; n= 68 n= 32 n= 76 n= 36; n= 84 n= 40; n= 92 n= 44 n= 100
A= 4200mm A=4800mm A=5400mm A=6000mm A=6600mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl

05| 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2

150" | t= | 037|041 (045|049 039|043 |047 |051|040 ) 045|050 |054 | 042|047 052|056 043|049 |054 | 058
3007 | t= | 052|058 |064|069]|055]|061|067|073)|057]|064]|070]076|059066]|073|079]061|069)|076] 082
450 | t= | 069 | 077 [ 084|091 |072|081 |08 |09 |075|084|092]100)078|087]|096] 104|081 |091|100] 1,09

s =carrera [mm) n, =N’ eslabones en linea m = Weight per peso x eslabdn
t =tiempo carrera [s] n,=n"total eslabones A = distacia entre centros de giro
') la cadena avanza 1 eslabon en cada indexado. % |a cadena avanza 2 eslabones en cada indexado. % a cadena avanza 3 eslabones en cada indexado.

Especificaciones técnicas

Dimensiones Cargas Precision
Distancia A** [mm] Pasos de 600 Estatico x eslabon En sentido motor* [mm| +0,04
Peso a A=2000 [kg] 800 Fuerza vertical [N] En sentido opuesto [mm] +0,07

F horizontal [N
Tiempo Carrera ** [s] Ver tabla uerza horizontal [N] Transversal al sentido [mm] +0,05

Momento pandeo[Nm]
Carrera** [mm] 150, 300 0 450

Sentido Der. / Izq.

Fuerza arrastre cadena [N] Tolerancia vertical [mm] +0,03
*en el primer y Gltimo eslabdn no garantizamos
** Otras distancias “A”, carreras o tiempo carrera Accionamiento estandar esta precision

bajo pedido RT160 con 81, 42 0 8/33 Indexados




Control Universal TIC

Ventajas

Una mesa de indexado se puede controlar de diferentes modos. Hemos desarrollado este
control universal para proporcionar a nuestros clientes una herramienta de uso fécil para
el funcionamiento de la mesa giratoria que requiere un minimo esfuerzo por parte del
operario.

- Laoptimizacién del tiempo de ciclo es el resultado de detener el accionamiento
exactamente al final de la fase de paro. El control de la maquina recibe la sefial de
.activacién” para los procesos externos tan pronto como comienza la fase de paro.
Eliminacion de pérdidas de tiempo tipicamente causadas por contactores mecanicos
y tiempos de ciclo del PLC.

= Reduccién de tiempos de instalacién y programacion.

- Sepueden evitar los contactores del motor y los contactores mecdnicos o electronicos.
Soélo se requiere proteccion de cableado.

- Esposible para motores monofdsicos hasta 2 kW.

- Frenado répido sin friccién para condiciones de parada de emergencia.

- Reinicio suave desde posiciones intermedias o desde una parada de emergencia.

- Funcionamiento manual suave y sin desgaste.

> Esposible la oscilacién o cambio de sentido de rotacién sin necesidad de hardware
adicional.

- Lavelocidad se puede cambiar facilmente.

- Sinfriccién en la frenada. Los frenos sélo se accionan y se bloquean después de
una parada de emergencia.

- Cuando se utiliza el TIC, la mesa de indexado no requiere mantenimiento.

- Cortos tiempos de puesta en marcha, ya que el software de la mesa de indexado
ya se ha inicializado e integrado en el controlador.

5 Facil test manual con la unidad de control del cliente (sélo sefiales de arranque,
parada y error).

- Interface sencillo entre la maquina y la mesa de indexado lo que significa un analisis
rapido de errores con ahorro de tiempo en teléfono y servicio técnico.



Esquema para modelo monofasico

Inicio en automético —» e |0 00 ® - Posicion alcanzada
Inicio en manual —» e |1 01 ® —» Preparado inicio
Direccion - ° |7 02 ® - Leva programable
Sensor - e |3
03 & —» Posicién error
Stop - o |4
Velocidad —p ° |5 CO e - 24V
C3 e
oV o Cl Atencion! Todas las salidas conec-
* tadas a cargas inductivas deben
® (| PLC ser protegidas a sobrecargas
utilizando diodos
P1 e
* SC pC o _» liempo de ciclo error (destellos)
Voltaje error freno (siempre 1)
Reset Error PEENI
Monitor voltaje freno VBR g o Cables al motor max. 20m largo
T e
Modo operacion - ® 53 1 e { \
Ciclo medicion - * S4 3 \\1//
*' * %
Monitor voltaje freno VBR o MA . @
Desbloqueo freno externo < o \MC }
Fuente alimentacion 1 e
1x230V / 50Hz
NN
Variador de frecuencia
2 4 6
> ° |1 L1 e
> ° N N e
Filtro de baja frecuencia

*11'jAtencion! Si se utilizan frenos con una tension de alimentacion ** Si un motor eléctrico trifasico 230 / 400VAC estandar esté conectado
de 230VAC o0 400VAC, NO se permite un puente entre MC y S2. En este y , anuestro controlador TIC monofasico de la mesa de indexado, debe uti-

caso S2 debe conectarse directamente a + 24V DC. La monitorizacién de lizarse una conexion delta. Consulte aquf la descripcién de la caja de ter-
la tension de frenado ya no es posible. Por lo tanto, recomendamos enca- minales del motor.

recidamente un freno de 24V CC cuando se utiliza una mesa de indexado.




Formulario de consulta y pedido para el indexador lineal TAKTOMAT LF (1)

Empresa

Persona contacto

E-Mail Direccion

Proyecto n°

Tel. Fecha
Tipo Carga atil
[CJLFO80 Peso pieza
[ILF100 Peso (til
[JLF125 Distancia desde el punto central de masa de carga (til a la superficie
CILF150 del eslabon
[Jotro tipo
Distancia A [mm]
Numero eslabones en linea n,
Montaje vertical Montaje horizontal

Carrera (1 x, 2 x 0 3 x longitud de 1 eslabén)

[Jmontaje vertical (eslabones dnicamente parte superior)

[ montaje horizontal (eslabones a ambos lados)

Forma de accionamiento

I Modo Stop (tiempo indexado fijo, tiempo paro variable)

tiempo indexado

=
|5}
=)
|
I_L I

I Modo continuo (tiempo paro e indexado, fijo)

n° ciclos por minuto

Ratio tiempo indexado: tiempo paro (0 dngulo)

- A »
n=10

s -0 oo o o ‘\

o o o

: ek

oH : !

o d =)

o oHo o o
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Formulario de consulta y pedido para el indexador lineal TAKTOMAT LF (2)

Posibles posiciones de montaje del accionamiento Posicion del eje libre del accionamiento
A\
N\ e— 00— —
o) (=
|
jil
e [ =
‘ Lj Lj‘# .m‘ :H‘ 'm \ _/\_
L oot T ! i %J

R (sentido marcha derecha) A (eje libre hacia fuera)

r‘—L;':':u_‘. TS TTTe TTe ‘ O T ‘
E Y et EL rji rj. m fmi """" 1."‘,#
— r
1\
L (sentido marcha izquierda) | (eje libre hacia dentro)
Accionamiento
[[1Con indexador tipo RTxxx Voltaje freno [] 24vDC
Posicion accionamiento  [JL [IR [J 230V AC
Posicién eje libre  [JA  [11 1 400v AC
Voltaje motor (L] 230/400V 50Hz [ otro
[[J 277/480V 60Hz Embrague seguridad [si Clno
[ otro

[[1Sin accionamiento

[[1Con accionamiento del cliente

Accessorios

3 S S 131 - T = -
= U
.“‘70
. = Yo ol
[[ILibre, eje transmision cardan (dibujo n°.: [[1Pies maquina (solo para montaje vertical)
Numero

Color Distancia entre el suelo y el eslabén superior
Cuerpo fundicion ~ [1RAL7016 [lotro
Accionamiento [color del fabricante [lotro — Control Universal TIC  [si  [Ino

Partes mecanizadas en azul, otras piezas color aluminio
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