Unita rotante

Serie MSU

Tipo a palmola/Taglie 1, 3, 7, 20

Flessione|periferica

' Jmmomeno

Elevata precisione
Flessione superiore aug

mm 0 meno

Série MSUB

Introduzione della versione ad altissima precisione “ Serie MSUA”




Unita rotante

Tipo a palmola/Taglie 1, 3, 7, 20

“*;" e T|po ad elevata precisione Serje MSUA

S

~ Tagliel,3,7,20  Maggiore precisione antiflessione:
Elevata precisione/Elevata rigidita <0.03mm
(dopiaser e Facile posizionamento del carico

Tolleranza del diametro esterno
ed interno della tavola H9/h9

Otto fori filettati per un agevole
fissaggio del carico.
(maggior liberta di montaggio del carico)

Fori di posizionamento

Fori di posizionamento
(allineamento con il centro del corpo)
Forniti su tre dei quattro lati.

Precisione antiflessione:
Scostamento per rotazionel80°

Flessione superiore

Flessione periferica

—~® Diametro di riferimento h9
(allineamento con l'asse di
rotazione della tavola)

Rotazione regolabile

90°£10°, 180°£10°
Doppia palmola (solo MSUB) 90°+5°

(mm)

Modello MSUA
Flessione superiore 0.03(0.1+0.2)
Flessione periferica 0.03(0.1+0.2)

| valori tra parentesi si riferiscono alla serie MSUB

Scala graduata_—

Disassemblabile

Manutenzione semplificata.
L'unita motrice pud essere sostituita anche in presenza del carico

L\ Vitidi
regolazione
dell'angolo

di rotazione

Possibilita montaggio sensori

| sensori possono essere situati in

i P Unita motrice

gualsiasi punto della circonferenza
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applicazioni robotizzate

B Montaggio libero

Puo essere montato da tre direzioni: assiale, laterale, perpendicolare

| Montaggio assiale

| Montaggio laterale | Montaggio perpendicolare |

¢"E:b Montaggio dal basso
P Y, .

Ll
big

=

i 1 flettati (4)
{1

taggio dall'alto

-
Taglie 1, 3,7, 20

,“ .ﬁf.' Tipo standard Sel’le

MsuB

» Palmola singola e palmola doppia di serie
» Versione a doppia palmola con dimensioni
identiche alla versione a palmola singola

(eccetto taglia 1)

Palmola singola

Cuscinetti

M Varianti
Serie Taglia | Rotazione Palmola singola Sensore applicabile
_ 1 D-9, D-T99
Tipo glt_avata 3 90° D-9JA, D-S99, S9P
precisione Palmola singola
MSUA 7 180° D-R73, D-T79
20 D-R80, D-S79, S7P
Tipo 1 90° D-9, D-T99
standard 3 Palmola singola* D-9JA, D-S99, S9P
MSUB . .
7 180 Doppia palmola D-R73, D-T79
20 D-R80, D-S79, S7TP

+ La palmola doppia & disponibile solo con una rotazione di 90° .

™

SMVC
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Unita rotante/Con palmola: Elevata precisione

serie MSUA

Taglie 1, 3, 7, 20 =
. . . ‘{(\“fﬁ .- ‘;'.:
Codici di ordinazione v J . d=-

‘4'-_ [ = '-;‘ 3 .'9 i —
Posizione attacco = W\
Tipo di guida —  |Attacchi laterali . i e
E Attacchi superiori iy = = e
. Disponibile solo con attacchi R - Bl
l\_/lontagglo laterali, se dotato di sensore. e -
libero - aar
X ]

Senza ] S
unita sensore MSUA|20—90]| S

I L 1]

Con | ]
TR e M D SUA[20[—90| S —|R73

Anello magnetico
Taglia
nominale Lunghezza cavi
(coppia) 2p
= Z.
1 MSUA 1 S 1 pz.
3 | MSUA 3 n n: sensori
7 | MSUA 7
20 | MSUA 20

Applicazione |Simbolo |Rotazione e Tipo di sensore

Palmola | 90 | 90.. | Scegliere il sensore
singola | 180 | 180... idoneo dalla tabella sottostante
Campo di regolazione della rotazione

Palmola singola 5 per lato

Tipo di palmola
[ s [Palmola singola |

Sensori applicabili / utteriori informazioni sui sensori da p. 1.8-29 a p. 1.8-30.

o2 . Tensione di carico Lunghezza cavi (m) *
g |2 Connessione| G | yscita Cavi 05 |3 |5 [Nessuw|Applicazioni| Esempio d'ordine: MSUA20 tipo con
S5 |F | elettrica | — cc ca tipo ; paletta singola (attacco laterale)
== (Nil) |V [@ | (N) i /
© 1. Tipo standard (senza sensori),
15 N 5V, 12V |5V, 12V, 24V | 90 Caviparalleli | @ ® | ® | — [Cicuito rotazione 90..., attacco laterale
S ° sv i | % [ 90A |Ciclinensi| @ |@ |® | — |IC MSUA20-90S ,
S | - — - N 2. Con unit sensori (senza sensori),
2 2 fil _ 97  |Cavipardlleli | @ | ® | @ | — rotazione 180, attacco laterale
2 100V | 93A e (o0 | — | MDSUA20-180...S
MDSUAL E T99 o o | _|_ Rel, 3. Con unit sensore+ sensore R73,
'S Grommet 24V | 12V rotazione 180, attacco laterale
MDSUA3 | & Si BN ol ° | —1— PLC | MDSUA20-180...S-R73
o] ..
g 3 i 1S9 | inensi | ® |® -
= (NPN) 5V, S99V ® |® | — | — [Ciuibo
2 3 il 12V S9p o @ _|_|c
3 (PNP) S9PV o (o || —
2 | Grommet R73 [ ® | — | —
g_’ Si — 100V _
s Connettore R73C [ o o o
& | Grommet No | 21 48V, 4v, 48v, | R80 ® |® | — | — [Ciui
MDSUAT7 Connettore 4y 100V 100V R80C Cicli [ ] o | o | o |C Rel,
VDSUA20 % Grommet oV T79 | intensi e || || |PC
g | Connettore si o T79C o (oo @
= | Grommet 31 (NPN) 5V, S79 ® |® | —|— [Cuid
5 3ii (PNP) 12v S7P e (@ | _|_|c
= Lunghezza cavi 0.5m: -- (Esempio) R73C ® Tempo d'esercizio———1.2ms @ Limiti temperatura d'esercizio 5 60..C
3mM ... L (Esempio) R73C ® Resistenza agli urti————— 300m/s 2 (reed), 1000m/s 2 (stato solido)
5m....... Z (Esempio) R73CZ
Nessuno N (Esempio) R73CN
1.84
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Unita rotante

d’elevata precisione Serie

MSUA

Dati tecnici
Modello 2 = MSUA1 MSUA3 MSUA7 MSUA20
Tipo di palmola Palmola singola Palmola singola Palmola singola Palmola singola
Rotazione 1+« 90°+10° 180°+10° 90°+10° 180°+10° 90°+10° 180°+10° 90°+10° 180°+10°
Fluido Aria (senza lubrificazione)
Pressione di prova MPa 1.05 ‘ 1.5
Temperatura d'esercizio 5+60°C
Campo della pressione d'esercizio (MPa) 0.2+0.7 0.15+ 0.7 ‘ 0.15+1.0
Campo di regolazione del tempo di rotazione sec/90 0.07+0.3
Carico radiale ammissibile 20N 40N 50N 60N
Carico Carico di spinta ammissibile 15N 30N 60N 80N
Momento ammissibile 0,3N - m) 0,7N - m) 0,9N - m) 29N -m)
Guida Cuscinetti speciali
Posizione attacco Attacchi laterali o superiori
Attacco Attacchi laterali M3 M5
Attacchi superiori M3 M5
Tolleranza d'inclinazione <0.03mm
+ 1. La palmola singola a 90° pud essere regolata a 90° =10° (5° per ciascun estremo - * 2 Confronto con tipi a montaggio libero tradizionali
di rotazione) Unita di rotazione Montaggio libero/Unita di rotazione
La palmola singola a 180° puo essere regolata a 180°+10° (5° per ciascun MSUA 1 — CRBUW10
estremo di rotazione) MSUA 3 — CRBUW15
MSUA 7 — CRBUW20
MSUA20 — CRBUW30
Campo dell'unita di rotazione Sensori applicabili
Con gli appositi bulloni (A) e (B) € possibile regolare la rotazione.
Tipo di sensore MDSUBI1, 3 MDSUB7, 20
X ) Campo di regolazione (B) Sensori reed D-90/97, D-90A/93A D-R7, R8
Campo di regolazione (A) - -
del bullone Sensori stato solido D-S99, D-T99, D-S9P D-S7, S7P, T7
(S): 10°
Pesi
(9)
. . Peso base Unita sensore
Taglia |Rotazione - +
Palmola singola Sensori (2 pz.)
90 162
Foro di r 1 25
posizionamento ‘ 180 161
M Campo di regolazione (B) 3 90 261.5 20
regolazione (A)  Per rotazione 90° 180 259.5
Palmola singola (S): regolabile 80° +100° 7 90 440 50
180 436
di lazi A C di lazi B 20 % 675 60
Campo di regolazione (A) 1800 ampo di regolazione (B) 180 6705
del bullone

del bullone

Foro di
posizionamento

Campo di
regolazione (A)

Per rotazione 180°

Palmola singola (S): regolabile 170° + 190°

Campo di regolazione (B)

O

Carichi ammissibili

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

)

Fadl

Taglia | Carico radiale ammissibile (N) |Carico di spinta ammissibile (N)| Momento ammissibile (Nm) -
1 20 15 0.3
3 40 30 0.7
7 50 60 0.9
20 60 80 2.9
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Serie MSUA

Dimensioni

Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

MSUA1
MSUA1-O S, SE

235h9 e,

4 X M4 prof. 4

+0.025

Scala:70%

2 X M3 prof. 4

voss 3-3H9 2% prof. 3
17 H9 *Y
0 2 0 ([AL[BL.[C]) 27
2-4.5 passante o 9
. - |' ) o2
n s n
0 S| Nl 4 N [ ]
36h9  -0.062 © — © < . .
| / ‘\}
o ; ] ST A0 .
9 0 =] i
— ~
: g @ ® © ! \ Vite di regolazione
fO NI O} 2-4.5 passante/ dell'angolo
T /(/ & T [ !:E
[T o/ L]
2 X M3 —H N >
e’y m# i [ee] ,,_’52“ Ea
05 Regolazione Max. 7,5
Attacco A - Attacco B
3-3H9 So'ozsscanalatura lunga prof. 2.5
2496 o0 ([AL[Bl[€])
299 o536
229 8 X M3 profondita 5 LC——]
236h9 -(?_062 Y
6\\; v

Attacchi superiori/MSUA1- [ SE

Attacco A 95

Attacco B

g2

4 X M4 prof. 4

1.8-6
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’

23.5
031
[0 38

!

Scanalatura lunga, prof. 4
(Foro per posizionamento)



Unita rotante .
d’elevata precisione Serie MSUA

Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

Scala: 80%

Con sensore MSUA1-[1 S

% 1) 24 : Usando D-90, 90A, S99, S99V, S9P, S9PV, T99, T99V CRB
30 :Usando D-97, 93A
*2) 60 : Usando D-90, 90A, 97, 93A
69 : Usando D-S99, S99V, S9P, S9PV, T99, T99V CRBU
CRJ
CRAL
CRQ
MRQ
( )
F\‘:l:::'/:l 0 [ J
| | S l l MSQ
[ 1 [ 1
SEE
|

\ Vite di regolazione

dell'angolo

Eog
S o
37
+eo—o

<
©
o

2 X M3
(Posizione attacco: Solo attacco laterale)

28
1 %
24

O
Attacco A Attacco B
[T 11 &

218.5

229

Per D-97, 93A

30

@
&

1.8-7
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Serie MSUA

Dimensioni

Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

MSUAS
MSUA3- S, SE

0
241h9 7 962

#21H9 (002

n
. N
2-4.5 passante X / 0
™ n
242h9 %, o, | | =
| o]
29

(o]

™
[Te)
<

o}
N
2 X M5
0 o
—
Attacco A 0.5 NAttacco B
2596 0%
212h9 % 145
34
242h9 § 6,

Attacchi superiori/MSUA3- [ SE

Attacco A 10

Attacco B

) 2 X M3

@

11

4 X M4 prof.8

0 36

Scala: 70%

29
3-3H9 *39%prof, 3 |
([AL[BLED) W
|
[
ol =~ q
(+ d T ™
o /H} 3
-
[Te)
]
Vite di regolazione

2-4.5 passante,
)2

dell'angolo

A
<

8 X M4 prof. 7

4 X M4 prof. 5,5

1.8-8

O
:

Regolazione Max. 8.2

3-3H9 9% scanalatura lunga prof. 2.5

>]

([Al[Bl.E])

0 36
0 44

N

K
Scanalatura lunga, prof. 5
(Foro per posizionamento)



Unita rotante .
d’elevata precisione Serie MSUA

Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

Scala: 80%

Con sensore MDSUA3-[] S

2%
#1) 24 : Usando D-90, 90A, S99, S99V, SOP, SOPV, T99, TO9V 2, ¥ '@' CRB
30 :Usando D-97, 93A < Ik
#2) 60 : Usando D-90, 90A, 97, 93A : CRBU
69 : Usando D-S99, S99V, SOP, SOPV, T99, TO9V
7 CRJ

©
@,
w

155

45

\ Vite di regolazione

dell'angolo

€
@
o

M
&

O
0
il

F

2 X M5
(Posizione attacco: Solo attacco laterale)

Attacco A \ Attacco B

29
1=
24

218.5

234

D-97, 93A

30

D &

1.8-9
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Serie MSUA

Dimensioni Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

MSUA7

MSUA7-U S, SE

Attacchi superiori/MSUA7- ] SE

4 X M5 prof. 10
Attacco A Attacco B

247h9 % 062
226H9 0052 36
< - 3-4H9 §°%%rof. 4
([al[Bl[<])
2-5.5 passante 1 — ™ &
0 S)3 1 o
248h9 062 ; L =] i
1 1
36 =0
~
(: . ®
; ol | s
—

10.5
44
58.5
6
—

2-5.5 passante | \ Vite di regolazione
1

© rﬁgl dell'angolo
[ Regolazione Max.10.2
2
e ” ¢ Lol o
1 { Y | |
T o
"t | ﬁT — M
|
Attacco A 0.5 | ttacco B 3-4H9 {290 scanalatura lunga prof. 3
([A}[BL.IC)
2696 015
214h9% 043
8 X M4 prof.7
242
0
248h9 0,062
’_\ﬁi

‘\‘ .

/an | g < o
/ O]l o

¢ —
4 X M5 prof. 7 >
pro 22.5°
3 o
)(0916
Q
@ M
Scanalatura lunga, prof. 5
2 5° (Foro per posizionamento)
1.8-10

O
:



Unita rotante Serie MSUA

d’elevata precisione

Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

Scala: 60%

Con sensore MDSUA7-L1 S

Connettore
L | ‘
(Cakg ® CRB
=]
o Q
© 2 CRBU
I © S
g CRJ
]
& CRAL
C tt N
onnettore \\
\ ;
g : /
f )
T | |
(o2}
| | - | |
[ | [ |
ol 1 o
7 LN IEE=N
n = . . .
E’g E Vite di regolazione
5 dell'angolo
Y] I
3
2 X M5 E
(Posizione attacco: Solo attacco laterale) 9 %
] e T
Attacco A, ! Attacco B ® &
1 I —
7 <1 @
T @
%] |
225 Q
242
1.8-11

O
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Serie MSUA

Dimensioni

Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

MSUAZ20

MSUAZ20-L1 S, SE

Attacchi superiori/MSUA20- ] SE

Attacco A Attacco B
14
2 X M5
) R
o
wn
Te]
— 1
952h9 %) 174
#30H9 0052
Ly <
2-6.6 passante
5 0
[Te) -
253.5h9 ?0_074 ( T N
43
[Te}
=]
—
()
<
‘ I
N~
2 X M5 v
11
/- =F] ot g
Attacco |
1 Attacco B
2896 5014
216h9 % 043
250
953.5h9%, 7,

1.8-12

4 X M6 prof. 11

Scala: 50%

8 X M5 prof. 10

4 X M6 prof. 7

O
:

=3

3-4Hg (000

[ce)

< i

O

3-4H9 %%%byrof. 4 43
(Al [Bl[S)
93/
o Y
o
—
Sox
~
(s B
52 | o«

[{=}
-

© EfR -1

\ Vite di regolazione
2.6, o / ell'angolo
6.6 passant | m ‘ Regolazione Max. 10,3
| 1
13
o

scanalatura lunga prof. 3

([Al[BL.[d)

[ 48
0059

Scanalatura lunga, prof. 5
(Foro per posizionamento)



Unita rotante Serie MSUA

d’elevata precisione

Questi disegni rappresentano il caso in cui l'attacco B viene pressurizzato.

Scala: 50 %

Con sensore MDSUA20-[1 S

Connettore 5

S
L2 i - g CRB

&) & 5

8 @ CRBU
o
10
Q

Connettore

G
\\
-\
)
=

0
-
N
[ | [ |
-@
S B e
F N _
Vite di regolazione
dell'angolo

72

25.5 (34.5: Connettore)

2 X M5
(Posizione attacco: Solo attacco laterale)
[Tl

Attacco A

Attacco B

& i
I

25

50

1.8-13
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Serie MSUA

Costruzione

Costruzione interna con sensore

MDSUA1, 3

Attacco A Attacco B

1.8-14

Unita sensore

MDSUA7, 20

180°
(Indica posizione intermedia)

90°

(Indica attacco A pressurizzato)

Palmola singola

Componenti

N. | Descrizione Materiale Note
1 |CorpoA Lega d'alluminio Color grigio chiaro
2 |CorpoB Lega d'alluminio Color grigio chiaro
3 |CorpoC Lega d'alluminio Color grigio chiaro
4 | Asse della paletta Acciaio inox (MSUA20 € in acciaio al carbonio) | - Paletta singola
5 | Arresto Resina Paletta singola
6 | Guarnizione del dispositivo d'arresto NBR
7 | Cursore Lega d'alluminio Color grigio chiaro
8 |Levad'arresto Acciaio al carbonio
9 | Guidadel disp. d'arresto Acciaio inox

10 | Alloggiamento leva Acciaio al carbonio

[N
[N

Alloggiamento cuscinetti

Lega d'alluminio

Color grigio chiaro

12 | Cuscinetti Acciaio al carbonio-cromo per cuscinetti
13 | Cuscinetti speciali Acciaio al carbonio-cromo per cuscinetti
14 | Anello Acciaio inox

15 | Oring NBR

16 | Vite di regolazione Acciaio al carbonio

17 | Dado esagonale Acciaio al carbonio

18 | Brugola Acciaio inox

19 |Brugola Acciaio inox

20 | Brugola Acciaio al carbonio

21 | Dado Acciaio al carbonio

22 | Brugoladi regolazione Acciaio inox Solo tipo SE

23 | Etichetta

= |l tappo 22 viene usato solo con attacco connessione tipo SE.

Modello Codice unita sensore
MDSUA 1 P211070-1
MDSUA 3 P211090-1
MDSUA 7 P211060-1
MDSUA20 P211080-1

# L'unita sensori non
comprende i sensori.

Unita sensore

MDSUAL, 3

MDSUA7, 20

Sinistra

Entrambi

Od

Codice P211070-8

Codice P211070-9

Codice P211060-8

# Un'unita sensore € l'insieme dei pezzi richiesti per montare un sensore sull'unita sensore.



Serie MSU
Caratterisitiche del sensori

Sensori applicabili

Serie Tipo di sensore Connessione elettrica
Sensori D-90, 90A Grommet(2 fili)
MDSU O 1 applicabili D-97, 93A Grommet(2 fili)
VEEUE & |l - D-S99, S99V Grommet(3 fili)
ket |_D-S9P. S9PV Grommet(3 fil) PNP
D-T99, T99V Grommet(2 fili) CRB
Sensori D-R73 Grommet(2 fili)
MDSU O 7 applicabili D-R80 Grommet(2 fili), Connettore (2 fili) CRBU
; i D-S79 Grommet(3 fili)
MDSU LI 20 |Sensori allo stato solido; —
appllcablll D-S7pP Grommet(3 fl|l) PNP CRJ
D-T79 Grommet(2 fili), Connettore (2 fili)

Foro di posizionamento, campo di rotazione e posizione montaggio sensore per unita rotante

MSuUO 1,3

Tipo con palmola singola
90°

Sensore per END1

MSU [ 7, 20
Tipo con palmola singola
90°

Sensore per END 1

Sensore

per END2

180°

180°

END2

Sensore
per END 1

Sensore
per END2

» Nei disegni raffiguranti il campo di rotazione, le frecce con linea continua 90° (180°) indicano il campo

di rotazione dei fori di posizionamento sulla superficie della tavola. Quando il foro si trova in END1, si attivera

il sensore END1, e quando si trova in END2 si attivera il sensore END2.

 Le frecce con la linea tratteggiata indicano il campo di rotazione del magnete interno. Il campo di

rotazione puo essere ridotto muovendo il sensore END1 in senso orario e il sensore END2 in senso

antiorario

Cursore

Fori di posizionamento

Attacco B Sensore
& I
aE===
SE ]
i
=
=
Attacco A

O
:

Tipo con palmola doppia (solo MSUB )

90°

Tipo con palmola doppia (solo MSUB )

90°

Sensore per

per END2

Campo d'azione e di rotazione dei sensori

Campo di rotazione | Campo d'azione
mMbsu 1,3 110° 10°
mMDsu O 7, 20 90°

1.8-29



Serie MSU

Caratteristiche del sensori

Cambio della posizione di rilevamento del sensore

Tipo di montaggio sensori

Per impostare una diversa posizione di rilevamento, allentare

leggermente le viti, sistemare il sensore nella posizione desiderata e MDSULIL, 3
stringere di nuovo le viti. Una coppia eccessiva pud danneggiare le viti.
Applicare una coppia di serraggio di circa 0,5Nm. J_|L m
Viti di fissaggio | |
l = =
NIy ‘
i & |[e | |
K : Sinistra Destra
H @ o D-TJ992 D-0J991
i A@_ g MDSULI7, 20
Pﬂ&J l¥/r/—4m
MDSU1, 3 MDSUL7, 20 l‘
-@- -
Sinistra Destra
D-002 D-O00O01
Unita sensore
Codici dell'unita sensori
B Modello Codice unita
— MDSUO 1 P211070-1
MDsuO 3 P211090-1
MDSUO 7 P211060-1
MDSU[J20 P211080-1
= [Cbmprende levetta del magnete.
Blocco unita sensori
B=== . MDSUL1, 3 MDSUL7, 20
il F 11 Destra Sinistra Entrambe

_ SR
|I -\ Levetta

1.8-30

magnete

Unita
sensori

b

a e
w

g

Codice: P211070-8

Codice: P211070-9

Codice: P211060-8

[0n blocco unita sensori € linsieme necessario per montare un sensore su un‘unita sensore

/A Precauzione

-

-
[0

Q

Q
I
1
)
2
@
=}
—
o
3
o
=}
—
o
)
=3
3
o
o
@
=
[%2)
°

O
:



Serie MSU

A IAvvertenze specifiche del prodotto 1
Leggere attentamente prima dell’'uso.

|

Selezione \

’ Manutenzione

A Attenzione

1. Mantenere il carico dell'energia entro i va-
lori ammissibili.

Le operazioni con un'energia cinetica superiore a quella am-
missibile puo causare danni a cose e persone. (Vedere proce-
dura di scelta del modello in questo catalogo.)

A\ Precauzione

1. Quando ci sono fluttuazioni di carico,

lasciare un margine sufficiente nella coppia
dell'attuatore.

In caso di montaggio orizzontale, possono verificarsi malfunzio-
namenti a causa delle oscillazioni di carico.

|

Montaggio \

A Precauzione

1. Regolare I'angolo di rotazione entro i limiti
prescritti. (90°£10°, 180°+10°) (5 alla fine della
rotazione)

La regolazione al di fuori del campo prescritto pud causare
malfunzionamenti del prodotto o errori nelle operazioni dei
sensofi.

2. Regolare il tempo di rotazione entro i valori
prescritti utilizzando un regolatore di flusso,
ecc. (0.07 +0.3s/90)

Il prodotto viene fornito con una “farfalla” fissa ed & progettato
per raggiungere una velocita non superiore a 0.07s/90 . In certi
casi, per esempio ampia inerzia del carico, puo superare
I'energia ammissibile e danneggiare le apparecchiature.
(Vedere procedura di scelta del modello in questo catalogo.)
Inoltre, la regolazione ad una velocita inferiore a 0,3s/90 puo
causare inceppamenti, slittamenti o stop durante I'operazione.

™

APrecauzione

<Alta precisione/MSUA>

Se per la manutenzione sono necessarie le CRB
unita di rotazione e la tavola, ordinarle con i =
codici indicati qui di seguito. CRBU

Unita rotante Modello Codice unita
MSUA 1-0 s | pao2o702a  |CRJ

MSUA 1-00 SE| P402070-2B [
MSUA 3-00 S | P402090-2A
MSUA 3-00 SE| P402090-2B
MSUA 7-00 S | P402060-2A
MSUA 7-00 SE| P402060-2B
MSUA20-00 S | P402080-2A
MSUA20- 0] SE| P402080-2B

Modello Codice unita
MSUA 1- 900 P402070-3A
MSUA 1-1800 P402070-3B
MSUA 3- 900 P402090-3A
MSUA 3-1800 P402090-3B
MSUA 7- 900 P402060-3A
MSUA 7-1800 P402060-3B
MSUA20- 900 P402080-3A
MSUA20-180 [ P402080-3B

Nota 1) L'angolo di rotazione deve essere cambiato anche se l'unita rotante
stata cambiata.
Per la manutenzione ordinare pezzi con un codice adatta al modello in
uso.

Nota 2) A causa della costruzione integrale della serie MSUB, l'unita rotante e la
tavola non possono essere ordinate separatamente.
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