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Machine Translated by Google

Etre i co itato conosco para especificagdes

especiais ndo listadas neste folheto.

Para especificacdes especiais frequentemente solicitadas, criamos numeros de modelo dedicados para facilitar o pedido.

INDICE Modelos dedicados selecionaveis ® oione
+ : Nao disponivel dependendo das condigdes
Tabela de caracteristicas e modelos aplicaveis — P.1-4 Especificag6es e dimensdes da saida do cabo do atuador — P.17-18 e m O d el 0 S d I S p O n iv el S (Continua na proxima pagina) =y A0 leponfvel
nEspecificagéo da saida do cabo do atuador yyyy P.5-6 Especificacdes e dimensdes de curso ndo padronizadas — P.19-35
Especifica@éo de curso nédo padréo yyy P.7-8 Especificagdo conjunta para purga de ar e dimensdes — P.36-37

nZACO3: Especificacdo da saida do cabo do atuador (comprimento do cabo 0,3m)

ificacio d 5o padronizada y§y P.9-10 L ; .
ElFspecitcagao de graxa ndo pactonizada 39y ZAC20: Especificacdo da saida do cabo do atuador (comprimento do cabo 2,0 m)

Especificaqéo de junta para purga de ar — P.11-12

Especificagéo do bico de graxa de aco inoxidavel — P.13-14 Rob6 cilindrico/de eixo tinico ROBO

EMotor de montagem lateral com baixa emisséo de poeira — P.15-16 RCP6  RCP6S RCS4
CR CR CR
IS(P)DB
ESM < € ESM IS(P)B IS(P)DB =
~ um um um um
Reducao do prazo de entrega a2 &
> - , ; H ZACO3 eeehe —_ === =|=]9®® - - === === - - -
U —— Nés projetamos o seu Cliente ®
representante para discutir especificagc")es. confirmou o ZAC20.--be ® === =|=|®® - =] =i = | le=ll] el = = = -
as especificages. espeCiﬁcagﬁeS.

*SABYy [, RABY | RRA8Y | Ostipos WSA16 y e WRA16 y ndo estio disponiveis. . -
I Fiz um (Nota 1) Motores de montagem lateral com curso de 120 mm ou menor néo s&o compativeis com o flange Pag inas de referénciaP.5e 6
— OK | -
edido s = = =
LT J[J ‘ P EZLST: Especificacéo de curso ndo padréo
.

Robb cilindrico/de eixo tnico ROBO

RCP6 RCP6S RCS4

CR CR CR
IS(P)DB
EM i Em 'S(P)B IS(P)DB (Cl)?

S (Nota 1) (Nota 1)
S (Nota 1)

Consulte as
especificacdes
utilizando
este catalogo.

WS

(Nota 1) Apenas a especificacdo WA (encoder absoluto sem bateria) esta disponivel. o . >
Paginas de referénciaP.7 e 8

Especificamente, essas especificacdes sdo possiveis!

R N N R TR

Reduzir o prazo de entrega em 3 dias ou mais.

—

ao maximo a entrada
de corpos estranhos no motor e nZACOB ou ZAC20 "\

nas pecas de conexdo do robé. [Especificagdo da saida do cabo do atuador]

Paginas de referénciaP.5 e 6

Basta especificar um nimero de modelo especifico.

Pedido facil

na sec¢ao de opcgoes!

PlzLsT
[N&o padrao] i

Exemplo de _ _ _ . . _ _ _ ifi 3 30. e %
dentiotoso moces | RCPO - SATC - WA - 56P - 24 - 800 - P3 - S _Zyl',— especificagéo padréo Especificaces do C
Paginas de referéncia P.7 e 8

com especificacdo conjunta

(lado esquerdo)
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Modelos dedicados selecionaveis @ veponie

e modelos disponiveis o dspone

ZG1: Especificacéo de graxa ndo padronizada (graxa Kuroda C)
ZG3: Especificacdo de graxa ndo padronizada (graxa AFF)
ZG4: Especificacdo de graxa nao padronizada (graxa AFE-CA)

o/de eixo Unico

RCP6 RCP6S RCS4
CR CR CR
IS(P)DB
EM EM g = em IS(PB  IS(P)DB (G)?
S R S s S s (Nota 2) (Nota 2)
UM (g um UM um (Nota 2)
(Nota 1) (Notayy UM (Noa1) . um
zc1- 000 ,,0 0000 - - - 000000 - - .. =
263+ 000 ,., 0 009000 - - - 000O0OC0OFVOCVFS ...
2G4+ 000 ,,0 0000 - - - 0000000 ol

(Nota 1) ZG1, ZG3 e ZG4 nao podem ser selecionados para o tipo de motor reto. Selecione as opgdes padréo G1, G3 e G4.
(Nota 2) Apenas a especificacdo WA (encoder absoluto sem bateria) esta disponivel.

ELECILINDRO

Especificagdo do motor lateral

Transmiss&o por correia

S(,I\is‘:ra) deslizante Especificagdes para salas limpas deslizante grande Cilindro radial
(Nota 3) (Nota 3)
" . (D)S3§(A)R / (D)S4y(A)R (D)S3y(A)CR / (D)S4y(A)CR (D)RR4Y(R)
(D)S3Y(A) ! (D)S4¥(A) (D)S6y(A)R / (D)S7Y(A)R (D)S6y(A)CR / (D)S7¥(A)CR S1000 7 S13(x) (D)RR6Y(R)
(D)S6Y(A) 1 (D)STH(A) y o S15(X) g TC4/TC5
(D)SB(X)JAH / o (D)S6(X)yAHR (D)S6(X)yAHCR (D)RR7Y(R) .
YAH / (D)S7(X)YAH o o S18(X) (LP) o (D)RR3Y(R)
SBOOYA) (D)S7(X)JAHR (D)S7(X)JAHCR (O)B6 / (D)BT (D)RR6(X)JAH(R) TW4 / TW5
(D)WS10 I}ED)WSIZ S8(X)Y(AR S8(X)y(A)CR BES(S) (U) (D)RR7(X)JAH(R)
(D)WS10§R / (D)WS12JR (D)WS10yCR / (D)WS12yCR RRB8§(R)/RR10§(R)
ZG1 o d) ° = [ ® @ @
263 . . o ° & [ ]
2G4 o o L ° ® ® ®

(Nota 3) A especificacéo de controle deslizante duplo nédo esta disponivel.
(Nota 4) ZG1 nao pode ser selecionado. Selecione a opcéao padréo G1.

Paginas de referénciaP.9e 10

nZVL: Especificacdo com junta (lado esquerdo)
ZVR: Especificagdo com junta (lado direito)

lindrico/de eixo Unico ROBO

RCP6  RCP6S RCS4
CR CR CR
EM IS(P)B IS(P)DB
s (Nota 1)
um
v | = =i o b =l=]=e|=|=l=] = |e|=]|=|=]|o|=|=]|~]| = ° ~
2R+ “lEl-le g- | |[E|H]|=E|e[=]|H]H] & |e|=H|=|=|e|s]|2]|=]| = ° =

* Para a especificagdo de motor montado lateralmente, a especificagdo com junta é o lado esquerdo (ZVL) quando o motor montado lateralmente a esquerda (ML) é selecionado.
Quando o lado direito (MR) é selecionado, a especificacdo com junta do lado direito (ZVR) ndo pode ser selecionada.
(Nota 1) Apenas a especificacdo WA (encoder absoluto sem bateria) esta disponivel.

ELECILINDRO

. Especificagdo do motor lateral
Slider

Transmissdo por correia

BZNS: Especificacao do bico de graxa em aco inoxidavel

Robb ci o/de eixo Unico ROBO

RCP6 RCP6S RCS4
CR
IS(P)DB
Ev IS(P)B  IS(P)DB (c%

(Nota 1) (Nota 1)
S (Nota 1)

wns |@-|0- 000 -0o- 0000 o o-0- 0000 ,,

(Nota 1) Apenas a especificacdo WA (encoder absoluto sem bateria) esta disponivel.

ELECILINDRO

Slider

Especificagédo do motor lateral Transmissdo por correia

Especificagbes para salas limpas e Cilindro radial

deslizante
(D)S3¥(A)R / (D)S4Y(A)R (D)S3y(A)CR / (D)S4y(A)CR (D)RR4Y(R)

@O (D)SEY(AIR / (D)STH(AR (DISSHACR/ @)STHAICR o) 1309 (D)RR6Y(R)

(D)S6Y(A) / (D)S7(A) ) . S15(X) ’

D)S6(X)JAHR D)S6(X)JAHCR D)RR7Y(R TC4/TC5

(D)SB(X)JAH / (D)ST(X)JAH (BISEC9 (B)SECA S18(X) (LP) (DIRR7Y(R) ORRHR)  1yra ) T
SBX)Y(A) (D)S7(X)yAHR (D)S7(X)yAHCR (D)B6/ (D)7 (D)RR6(X)JAH(R)
(D)WS10 / (D)WS12 SBX)Y(AR S8(X)y(A)CR BES(S) (U) (D)RR7(X)JAH(R)
(D)WS10§R / (D)WS125R (D)WS10YCR / (D)WS12§CR RR8J(R)/RR10§(R)

NS ® ® ® L]

ginas de referéncia P.13 e 14

Especificamente, essas especificacdes sdo possiveis!

EYzG1, zG3 ou G4

[Especificacdo de graxa ndo padronizada]

F' Paginas de referéncia p.9 e 10

sua aplicagdo.

ao maximo a entrada de
corpos estranhos no motor e nas pegas de
conexao do robd.

P2V ou ZVR
[Especificagdo conjunta para
purga de ar]

¥ Péginas de referéncia P.11 e 12

materiais a base de BZNS

[Especificagdo do bico de graxa de ago inoxidavel]

Péginas de referéncia P.13 e 14

E‘ ZVL ou ZVR [especificacdo com junta]
*ZG1, ZG3 ou ZG4

[Especificacdo de graxa ndo padronizada

cobre para o bico de lubrificagéo.

especificagdo de baixa

emissdo de poeira para o tipo

L) deslizante Especificacdes para salas limpas oarear S Cilindro radial
(Nota 3)
) O (D)SSY(A)R / (D)SAy(A)R (D)ssy(A)CRl(D)sg(A)CR ST SIS, (D)RRAy(R)
(D)SEY(A) / (D)STY(A) (D)S6Y(A)R / (D)S7Y(A)R (D)S6y(A)CR / (D)S7y(A)CR S (D)RR6Y(R)
(D)SB(X)yAH / (D)S7(X)YAH (D)SEEATAHR (D)SECQFAHCR S18(X) (LP) ORR7R) (D)RR3(R) LOtATCS
ysa OO W (D)ST(X)JAHR (D)ST(X)JAHCR o6/ pr | PRREIAHR) YR Twa 1 Tws
(D)WS10 / (D)WS12 S8(X)Y(AR S8(X)y(A)CR BES(S) (U) (D)RR7(X)JAH(R)
(D)WSLOJR / (D)WS12JR (D)WS10yCR / (D)WS12jCR RR8J(R)/RR10y(R)
ZVL o o - - - - -
ZVR o ) s - w = ==

(Nota 2) Quando o lado direito (MOR) é selecionado, a especificagdo com junta do lado direito (ZVR) ndo pode

ser selecionada.

(Nota 3) Para o motor montado lateralmente, a especificagdo com junta é para o lado esquerdo (ZVL) quando

a especificagdo do motor montado lateralmente (ML) é selecionada. Quando o lado direito (MR)
é selecionado, a especificagdo com junta para o lado direito (ZVR) néo pode ser selecionada.

de motor de montagem lateral.
[Baixa emissao de poeira para o motor
montado lateralmente]

Cuidado

* Os modelos especificos descritos neste catalogo séo produtos com especificagdes especiais. O servico pds-venda é equivalente ao dos produtos padréo.

(baixa emisséo de poeira)]
* SR (opcé&o padréo)
[Especificacéo do rolete deslizante]

Péginas de referéncia P.15 e 16

No entanto, problemas causados por condi¢Ges de uso e especificacdes especiais ndo séo cobertos pela garantia. Certifique-se de selecionar os

produtos apds verificar cuidadosamente a compatibilidade.

* Consulte os catalogos e manuais dos modelos padréo para obter especificagGes e precaugdes nédo especificadas neste catalogo.
* Dados CAD dedicados estdo disponiveis. Entre em contato com os representantes de vendas da |Al para obter mais detalhes.

A



Robo cilindrico/de eixo Unico ROBO
Vista externa nas
paginas 17-18.

specificacdo da saida do cabo do atuador

ZACO03/ZAC20

\Recomendado para estes usuarios! / L _
Estrutura mecanica da parte da unidade motora

-
Arruela de vedagéao L —
\ : . F s /= =
\ e ey
/

/

. |
Peca da unidade do motor

motor e no conector do robd. ’
? : J : . by ‘_';J.'

-

Para evitar a contaminacg&o por corpos estranhos no

tanto quanto possivel.
] v LT |l/

Arruela de vedagéo
Junta

O cabo do atuador é removido para que o conector possa ser afastado da unidade principal.
..//

E compativel com a direc&o de saida de cabos opcional.
Espera-se também gue a junta reduza a contaminagao por corpos estranhos na unidade do motor.

Gragas ao melhor desempenho de vedacéo da unidade motora, é dificil a entrada de corpos estranhos.

Modelos disponiveis

Série RCP6
Os tipos SA8Y, RA8Y, RRA8Y, WSA16y e WRA16Y ndo estao disponiveis.
Os motores RAYR, RRAYR e WRAYR (tipo de motor com haste e montagem lateral) com curso de 120

Modelo
dedicado

mm ou menor ndo sdo compativeis com a opgéao de flange.

Conector
Consulte as paginas 17 e 18 para obter as dimensges.

Comprimento do cabo selecionéavel e modelos dedicados. Modelo

comprimento do mmmp dedicado: ZACO3,
comprimento do €888 8s@s. Modelo dedicado: ZAC20,

/
Saida do cabo do atuador

Método de encomemla: Especifique o modelo especifico com o comprimento de cabo desejado na se¢do de opgdes.
Secéo de opcdes

mempi e RCP6-SA7C-WA- 56P - 24-800 -P3- S -ZACO03 P—
v

identificacdo de modelo

Cuidado
Devido a limitag&o da velocidade critica do fuso de esferas, a velocidade maxima € inferior a especificagéo

padréao.



Robo cilindrico/de eixo inico ROBO

Especificac;éo de curso nao padrao

Vista externa sobre

P.19-35

ZLST

\Recomendado para estes usuarios! /

Modelos disponiveis

5 S e T SA4C | SA4R 550~600mm P.19
us S ) ) RCP6
. ) (; g RCP6CR SAG6C / SA6R 850~1000mm P.20
' i d O q u e O pad réo (Apenas o SAJC esta SA7C / SA7TR 850~1100mm P.21
] disponivel para RCP6CR)
SA8C / SA8R 1150~1300mm P.22
SA4AC [ SA4R 550~600mm P.23
RCP6S SAG6C / SAGR 850~1000mm P.24
RCP6SCR i
(Apenas o SAYC esta disponivel SA7C/ SATR 850~1100mm P.25
Esta especificagéo visa aumentar o curso em relacéo ao padréo. para RCP6SCR)
SA8C / SA8R 1150~1300mm P.26
SAA4AC [ SA4R 550~800mm pP.27
RCS4 SAG6C / SAGR 850~1000 P.28
RCSA4CR mm '
(Apenas o SAYC esta disponivel SA7C |/ SA7TR 850~1200mm P.29
para RCS4CR)
SA8C / SA8SR 1150~1300mm P.30
SXM 950~1100mm
P.31
SXL 930~1080mm
ISB MXM 1150~1300mm
ISPB P.32
o) MXL 1120~1270mm
LXM 1350~1600mm
P.33
640 1320~1570mm
ISPDB P.34
ISDBCR M 1150~1300mm
ISPDBCR
g L 1350~1600mm P.35

* Consulte as paginas de referéncia individuais para obter informacdes sobre o cabo disponivel, as dimensdes e a velocidade maxima.

(Nota 1) Apenas a especificacdo WA (encoder absoluto sem bateria) esta disponivel.

Especifique “ZLST” na sec¢ao de opcdes e insira a sequéncia de tragos

Método de pedido

desejada na secao de ordem dos tragos.

Cuidado

Segéo de acidente vascular cerebral

RCP6 - SA7C - WA - 56P - 24 - 1000 - P3-S - ZLST

de modelo

A velocidade maxima sera inferior & especificacdo padréo devido & limitag&o da velocidade critica do identificagéo
fuso de esferas.

Disponivel para os tipos de controle deslizante.

Golpe desejado

Secédo de opcdes




Rob6 cilindrico/de eixo unico ROBO

specificacao de graxa nao padronizada

2G1/2G3/ZG4

Recomendado para estes usuarios!

Modelos disponiveis

ROBO Cilindro / Rob6 de eixo tnico ELECYLINDER

| - 1 Série Tipo Observagdes
| Quero usar outra graxa que SAARWSALOR 1S3
) 'Ja SAGR/WSA12R ser selecionados como (D)S4V(A)
i . . padréo para SAyC/
_ seja mais adequada para a SATRIWS AR OISSHA OSHE | s sz
: [ ncPe SA8R/WSA16R deslizante / motor reto) e RCP6CR. S8(X)Y(A) pode ser selecionada.
r \ _' ~, m i n h a ap I icagao ROPES RA4§/RRA4§/WRAL0¥ (D)SG(X)YAH Selecione a opgdo padréo G1.
[ A A 0 RAGJ/RRAGY/WRAL2Y (D)S7(X)yAH
4 RA7Y/RRAT7Y/WRA14y (D)WS10 / (D)WSs12
RABY/RRA8}/WRA16Y
' / N - - (D)S3Y(AR
L : ; L . . : TA4YITAGYITATY (D)S4(AR
Esta especificacdo permite alterar a graxa aplicada ao fuso de esferas, a guia linear e as superficies deslizantes da SAGYIWSALDY i
D)S6y(A)R / (D)S7y(A)R
haste do atuador. SAGYIWSALZY ( S)g()(s;; (Z\)R (D)STH(A)
(exceto para chumbo 30mm) (D)SB(X)JAHR
; ; \
SATYIWSAL4Y (D)STOOJAHR
(exceto para chumbo 36mm)
SA8J/WSAL6Y (D)WS10yR
e (exceto para chumbo 48mm) (D)WS12yR
RA4J/RRA4J/WRALOY (D)S3§(A)CR
RAGJ/RRAGY/WRAL2§ CE (D)S4y(A)CR
RA7Y/RRATY/IWRA14y (Nota 2) (D)S6Y(A)CR
RABY/RRABY/WRAL6Y (D)STY(A)CR #G1L ndo pode ser
= = = SB(X)V(A)CR selecionado devido a
TA4y/ TA6y/ TATY - A graxa Kuroda C é
SA4C/WSALOC A opeto 761 nto (D)SG(X)YAHCR padréo.
pe _ (D)S7(X)yAHCR
SA6C/WSA12C pode ser selecionada
RCS4CR D)WS10yCR
SA7C/WSA14C porque a graxa Kuroda C ( ) y
& padréo. (D)WS12yCR
SA8C/WSA16C
SXM/SXL S10(X) / S13(X)
ISB (exceto para chumbo 36mm) 210 LS1800.(LE)
ISPB MXM/MXL/MXMX (D)B6/(D)B7/B8S(S) (U)
(NOta l) (exceto para chumbo 48mm) Quando a temperatura ambiente
LXM/LXL/LXMX/LXUWX (D)RR3Y(R) / (D)RR4Y(R) iz;per:g:;o;:é?;:a
superfl’cie deslizante da haste ISDB S (exceto para chumbo 36mm) (D)RRGy(R) / (D_‘)RR7y(R) a especificagdo de graxa ndo
ISPDB M/MX (exceto para chumbo 48mm) RRBY(R) / RRlOy(R) pode ser selecionada para
(Nota 1) L/LX RR8§ (R) e RR10 § (R).
A opgéo ZG1 ndo (D)RRG(X)VAH(R)
. , . . . , . Cu | d ad 0 ISDBCR pode ser selecionada (D)RR7(X)yAH(R)
Graxas disponiveis Tipos de graxa selecionaveis: ISPDBCR | P/MIMX/G/LX e g Kroda C
Graxa Kuroda C (graxa de baixa emisséo de poeira para salas limpas) - Modelo dedicado: ZG1 Observacéao: (etapl) € padréo. TC4/TCS/TW4/TWS

Graxa AFF (graxa de baixa emiss&o de poeira para salas limpas) Hmmp Modelo especifico: ZG3 A aplicagéo de uma graxa ndo padréo pode
- afetar o modelo especifico: ZGaumentar a resisténcia ao deslizamento e
Especificagbes do produto, como carga

util, velocidade, aceleracéo e vida util.

(Nota 1) Apenas a especificagdo WA (encoder absoluto sem bateria) esta disponivel.

Graxa AFE-CA (graxa de baixa emissao de poeira para salas limpas) (Nota 2) A especificacdo de controle deslizante duplo nédo esté disponivel.

Atencéo na selegdo das opg¢des de graxa GZ1, ZG3 e ZG4 (especificagfes ndo padronizadas).
Ao operar em temperaturas ambientes de 10°C ou menos, utilize a velocidade especificada abaixo ou uma velocidade inferior.

EC-(D)S6(X)JAHR EC-(D)S7(X)yAHR EC-(D)RR6YAHR EC-(D)RR7JAHR EC-B8S(U)

* Avango 20: 600 mm/s ou menos * Avango 20: 600 mm/s ou menos * Lead 24: 640 mm/s ou menos * Cabo de 1400 mm ou menos

EC-RR8 motores retos

* Avango 10: 260 mm/s ou menos

Método de pedid4: Especifique o tipo especifico de graxa desejada na coluna de opc¢oes.

Secéo de opgoes

senmens | RCPB6-SA7TC-WA- 56P - 24-800 - P3 -S - ZG3_
y

*Lead 24: 640 mm/s ou menos

* Avango 12: 360 mm/s ou menos * Avango 16: 420 mm/s ou menos * Avango 12: 360 mm/s ou menos * Avanco 16: 420 mm/s ou menos

* Avango 6: 180 mm/s ou menos * Avango 8: 210 mm/s ou menos * Avango 6: 180 mm/s ou menos * Avango 8: 210 mm/s ou menos

* Etapa 3: 90 mm/s ou menos * Ponta 4: 105 mm/s ou menos * Etapa 3: 90 mm/s ou menos * Ponta 4: 105 mm/s ou menos * Avango 5: 140 mm/s ou menos

*Apenas o EC-RR8 néo requer
uma temperatura de 10°C ou menos.



Robé cilindrico/de eixo tnico ROBO ELECILINDRO

"3 specificacao de junta para purga de ar

Vista externa sobre

Péags. 36-37

ZVLIZVR

\Recomendado para estes usuarios! /

Para evitar ao maximo a entrada

de objetos estranhos no corpo do robo.

Uma junta é adicionada na superficie lateral do atuador.
Ao fornecer ar pelas juntas para aumentar a pressao interna do atuador, espera-se reduzir a contaminagao
por corpos estranhos.

--

e Articulagdo

Cuidado

Utilize ar limpo e seco, sem 6leo de compressor, para a purga de ar. Dependendo da qualidade do ar,
Isso pode causar mau funcionamento. Além disso, se a presséo do ar comprimido for muito alta, pode fazer com que a chapa de aco inoxidavel se levante.
Observe que ndo podemos garantir o nivel de protecéo.

11

Diagrama para supressdo da intrusdo de matéria estranha

Matéria estranha * Matéria estranha *

=

2z * * A *®* *®

Abastecimento de ar Abastecimento de ar

. . > . 2 . g . ¥

A presséo interna do atuador ser4 aumentada pelo fornecimento de ar através da junta.

Modelos compativeis

Séries RCP6/RCS4, tipos deslizante/deslizante amplo e série ISDB (Nota 1)
ELETROCILINDRO S3 (Nota 2), S4, S6, S7, S8, WS10, WS12

*Especificagdes para salas limpas n&o incluidas.
* No caso da especificagdo de motor montado lateralmente, se o motor estiver montado a esquerda (ML), a especificacdo com junta a esquerda (ZVL) ndo podera ser
selecionada. Se o motor estiver montado a direita (MR), a especificacdo com junta a direita (ZVR) ndo podera ser selecionada.

(Nota 1) Este produto é compativel apenas com a especificacdo WA (encoder absoluto sem bateria).
(Nota 2) No caso de S3yA, se o motor for montado lateralmente a esquerda (MOL), a especificagdo com junta do lado esquerdo (ZVL) ndo poderé ser selecionada. Se o motor
for montado lateralmente a direita (MOR), a especificagdo com junta do lado direito (ZVR) ndo podera ser selecionada.

Consulte as paginas 36 a 37 para obter as dimensdes das juntas e o diametro externo do tubo de conexao.

Direcao da montagem conjunta e modelos dedicados

Montagem  wmmmp Modelo especifico: ZVL Montagem mmm) Modelo dedicado: ZVR
a esquerda a direita

Exemplo de identificagao de

modelo

Secdo de opcdes

RCP6 - SA7C - WA -56P - 24 -800-P3-S-ZVL
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Robé cilindrico/de eixo tnico ROBO ELECILINDRO

ecificacao do bico de graxa de aco inoxidavel

ZSN

\Recomendado para estes usuarios! /

N&o utilize materiais a base
de cobre para o bico de lubrificacao.

Substituir o bico de graxa de latdo por um de aco inoxidavel.

yO bico de lubrificagdo pode ou ndo estar exposto externamente, dependendo do modelo.

O bico de lubrificac&o né&o fica exposto externamentg.
[Exemplo] RCP6-SA6C

O bico de lubrificac&o fica exposto externamente.
[Exemplo] RCP6-WSA14C

Bico de graxa R Bico de graxa
(N&o exposto (Exposto
externamente) externamente)

O bico de lubrificag@o né&o fica exposto externamente.

O bico de lubrificacéo fica exposto externamente‘.
| [Exemplo] EC-S6

[Exemplo] EC-WS12 |

~ Bico de graxa Bico de graxa
(N&o exposto (Exposto

externamente) externamente)

13

Modelos disponiveis

ROBO Cilindro / Rob6 de eixo unico ELECYLINDER

Série
SAAC | SAAR
SA6C / SA6R
Nao
SA7C | SATR
SA8C / SA8R
WSA1 WSA10R
RCP6 SA10C / WSA10
RCP6CR WSA12C / WSA12R
Sim
RCP6S WSAL4C / WSAL4R
RCP6SCR
WSA16C / WSA16R
RCS4
RCS4CR RRA4C / RRA4R
Apenas SAYC RRAG6C / RRAGR
e WSAYC estédo
disponiveis para RRA7C / RRA7R
a especificacdo
CR.
RRAS8C / RRA8R ) CE
Néo
WRA10C / WRA10R
WRA12C / WRA12R
WRA14C / WRA14R
WRA16C / WRA16R
ISB SXM / SXL
ISPB MXM / MXL / MXMX Sim
(Nota 1) LXM 7 LXL
LXMX / LXUWX
ISDB S
ISPDB Sim
ISDBCR M/ MX (Capa protetora
apenas para a
ISPDBCR superficie lateral)
L/LX

(Nota 1)

Tipo

(D)S3§(A) (Nota 2)
(D)S4y(A)

Bico de lubrificagéo
exposto externamente

(D)S6Y(A) 1 (D)STY(A)
S8(X)¥(A)

(D)S6(X)yAH
(D)S7(X)yAH

(D)WS10 / (D)WS12

Sim

(D)S3¥(A)R / (D)S4J(A)R

(D)S6¥(A)R / (D)STY(AR
S8(X)J(AR

Néo

(D)SB(X)YAHR
(D)S7(X)YAHR

(D)WS10yR
(D)WS12yR

Sim

(D)S3y(A)CR
(D)S4Y(A)CR

(D)S6y(A)CR
(D)S7Y(A)CR
S8(X)J(A)CR

(D)SB(X)JAHCR
(D)S7(X)YAHCR

(D)WS10yCR
(D)WS12yCR

Sim

S10(X) / S13(X)
S15(X) / S18(X) (LP)

Sim

(D)B6 / (D)B7

B8S(S) (U)

Sim

(D)RR4Y(R) / (D)RR6¥(R)
(D)RR7§(R) / RR8}(R)
RR10¥(R)

(D)RR6(X)YAH(R)
(D)RR7(X)YAH(R)

(Nota 1) Apenas a especificacdo WA (encoder absoluto sem bateria) esta disponivel.

(Nota 2) O reabastecimento usando o bico de graxa como nos produtos padréo néo é possivel para o S3 y A.

Método de pedido} Especifique “ZNS” na secao de opcoes.

Exemplo de modelo
identificacéo

RCP6- WSA14C - WA -56P - 16 - 500 - P3 - S - ZNS

Secéo de opgdes

14



otor de montagem lateral com especificagdo resistente a poeira

\Recomendado para estes usuarios! /

Preciso de um motor montado lateralmente. yEspecificagbes do rolete deslizan [yl
A chapa de ago inoxidavel do tipo

Tipo com especificacao resistente rolo diffuia o processo. g 9
para gerar poeira. Chapa de aco inoxidavel Atuador

a poeira.

A especificagcdo de baixa emissdo de poeira do tipo de motor montado lateralmente é alcancada
adicionando as seguintes espécificacées a .

montado lateralmente

atuador tipo motor

y Aplicacéo de graxa com baixo

emissao de poeira

Aplicado ao fuso de esferas e ao trilho

guia.
Modelos disponiveis
yCom junta para sucgéo Consulte as histérias nas paginas 2 a 4. Para articulagdo de succéo: ZVL e ZVR e ZG1, ZG3 e ZG4 baixos.
As juntas s&o montadas para sucgéo de ar. Consulte as paginas 36 a 37 para obter as dimensdes da junta e o didmetro externo do tubo de conexao.

As conexdes sdo as mesmas que para a purga de ar.

(O exemplo acima mostra a montagem a esquerda “ZVL".)

Método de pedido : Especifique SR-ZGy-ZVYy na secao de opcdes. Valor na secao de traco.

CU | d a.d (0] Secdo de opgdes
Exemplo de
O motor de montagem lateral utiliza uma correia de distribuicdo, o que gera poeira devido a sua wenicagiocemoserr | RCP6 - SATR - WA - 56P - 24 -800-P3 - S - MR - SR'ZGl_ZVyL

estrutura. Portanto, ndo podemos garantir a limpeza completa.
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Machine Translated by Google

| DPeéstes da especificacéo de saida do cabo do atuador

M4 (O comprimento pode ser alterado opcionalmente)

ySérie RCP6 (CR(Z)Mll'ipo deslizante/haste/cilindro radial/mesa (Motor reto)

M4 (O pode ser alterado
(213) M4 (0 comprimento pode ser alterado opcionalmente)
@13 uta (Raio de curvatura admissivel R50) Modelo M1 M2 M3
Atuador-controlador
. RCP6(CR)-SA4C / RCP6-RA4C 195 156 2
H RCP6-RRA4C / RCP6-TA4C
- —— —— ] = ]
H
L Cabo do atvador H RCP6(CR)-SA6C / RCP6-RA6C 112 153 23
MT-(senTiretoy (ReipHeIyEtura admissivel R50) RCP6-RRA6C / RCP6-TA6C
M2 (com freio) a admissivel R50)
tiarioe-conteakulor RCP6(CR)-SA7C / RCP6-RA7C
RCP6-RRA7C / RCP6-TA7C 139 189 z
M1 (sem freio)
2 (com freo) Modelo dedicado M4
: ZAC03 300
ZAC20 2000
ciL CR
e © R
Diregéo de-saida do cabo (opcional) certo
2
M4 (compnmenmgupcional e variavel)
(20,5) fundo
fundo
Direcéo de saida do cabo (opcional)
Direcéo de saida do cabo (opcional)
Cabo de conexao atuador-controlador
V. o o . Mantenhg 100 ou mais no ponto de dobra do ¢abo .
ySérie RCP6 (CR) Tipo de cilindro deslizante fargo / cilindro radial largo (motor reto)
Cabo do atuador (raio de curvatura admissivel R50)
M4 (comprimento opcional e variavel)
(20,5)
208) M4 (comprimento opcional e variavel) Modelo M1 M2 M3
RCP6(CR)-WSA10C / RCP6-WRA10C 131 161 20,5
RCP6(CR)-WSA12C / RCP6-WRA12C 119,8 169,8 25
1 RCP6(CR)-WSA14C / RCP6-WRA14C 148 198 31
Cabo do atuador (raio de curvatura admissivel R50)
2 Modelo dedicado M4
ZACO03 300
M1 (sem freio) ZAC20 2000

M2 (com freio)

Diregéo de saida do cabo (opcional)

17 . %

18,7 32

30

Cabo de conexéo atuador-controlador

M2

Cabo do atuador

(Raio de curvatura admissivel R50)

58

DPeéesdes da especificacéo de saida do cabo do atuador

ySérie RCP6 (CR) Tipo deslizante/haste/cilindro radial/mesa (motor montado lateralmente)

1A]

f Modelo M1 M2
1
i ' RCP6-SA4R / RCP6-RA4R 145 20
| _FMantenha 100 ou mais RCP6-RRA4R / RCP6-TA4R
M3 Vi (o comprmento pos ser it opaionAmente)
Cabo de conexdio atuad - M1 (sem freio / com freio) @13) RCP6-SAGR / RCP6-RAGR 141 23
Cabo do atuador L RCP6-RRAGR / RCP6-TAGR
(Raio de curvatura admissivel R50) it s seSlerado opcionakne
M3 313 0 comprimento pode seraerado opeonaimerte) RCP6-SA7R / RCP6-RA7R
Cabo de conexzo awadfytbifieldigio /com freio) | RCP6-RRA7R / RCP6-TATR Manter 100 &4 fidis 169 34
Cabo do atuador
(Ralo de curvatura admissivel R50) M3 M3 (o comprimento pode ser alterado opcionalmente)
Modelo dedicado | M3
ZACO03 300
ZAC20 2000
H
32 19,5
Ei 32 195
¥
32 195
.~ Clo
~ @ Fora
Direcéo de saida do cabo (opcional) =
Atador-controlador Cabo do atuador (21.3) . cio
cabo de conexdo ” Mantenha 100 i g © Fora
(raio de curvatura admissivel R50) W::::Wm:::j.w Diregso de saida do cabo (opcional) H
M1 (sem freio / com freio)
Diregéo de saida do cabo (opcional)
ySérie RCP6 (CR) Tipo de cilindro radial largo com deslizador amplo (motor montado lateralmente)
H
a5 R | T T | Modelo M1 M2
E
65 RCP6-WSA10R / RCP6-
145 20
" - WRAL0R 18
Atuador-controlador 1o do atuador (21.3) €abo fo atuador v vw PEDanm]
A UETIMEXE0 RCP6-W 1 " ntenl mais
& (raio de curvatura admissivel R50) Mantenha 100 guma e O Corveura admissivel R50) m; @ 100 oumas 145 25
T )
M1 (sem freio / com freio)| RCPG-WSA14R’\71 sémp'ée-m ) 183 a1
WRA14R
Modelo dedicado M3
ZACO03 300
3 ZAC20 2000
315
g
65
19,5
Diregéo de saida do cabo (opcional)
32 cJo 195
32 cJo 195

M2
M2

Direcéo de saida do cabo (opcional) Direcdo de saida do cabo (opcional)
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Machine Translated by Google

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

| BErspecificacdo de curso ndo padrdo Dimens

oes/Massa/Velocidade maxima

SE 4y5H7, Profundidade alargada 6

Posigao inicial ME

Mantenha 100 o mais

1A]

3 4-M5, Profundidade 60 3
yRC P6-SA6C / RCP6CR-SA6C 10 31 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) 50 8
320,02 47
AVC 850 900 950 1000
m frei
sem frelo 1123 1173 1223 1273
L - -+ L Mantenha 100 ou mais
com freio 11625 1212,5 1262,5 1312,5 112.5 (sem freio)
um 1010,5/1060,5/1110,5/1160,5 = 152 (com freio)
- 113 ST 110 375
B 972 1022 1072 1122 e SE 4-y5H7, Profundidade alargada 6 Posicao inicial ME.
3 4-M5, Profundidade ™, 60 W e
D 89910 10 31 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) ™, 50 AE
E 20222224 K m_\ 32:0,02 47
5910 bl [ ]
G 101 Ii
%% @ @3
H 202022 22 e D= O o ) Pl e o i B e L [ s O
J 785 885 885 985 . . 2 @ [ :
K 800 900 900 1000
M 3333 |
Massa Senlies 4,74,95,05,2
&9 [ com freio 5.0 501 5.3 5.
Liderar 3 Na&o suportado i, E-M5 através H-§4,5 passante, §8 com rebaixo profundo 4,5
a Nao (da superficie do assento) Orificio oblongo (profuncidade do parafuso 10) (do outro lado)
max. Lideranca 6 140 125
velocidade suportado - < e
(mm/s) Lideranga 12 280 255230 210 e [ 2 & & 3 4+ & |
Lideranga 20 515 465,420 380 ﬁI o= bl e i S e = | e e
E & - 3 L Al
J (furo y4 - furo oblongo)
K (furo y4 - furo y4)
Gx100P 30
Dx100P 65 10
M-j4H7, Profundidade q‘ﬁ.‘\ Wm‘) 55 B E-MS através H-y4,5 passante, §8 com rebaixo profundo 4,5

(da superficie do assento)

Orificio oblongo (profundidade do parafuso 10)

J (furo §4 - furo oblongo)
K (furo y4 - furo y4)

(do outro lado)

- ekt sl o ()

EU: Fim mecanico

YRCP6-SA4C /| RCP6CR-SA4C ' erterha ignou s
124 (sem freio)
o 155 (com freio)
12 ST 76 431
AVC 550 600
— SE 4J3H7, Profundidade alargada 6 Posicao inicial J—
sem freio 797 847 3 4M3, Profundidade 7 0 3
L 20 (Tolerancia entre furos alarg
) ] gados +0,02) 32
com freio 828 878 L 4400 Maptenha 100 ou mgj
um 673723 g 124 (sem freio)
w 155 (com freig)
B 634 684 ST 76 a1
4-y3H7, Profundidade alargada 6 Posigo inicial Lo
1
e ok 4-M3, Profundidade 7 40 3
D 56 2 Cuidado com interferéncias com
(37) | 24:0,02 | objetos anexados ao controle deslizante|
E 14 16 q ¢ [
F 50 100 =
G 55 I e
H 1814 30 | \ Cuidado com interferéncias com
J 485 585 @7 biet dos a0 controle deslizante
K 500 600
Massa sem freio 2.0 2.1
(kg) com freio 2222
Lideranca 2.5 1159 24/3H7, Profundidade alargada 4 E-M4 através H-y3,4 passante, §6,5 com rebaixo profundo 3,5
max. Liderar 5 230 195 (da superficie do assento) Orificio oblongo / (do outro lado)
velocidade ]
Liderar 10 465 395 - - |
(mms) : | EE— — — ¥ I 1 S
Liderar 16 735 630
2:93H7, ada 4 (furo y3 - furo obl E-M4 atravé: H-3,4 passante, 6,5 com rebaixo profundo 3,5
(da superficie d « @ifisia oAl N (do outro lado)
50
50 F Gx100P 12
~ c Dx100P | 20
) B
J (furo ¥3 - furo oblongo)
K (buraco 3 - buraco y3)
50
50 F Gx100P 12
c Dx100P 20
8 B
B ——
EU: Fim mecénico
SE: Fim do acidente vascular cerebral
L
. oM 4 31
YRCP6-SA4R 12 st 76 16
3 3
AVC 550 600 - SE Posicao inicial o
43H7, Profundidade alargada 6
L 689 739 4-M3, Profundidade 7 ;‘;
L
um 658 708 0 TOTETATIC I ETTe-OTOS ATaTgaTos 0702) " O
w RS
B 634 684 2 st g )
C 100 5 1
D 56 4-y3H7, Profundidade alargada 6
4-M3, Profundidade 7 40
E 14 16
20 (Tolerancia entre fu i dos +0,02) 24+0,02
F 50 100 30
G 55 |
——— FRES BTy BT Lo 2
H 1818 e
J 485 585
K 500 600 [,,_,ﬂ]
Massa | sem freio 2.2 2.3
(kg) com freio 2.3 2.3 156.5 (igual ao com freio) 31
Lideranca 2.5 1159
max. g
Liderar 5 230 195
velocidade =
Liderar 10 465 395
(mm/s) -
Liderar 16 735 630
H-y3,4 passante, §6,5 com rebaixo profundo 3,5
X Oificio oblongo (do outro lado)
2-/3H7, Profundidade alargada 4 EM4 STEVES
(a partir da superficie de assento da base) B -
e \&_ 3
(do outro lado)
Orificio oblong} A Yt
2-y3H7, Profundidade alarpadla 4 E-M4 através
(a partir da superficie de as¢nto da Hase) - buragp §3) ~
o AR w
50 F Gx100P 12
C Dx100P 20
8 B
J (furo ¥3 - furo oblongo)
K (buraco §3 - buraco y3)
50
P ——
50 F Gx100P 12 . L
EU: Fim mecanico
c Dx100P 20
SE: Fim do acidente vascular cerebral
8 B

19

Gx100P 30 SE: Fim do acidente vascular cerebral
Dx100P 65 10
9 B
. L
YRCP6-SAGR " s
13 ST 110 8 12
AVC 850 900 950 1000 N 4557, Profundidade dargada 6 y
— SE a5, Profundidadie 10 60 Posicao inicial —
L 1020’5 1070’5 1120’5 1170’5 31 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) = 32 0%
™ 993 1043 1093 1143 < a
B 972 1022 1072 1122 L —
D 89910 1 st 10 T
E 20222224 . o o v%"
. gl SE % 60 _Posicag inicial | [ e
G 99d010 | 31 (Tolerancia ente furos alargados 2008 - i
H 202022 22 < \\ | | &
r —
J 785 885 885 985 % 5% o B3
K 800 900 900 1000 ———— e e e -t
N T —] 103 s
Ve | SR se505a5e L < i
(9 com freio 5.1 5/3 5.4 5.
Lead 3 Nzo suportado
max. Lideranca 6 140 125 Nao
suportado Mantenha 100 ou mai 193,1 (igual ao freio)
(mm/s) Lideranga 12 280 255230 210
Lideranga 20 515 465420 380
3-y4H7, Profundidade alargada 5,5
’ H-4,5 passante, 8 com rebaixo profundo 4,5 E-M5 através
{dasuperficiedoassento) . (do outro lado) (profundidade do paratuso 10)
5 I Y i
NS [ 4 4+ 4+ 4+ b2
dlwo—Hp$-— - |-}
- = L3 t -

3/4H7, Profundidade alafgada 5,5
(da superficie do assento)

H-4,5 passante, §8 com rebaixo pfofundo 4,5

E-MS através™

ortdghongo (do outro ladghop 3 (protunddade do parauso 10
J (furo 4 - furo oblongo)
K (furo y4 - furo y4)
Dx100P 65 10
B
E—
2

Gx100P
3 (furo §4 - furo oblongo)
K (furo y4 - furo §4)
Dx100P
B

EU: Fim mecanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral
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Machine Translated by Google

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

Mantenna 100 ou mas

140 (sem freio)

1A]

Bispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

L Mantenha 100 ou mais
YyRCP6-SA8C / RCP6CR-SA8C 146 (sem freio)
. o w s s 196 (com freio)
AVC 1150 1200 1250 1300] o SE 2y6H7, Profundidade alargada 10 Posigéo inicial
- 3 4-M8 passante (profundidade do paraiuso 10) 80 3
L sem freio 1521 1571 1621 1671 | 63 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) e o i
com freio 1571 1621 16[71 1721 | .
o 1375 1425 1475 1525/ 146 (sem freio)
o i
B 1330 1380 1430 1480| 185 = = e 195 (eom reo}
D 12131314 | e SE 26H7, Profundidade alargada 10
3 4-M8 passante (profundidade do parafuso 10)
E 26 28 28 30 | 63 (Tolerancia entre furos alargados 0,02)
J 1080 1180 1180 1280/ X
K 1100 1200 1200 1300
M 3333 | B o
Massa | sem freio 10,5 10,7 11,0 11,3 |
(kg) com freio 11,0 11,2 11,5 11,8 |
i Liderar 5 Né&o suportado
e Liderar 10 200185170160 |
vecidede Liderar20 | 405375345320 |
(mml/s)
Liderar 30 610 5b5 525485 |

YRCP6-SA7C | RCP6CR-SA7C N o - o w 100 Gom o)
- SE 445H7, Profundidade alargada 10 Posicao inicial —
s P w0 2
AVC 850 900 950 1000 1050 110 20 (Toleanea enre fros alargados 10,02 o :
P
L sem freio 1192 1242 1292 1342 1392 1442 P
com freio 1242 1292 1342 1392 1442 1492
o 1052 1102 1152 1202 1252 1802 . s 000y
B 988 1038 1088 1138 1188 1238 . o comii
D 8 | 9 | o | 101011 g 7 e T T ecs s o o st
E 202222242426 K- s e s IR = b £
25 (olerinca ente oo dargados +008)_ =
G 9 9 101011 11 T Tl n
H 202022222424 | o
J 785 885 885 985 985 1085 S S o ~—-— =
K 800 900 900 1000 1000 110 H L EeEE
v p s 3333 o e
Massa | semfreio7,27,47,77,98,18,4 |
(kg) com freio 7,7798,18,38,68,8
) Liderar 4 N&o suportado
max. Liderar 8 220 2 :)0 N;’io supgr[ado ::;A::‘;::;:ﬂ;:e:::;:‘g;nenm 6 E-MS5 através }-;zﬁl)::zsla;z:’e, 9.5 com rebaixo profundo de 5.5
velocidade Liderar 16 445 400 365 330 300 275 [ [
(mm/s) e p <
Liderar 24 680 6115 555 505 460 425 T T g [£ 3
o] Hoodb—-—-——- + -—+ - -—t
& L 3 3
J (furo y4 - furo oblongo)
TR,
T s
a7, Drioop _E VD ATAVES %0 30 T|:#6 passante, §9.5 com rebaixo profundo de 5.5
(da superficie do assego) 5 o outro
g5
2w 4 1 kg
P,
wane s
ortoor w© M
. .
EU: Fim mecanico
SE: Fimdoacidrte vasculrcrera
. L
YRCP6-SA7R » 4 s
13 ST 130 38
AVC 850 900 950 1000 1050 1100 3 i
L 1067,5 1117,51167,5/1217,5/1267,5[1317,5 445417, Protundidade slargada 10 o PRI A
, 5 5[1217, 5[1317, T s © bt snesado a corolecestzare
um 1035 1085 1135 1185 1235 1285 39 (Tolerancia enire furos alargados £0,02) L 422002 7
B 988 1038 1088 1138 1188 1238 g 2 w25
- - - —- 13 ST 130 Y 38
D 89 9 1010 11 . 3
3 202222 24 24 26 == 4597, Proundidade slargac 10 g Posciomea AR ——
P o— = R ———
G 99101011 11 39 (Tolerancia entre furos al 42+0,02 (67) /
H 20 20 22 22 24 24 : ~
I
J 785 885 885 985 985 1085 e =1
K 800 900 900 1000 1000 110 e [ IR S A
Massa | sem freio 7,8 8,0 8,38,5 8,7 8,9 0 q
(kg) com freio 7,98,18,48,68,89,0
) Liderar 4 Na&o suportado
max. Liderar 8 220 200 N&o suportado
velocidade Liderar 16 445 400 365 330 300 275
(mm/s) Tk 680 615 555 505 260 425 Mantenha 100 ou mais 249,9 (igual ao com freio)
D
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3.94H7, Profundidade alargada 6
(@ parti da superficie da base de

3.94H7, Profundidade alarg:

(do outro lado)

E-M5 através

Orificio oblongo  (rofunddate oo paratuso 10

H-y6 passante, §9,5 com rebaixo profundo de 5,5

N\

.

T
&

(apartir da superficie da b

(profundidade do parafuso 10)
Gx100P

Oificio blongo

| S ——

J (furo y4 - furo oblongo)

K (furo 4 - furo y4)

Dx100P

Gx100P
3 (1uro §4 - furo oblongo)
K (furo 4 - furo y4)

[E—
EU: Fim mecanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral

M-§6H7, Profundidade de alargamento 6,5

(da superficie do assento)

M-y6H7, Profundidade df
(da superficie do aser

Orificio oblongo

E-M6 através
(profundidade do parafuso 12)

0)

Orfigio oblongo
" or6 ¥6 aro oblongo)

6 atravks

(pfptundidade do paratuso 12)

22

K (furo §6 - furo §6) 100
Dx100P 40
11 B
8
J (furo ¥6 - furo oblongo)
K (furo §6 - furo y6) 100
Dx100P 40 ST Acidarse vascular ceretial (AVC)
u B EU: Fim mecanico
SE: Fim do acidente vascular cerebral
L
B w 5 325
yRCP6'SA8R 185 ST 165 17
3 2-y6H7, Profundidade alargada 10 80 tar 3
AVC 1150 1200 1250 1300 - SE a8 aaves 60 posicio Cutatocommererenciascom
T (protunddade do paratsa 12) 40 40 objetos anexados ao controle desiizante
L 1390,5,1440,5/1490,5/1540,5 63 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) (93)
. 1 90
um 1358 1408 1458 1508 fd i
B 1330 1380 1430 1480 w i 325
D 12 | 131314 = = = .
3 2-6H7, Profundidade alargada 10 80 Lar 3.
E 26 28 28 30 sode SE 4-M8 através 60 posicao fI1— | Cuigado com inerferéncias com
J 1080 1180 1180 1280 (profundidade do parafuso 12) 40 40 objetos anexados ao controle deslizante
1 63 (Tolerancia entre furos alargados +0,02)
K 1100 1200 1200 1300 ] ! /
Massa sem freio 11,0 11,3 11,6 11,9 :‘l
(kg) com freio 11,211,511,712,0 ®
Liderar 5 3 I | BB
max. N&o Supol’tado ® Mantenha 100 ou fnais
: Liderar 10 200 185 170 160 = t
. T 1L
locidad - |
veeate Liderar 20 405 375 345 320
(mm/s) . I LR==S
Liderar 30 610 565 525 485 I
Mantenha 100 ou mais 249,9 (igual ao com freio)
3+y6H7, Profundidade alargada 6,5 E-M6 através
Orificio oblongo (a partir da superficie da base de assentamento) 5
ri LY L
¢ / + 4 \&
—-~—o—«-—é!———————————-?——————Eb—o——— -
h 4 * = e
e SR
J (furo ¥6 - furo oblongo) o
K (furo 6 - furo y6) . 100 e
Dx100P B 40
11 ST Acidarse vascular corebal (AVC)
EU: Fim mecanico
SE: Fim do acidente vascular cerebral
J (furo ¥6 - furo oblongo)
K (furo ¥6 - furo y6) 100
Dx100P 40
11 B



Machine Translated by Google

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

Mantenha 100 ou mais

1A1

1505 (sém freio)
190 (com freio)

YRCP6S-SA6C / RCP6SCR-SA6C

AVC 850 900 950 1000 |
. sem freio 1161 1211 1261 1311 |
com freio 1200,5 1250,5 1300,5 1350,5
o 1010,5 1060,5/1110,5/1160,5
B 972 1022 1072 1122 |
D 89910
E 20222224 |
G 991010 :
H 2020 22 22 |
J 785885885985 |
K 800 900 900 1000 |
M 3333 |
Massa | sem freio 495,05,25,4 i
(kg) com freio 51535456
Liderar 3 Né&o suportado
e Liderar 6 140 1p5 Nao
apoiado
(mm/s) Liderar 12 280 255 230 210
Liderar 20 515 465 420 380 |

L Mantenha 100 ou mais
YRCP6S-SA4C /| RCP6SCR-SA4C 167 (s feio)
& 193 (com freio)
12 ST 76 35 115
AVC 550 600 - SE Posicao inicial —
m freio 840 890 3 493H7, Profundidade alargada 6 4 3
L sel el Profundidade 4-M3 7 132 Mantenha 100 ou mai
com freio 866 916 20 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) 2450,02
2 167 (sem freio)
um 673 723 I 193 (com freio)
u 12 ST 3 76 35 115
B 634 684 SE Posicéio inicial
3 443H7, Profundidade alargada 6 40 W
C 100 50 ] P t
D 5 6 20 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) Jpa=0,02_ [Cuidado com interferéncias com Porto de ensino
bjetos anexados ao controle deslizante
E 1418 K ﬁ’i. ) S
F 50 100 5 el E I D B - S ] -
G 5 5 st o s | 2 e S ﬁ“—“—
H 18 ls Cuidado com interferéncias com A
(49) objetos anexados ao controle deslizante
J 485 585 LD ncatr g s
K 500 600
Massa sem freio 2.2 2.3
(kg) com freio 2324
) Lideranca 2.5 115 95 2.93H7, Profundidade alargada 4 E-M4 através 3.4 passante, §6,5 com rebaixo profundo 3,5
max. Liderar 5 230 195 (@ partir da superficie da base do assento) Orificio oblongo (do outro lado)
velocidade 5
Liderar 10 465 395 L
(mmis) - a i R | Se]
Liderar 16 735 630 2 5
2y3H7, a4 E-M4 através H-y3,4 passante, y6,5 com rebaixo profundo 3,5
(@ partir da base do a3 UBHRCidERARY (do outro lado)
K (buraco 3 - buraco y3)
50
50 F Gx100P 12
s C Dx100P. 20
8 B
J (furo y3 - furo oblongo)
K (buraco 3 - buraco §3)
50
50 F Gx100P 12
c Dx100P 20
8 B
ERR——
EU: Fim mecénico
SE: Fim do acidente vascular cerebral
L
4 a1
12 sT 76 16
y RCP6S-SA4R 3SE 43H7, Profundidade alargada 6 :::i" .
Profundidade 4-M3 7 0
2
AVC 550 600 20 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) " 242002
L 689 739 b
um 658 708 L
B 634 684 o 7 31
-1 5 12 ST 76 416
(03 100 50 3
D 56 P | 6T 437, Profundidade alargada 6 posto i
Profundidade 4-M3 7. 40
= 32
E 11 20 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) 242002
F 50 100 A N\ {1
G 515] Manietha 100
— e - el i,y o b '_
H 181
J 485 585
K 500 600 Ee— o[ ]
Massa | sem freio 2.3 2.4
(kg) com freio 2.4 2.5
Liderana 2.5 115 95
e 5 230'ThE Mantenha 100 207,3 (igual ao freio)
. Liderar 5
velocidade .
Liderar 10 465 395
(mm/s) -
Liderar 16 735 630
H-§3,4 passante, 6,5 com rebaixo profundo 3,5
(do outro lado)
E-M4 através

23

2-3H7, Profundidade alargada 4
(a partir da superficie da base de

rofundidade do parafuso 6

Orificio oblongo

A

J (furo y3 - furo oblongo)
K (buraco y3 6,5 com rebalxo profund
(do outro lado) 50
-M4 através
50 Gx100P 12
243H7, alargada
(a partir da superficie dd bfse de assen@mento) Orificio oblongo Dx100P 20 .
8 B
J (furo §3 - furo oblongo)
K (buraco 3 - buraco §3)
50
50 F Gx100P 12
c Dx100P 20
8 B

O —
EU: Fim mecanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral

10 31 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) 322002 47 LED indicador de status.
L Mantenha 100 ou mais.
150,5 (sem freio)
o 190 (com freio)
13 ST 110 37,5
- se Posicao inicial
} ‘ 3 495, alargada 6 0
4 10 o
31 (Tolera furos alargados +0,02) B o
(Tolerancia entre furos alargados +0,02) 32 = a7 LD oo s
I g
& BEH
e e —o
i s e B f

M-j4H7, Profundidade de alargamento 5,5

E-MS5 através H-4,5 passante, §8 com rebaixo profundo 4,5

(do outro lado)

(a partir da superficie da base do assento) Orificio oblongo (profundidade do parafuso 10)
g
*

7 v =]
h VA = & & L3 z i
zI 4io0-—p— - — - — - — — - —
- = -

J (furo ¥4 - furo oblongo)

K (furo 4 - furo y4)

Gx100P 30
Dx100P 65 = 10
9, B
M-4H7, Profundidade 08 alargamento 5.5 EM5 atraves H-y4,5 passante, 8 com rebaixo profundo 4,5
(a partir da superficie da base do assento) Orificio oblongo (profundidade do parafuso 10) (do outro lado)
P
EU: Fim mecénico
3 (furo 34 - furo oblongo) SE: Fim do acidente vascular cerebral
K (furo y4 - furo ya)
Gx100P 30
Dx100P 65 10
L
JRCP6S-SA6R .
13 ST 110 8 12
AVC 850 900 950 1000 3 [E
- SE 4/5H7, Profundidade alargada 6 © posigio
L 1020,5 1070,5) .1120,5 1170,5 405 profunidads 10 o
™ | 9931043 1093 1143 | 31 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) | jbw
B 972 1022 1072 1122 g &
pr = T — T = 13 ST 110 8 12
D 89 10
y 2 tar 2
E 20222224 SE 4-y5H7, Profundidade alargada 6 s posicio
G 991010 4M5 profundidade 10 50
31 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) 32:0.02
H 20202222 < I I [
= S A ~]
J 785 885 885 985 = ® ﬁﬂ
K 800 900 900 1000 ——— ) R e =il |8
Massa | semfreio 5,253 §.55.7 i ‘Mantenha 100 ou mais 1 zmgggn ® 5 !
(kg) com freio 52545657
Liderar 3 N&o suportado o _‘:m:
4 Nao
max. Liderar 6 140 125
suportado
(mm/s) Liderar 12 280 255 230 210 aponienna 100 ou mels 2503 (igual ao freio)
Liderar 20 515 465 420 380

394 H, profundidade de alargamento 5.5
(@ parir da superficie da base de

H-94,5 passante, §8 com rebaixo profundo 4,5

Orificio oblongo (o outro lao)

E-MS através

(profundidade do paratuso 10)

ril
i
A T I =
. ™ ey b | [
T =% T3 3

(a partir da superficie da fase de assentafien

TI725 passante, Y8 com rebao piprndo 7,
Orificio oblongo~ (do outro lado)
Gx100P

Emsavéy
(profundidade do parafuso 10)
30

3 (furo 4 - furo oblongo)

K (furo y4 - furo y4)

Dx100P 65 10

B

Gx100P
J (furo §4 - furo oblongo)
K (furo y4 - furo y4)

N
30 EU: Fim mecanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral

Dx100P 65 10

B

24



Machine Translated by Google

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

Mantenha 100 ou mais
165 (sem freio)

184 (sem freio)

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

26H7, Profundidade alargada

YRCP6S-SA7C / RCP6SCR-SA7C w 215 com fio
s st 120 5
SE i inic
AVC 850 900 950/1000 1050 1100 s 57, Prfunidace aargada 10 P
sem freio 445, Profundidade 10 o .
1217 1267 1317 1367 1417 1467 39 (Tolerancia entre furos alargados 0,02) 2002 a8 rm—
L : Il il . gienna 100 ou malg
com freio 12671317 1367 1417 1467 1517 o e
o 1052 1102 1152 1202 1252|1302 s ST 0 Ed
IT= I
B 988 1038 10*;3 1138 1188 1238 i 49547, Profundidade alargada 10 ® EES L;L
i prE—" -
D 899101011 39 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) ™ Cuidado com interferéncias com Dot e vn
E 202222 24|24 26 T objefos anexados ao controle deslizante
G 99101011 11 7
i o‘/ 5
H 20 20 22 22|24 24 e o [ | S | S Ml e
J 785 885 885/985 985 1085 :
K 800 900 900 1000 1000 1100 p——— =
M 3333 33 (87.5) objetos anexados ao controle deslizante
Massa| om0 | 7470670818385
&9) " com freio 7,881 8,3 8,5 8,7 9,0
Liderar 4 Nao sup! ortado M-§4H7, Profundidade de alargamento 6 E-M5 através H-y6 passante, 79,5 com rebaixo profundo de 5,5
max. (da superficie do assento) Orificio oblongo (profndidace doparatso 10) (do outro lado)
Liderar 8 220 200 | N3o suportado
vhckinin - -
— Lideranga 16 445 400|365 33{) 300 275 e ——— R S rEs
Liderar 24 680 615 555 505 460 425 < ¥ ‘f —_—— ——+¢ —-—4eet-—- H-—-—-—1-—-
T ] ] L]
rr—s "o passants, 9.5 com rebano pround de 55
(@ icie do assenfo) ol lohgfuro 4 - furg gbigngo) (dfoutro lado)
K (furo 4 - furo y4) —
g '
Dx100P 80 N 30
9 B
J (furo y4 - furo oblongo)
K (furo y4 - furo y4)
Gx100p s
ox100p w0 0
5
EU: Fim mecanico
SE:Fim do acidente vasclrcereral
L
™ 4 325
.. 13 ST 130 38
YRCP6S-SA7R w3
- 3SE 45H7, Profundidade alargada 10 80 posigéo o Cuidado com nterferencias com
4-MS, Profundidade 10 65 objetos anexados ao controle deslizante
AVC 850 900 950 1000 1050 1100 30 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) @02 @
L 1067,51117,5/1167,5/1217,5(1267,5/1317,5 s *
o 1035 1085 1135 1185 1235 1285
B 988 1038 1088 1138 1188 1238 = s
D 8 9 9 | 101011 ) 2l 20 g
E 202222242426 e | 3SE 4y5H7, Profundidade alargada 10 80 gt com erfrendas com
G 9 9 1010 11 11 45, Profundidade 10 65 objtosanxados o convoe desizae
- 39 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) 420,02 r (67) _.1
48
H 202022222424 | . ] 2
J 785 885 885 985 985 1085 S ? 5
| fantenha ou mais 286,9 (igual ao corf freio)
K 800 900 900 1000 1000 1100 ) - | e el Ik e Dbl I T |, 2 | B
Massa | sem freio 7,98,118,48,68,89,1 H} =3l e <> _%
ke o
*@ 1 com freio 8,083 8,5 8,7 8.9 9.2 |
) Liderar4 | Néo suportado '
max. Liderar 8 220 200 Nao suportado
(”:1":2';:"; Liderar 16 445 400 365 330 300 275 ———— 2869 (gual 20 comfrio)
Liderar 24 680 615 555 505 460 425
H-y6 passante, §9,5 com rebaixo profundo de 5,5
(do outro lado)
3-y4H7, Profundidade alargada 6 E-M5 através
toesupeT it da hase ue \ QYIVI'D\? oblongo (profundidade do parafuso 10) 5 <l
" ?
T/ e ¥ I .
+ .-QEI--I‘--—-—-—-—-—-—T-— F— o — = —-
T o =
'H-y6 passante, y9,5 com rebaixo profunglo de 5,5
(do outro lado)
3-y4H7, Profundidade alardadph 6 s =
| 3 (uro 5P
(da superficie da base de Orificio oblongo K (furo 4 - ';’";'S')ﬂﬁiﬂ do parafuso 10) 5 2
Dx100P 80 30
9 B
EU: Fim mecanico
SE:Fim doacidrte vasculrcrera
Gx100P 45
3 (furo ¥4 - furo oblongo)
K (furo §4 - furo y4)
Dx100P 80 30

SE 1068 avavés Posigo inicial E3
. 80
YRCP6S-SA8C / RCP6SCR-SA8C : (gt do gt 12 . s R
63 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) © g
AVC 1150 1200 1250 1300 o
sem freio 1559 1609 1659 1709
L " L Mantenha 100 o mais
com freio 1609|1659 1709 1759 164 (som fei)
m 1375 1425 1475 1525 o 234 (com freic)
B 1330 1380 1430 1480 e £
2:6H7, Profundidade alargada 10
D 12131314 Posigdo inicial | ~
80
e 26 28 28 30 ) o = R
63 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) w ACDiudor n s
J 1080 1180 1180 1280 &4 /]
K 1100 1200 1200 1300 \ @& 2 d/ L
M 3 333 x :
Massa | sem freio 10,7 10,9 11,2 11,5 3 F
(kg) | comfreio11,211,511[712,0 = _wle  fic )
) Liderar 5 Né&o suportado
max. Liderar 10 200 185 170 160
velocidade Lideranca 20 405 375 345 320
(mm/s)
Lideranga 30 610 565 525 485
M6 H7, Profundidade de alargamento 6,5 E-M6 através
(da superficie do assento) Orificio oblongo profundidade do parafuso 12)
1 ¥ Fi
7 + + <
d—e ' A e S e e L ==y
=2 e
4 +
L0 96k cblogga)
K (furo 6. - furg y6). I 100
Dx100P 40
M6 H7, L proeno 8 B E-M§ através
(a partir da superficie do assento) Orificio oblongo (profundidade do paratuso 12)
EU: Fim mecanico
J (furo y6 - furo oblongo) SE: Fim do acidente vascular cerebral
K (furo §6 - furo §6) 100
Dx100P 40
B 1=
185 ST 165 17
. 3 3
yRCPGS-SABR MESE 2:/6H7, Profundidade alargada 10 80 ;:’sim
4-M8 através 60 Cuidado com interferéncias com
(Profundidade do parafuso 12) 40 40 objetos anexados ao controle deslizante
AVC 1150 1200 1250 1300 68 (Tolerancia entre furos alargados 0,02) (93)
920
L 1390,5 1440,5/1490,5(1540,5 e
om 1358 1408 1458 1508 .
B 1330 1380 1430 1480 w zs 325
& - : = m 185 ST 165 R
D 12 | 131314 =3 B
=S 2:§6H7, Profundidade alargada 10 80 o~ =
3 26 28 28 30 b PRy o pasan Cudado com merferncins com
5 T TR TR N ‘ \ R s e o oo dszane
68 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) T 93
K 1100 1200 1200 1300 ) N b ) /
Massa |sem freio 11,1 11,4 11,7[12,0 Y 3$ &
(kg) com freio 113 11,6 119 12’1 Mantenha 100 ou mais = 286,9 (igual ao corp freio) =
_ e el e I
) Liderar 5 N&o suportado . .
max. Lideranga 10 200 185 170 160 il ®
velocidade .
Lideranca 20 405 375 345 320 ——
(mm/s) 5 e—

Liderar 30

610 565 525 485

Mantenha 100 ou mas

286.9 (igual ao com freio)

Orificio oblongo

3Y6H7, Profundidade alargada 6,5

E-M6 através

(profundidade do parauso 12)

(@ partir da superficie da base de assentamento) /7
\ g

. (furo §6 - furo oblongo)

EkM6 através

' (furo 46 - furo y6) 100_3VOHT: Fru!urﬂ;:ade alargada 6,5
16 98 supeTTicie a base de assentamiefio)

8

11 B
J (furo 96 - furo oblongo)
K (furo §6 - furo y6) 100
Dx100P 40
11 B

(fforundidade do parafuso 12)

[EPE—
EU: Fim mecanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral

26



Machine Translated by Google

1A]

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

133 (sem freio) L (300)
™ 4 169 (com freio) 8 146 (sem freio)
YRCS4-SA4C | RCS4CR-SA4C 2 st 7 % YyRCS4-SA6C / RCS4CR-SA6C » . - w e 162 com )
3 3 "
Lar 3 3
se " e
AVC 550 600 650 700 750 80| o o e it 2 AVC 850 900 950 1000 - PosiRo a0
aio de curvatura admissivel RS0
sem freio 805 B55 905 955 {1005 1055 20 (Tolernca ente furos alrgacos £002) * 02 ) sem freio 1153,5 1203,5 1253,5 13035 © Cabo do atuacor -
L . . 200 g L 31 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) 32 002 Raio de curvatura admissivel RS0
com freio 841|891 941 991 (1041 1091 o) com freio 1189,5 1239,5 1289,5 1339,5 L (300)
133 (sem freio) g N 146 (sem freio) £
um 672722 772 822 872 922 w A 169 (com freio) um 1007,5 1057,5 1107,5 1157, w —_ 182 (com freio)
B 634 684 734 784 834 884 2 st EEA WD B 972 1022 1072 1122 2 - — A
3 3 & 3 3
C 100 50 100 50 100 50 i o= Profundidade 4-M3 Lar | cvidado cominterferéncias com g D 8 9910 — SE Posigao inicial 60 e _
posicao Cabo do atuador g
- 43H7, Profundidade alargada 40 @) objetos anexados ao controle deslizante . ums) 2022 22 24 45, Profundidale 10 =0 47 idad e Cabo do atuador 2
D 7 7 ¢ E 2 M5, Profuncidegle uidado com interferéncias com ) <
> ° 6 8 20 (Tolerancia entre furos alargados £0,02) 2 440,02 o 1 31 (Tolerancia ente furos alargadgs 4047 4diSk 200 (54) bjet d cobRaiage, tyra ad | RS0 [T
E 14 16 16 18 18 20 = G 9 9 101 .
§
F 50 100 50 100 501100 i H 20202222 i s A
G 5 | 5|6 | 6 | 7 7 J 785 885 885 985 —-———t——+-—H—————— - ———-
H 18 18 20 20 22 22 g K 800 900 900 1000 : ; T e 5 d
‘Cuidado com interferéncias com 2 -
J 485 585 585 685 685 785 objetos anexados ao conirole deslizante 0n Massa | sem freio 4,8 5,0 5,2 5,3 ot 10 Cuidado com intrteréncias com . -
onects *5 4/5H7, Profundidade alargada 6 (54) objetos anexados o controle deslizante ~ Conector de jungao de cabos 05
K 500 600 600 700 700 80 (kg)) | com freio 5.15.35.55.6
Massa | sem freio 2.12.22.32.42.425 Liderar 3 N&o suportado
- H-y3,4 passante, y6,5 com rebaixo profundo 3,5 . p
(kg) | com freio 2,32,4252,62,62,7 (do outro lado) méx. Liderar 6 Nao suportado
Lideranga 2.5 Né&o suportado zaw!:zr :;e;:nd:::: :Ll‘a;::«:: : o) E:::ﬂ:(:;v:s s wociace | Lead 12 280 N&o suportado 39aHT, :rclunm:ade :Iargada 5,: , 1494,5 passante, §8 com rebaixo profundo 45 E-MS através
i ! ! ) —
Liderar 5 Nao suportado % Orifico oblongo ; (mm/s) | Lideranga 20 515 465 420 38 (oo o sperioe e"ss"“":\"”‘ Iromcm oblongo (40 outo lado) \ ot doprtso 1)
max. L
Lideranga 10|465 395 340 300 260 Nao Lideranga 30| 770 70Q 630 57 5 T %
. G supoao P S— — e =3 . A 20 3 E — g3 —T'
(mm/s) 1 — e s G "r"_“—‘_‘_‘_“— 3
Lideranga 16(735 630 540 470 415 365 7t poeate 168 oo . * - *
ki 5
K (buca ~Duraco y3). 34H7, Profundidade alargada 5,5 ’ VA
243HT, : gada 4 E-M4 através 50 (a partir da superficie de asdnto da base) Orificid gblongo Tdﬁixs&;’;bﬁﬁ comebeboppndo4S | (pﬂu!un:d:: ::W‘,ym 10)
(a partir da base g 35; &Hflingo (rolndisade do pasatuso o) Gx100P 12 y
! J (furo y4 - furo oblongo)
c | D100 2 K (furo §4 - furo §4)
s 8 De1007 o 10
f 3
3 (furo 93 - furo oblongo) 5 8
K (buraco y3 - buraco §3) Gx100P 30
50
50 F GX100P 12 3 (furo y4 - furo oblongo)
K (furo 94 - furo y4)
c Dx100P 20
Dx100P 65 10
8 B 9 B
S FETU———
EU: Fim mecanico EU: Fim mecanico
SE: Fim do acidente vascular cerebral SE: Fim do acidente vascular cerebral
L 0
o 4 385
JRCS4-SA4R = o w o JRCS4-SABR .
Lar 3 - 8 415
— ase 5 e
AVC 550 600 650 700 750 800 o AVC 850 900 950 1000 13 st 110 12
L 696,5 746,5 796,5 846,5 896,5 946,5 3T, Profundidade alajoada 6 2 2u002 08 L 1034,5 1084,5 1134,5 1184, :
M y . ' L e " _(4;3'5 - ;a - ’ ' L e Jjmw - — ;15; terincin ontre AAELTyEIotddate iargaca 5 Posiso il -
w 5| cuitado com neteréncis com olerancia entre fUros alargados +0;
o 658708758 808858908 | | M T ———rey o Taee ] s s o cnscne [ W [ EB S R | -
B 634 684 734 784 834 884 = B 9721022 1072 1122 = -“-\ &
- - - - - - - .. .. - e - 13 ST 47 12
c 100 50 100 50 100 50 - e D 89910 N = Ml
D 5667 7 8 4437, Profundidade alarqada o0z | & E 20222224 e FIIN3SE _ Posigdo injcial Lo
| @ P 0 | € ) = .
E 14 l( 16 18 18 20 | (41) ‘Cuidado com interferéncias com G g 9 0 10 ~ 50
! ~ 20 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) 30 b d 324002
F 50 100 50 100 50 100 I H 20202222 —o\ JRIEE
- (12) ) |
7 LY i
G 55667 | — -} J 785 885 885 985 T en
H 18 18 20 20 22 22 H T a K 800 900 900 1000 : - —— - — - —_—
J 485 585 585 685 685 785 -, . S ) Massa | sem freio 5,2 5,4 5,55/7 EF o B
| R E! 189 (com freio) (385) - . prem
K 500 600 600 700 700 800 Conector de juncao @ 1 (kg) com freio 5,55,75,86,0 2ho do atuador
Raio de curvatura admissivel RS0
N sem freio 2425262627 28 1| Liderar 3 Néo suportado )
(kg) § e comion Gabo do awador max. Liderar 6 Né&o suportado BB o=
g - 3 p e con -_Raio de curvatura admissivel R50 .
com freio 2,6 2,7 2,8 2,8 2,9 30 5) o 9 om0 velocidade | Lead 12 280|No suportado P
Lideranga 2.5 N&o suportado R (300) 189 (com freio) ] (mm/s) Lideranga 20 515 465 420 380 Raio de curvatura admissivel R
Liderar 5 N&o suportado i anectordsunhode cabos 179 (sem freio)
" . P e Lideranca 30 770 700630 570 Conector de jungao de cabos oo0) e @15
max.
Lideranca 10 465 395340 300 260 ! suportado H-3,4 passante, 6,5 com rebaixo profundo 3,5
velocidade (do outro lado)
(mm/s) i 2.93H7, profundidade alargada 4 E4.0PION90, £ g aravés
Lideranca 16 735 630|540 470 415 365 (@ pelic da superfici da base do asserto) 35414, Profundidads alargada 55 14,5 passante, §8 com rebaixo profundo 4,5 E-M5 atavés
(do outro lado) (profundidade do parafuso 10)
(a partir da_ sugeﬂlc\e de_ b I it bl \
r LY L N
AN 2 3 & & 3
e 55 = .
2937, protundidade alargada RIS - buraco 53) 3947, Profundidade darfadass + TS s afaves
(a partir da superficie da base {(profundidade do parafuso 6) - (a partir da superficie df
F Gx100P 12 2
Dx100P 20 Gx100P 30
8 B ! J (furo y4 - furo oblongo)
3 (furo §3 - furo oblongo) (a0 94 - furo 44
K (buraco 3 - buraco §3)
50 Dx100P 65 10 .
50 F Gx100P 12 9 B Gx100P 30 b
. - » i e EE——
8 s EU: Fim mecanico o EU: Fim mecéanico
K (furo y4 - furo y4)
SE: Fim do acdents vascular cretral SE: Fim do acident vascular cretral
Dx100P 65 10
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Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

YRCS4-SA7C /| RCS4CR-SA7C

(300)

Bispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

1A]

L (300)
YyRCS4-SA8C / RCS4CR-SA8C s 172 (sem o)
™ i 207 (com freio)
AVC 1150 1200 1250 1300 s ) il i Lz @00
sem freio 1548|1598 1648 1698 SE Posicao inicial; g 172 (sem freio)
L " 80 L 207 (com freio)
com freio 15831633 1683 1733 185 o B e Cabo do atuador
‘olerancia entre furos alargados +( lexdo admissivel
M 1376 1426 1476 1526 | @T ! e fuos alargados 10.02) © e RS o
B 1330 1380 1430 1480 N -
60 ‘Cabo do atuador
D 12131314 | 63 (Tolerancia entre furos alargados 0,02) 20 Flexdo admissivel w2
raio R50
E 26282830 g | 4
Py ||
J 1080 1180 1180 1280 B (e i
K 1100 1200 1200 1300 P — T Y ¥} U = idack de cabos a0
opjetos anexados ao controle deslizante
Massa| S€M freio 11,1 11,4 11,7 12,0 ;h his,
(kg) ol freio 11'6 11'9 12 2 12'5 Cuidado com Conector de juncéo de cabos (10,5)

AvVC 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 . 150 el
I o 185 (com freic)
| |sem freio 1203 1253 1303 13531403 1453(1503 1553 1 o 5
com freio 123§ 1288 1338 1388| 143814881538 1588 Jee . -
oM 1053 1103 11531203 1253/ 1303 1353 1403 150 o) S—
i - 39 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) ., 185 (com freio) Re dmissivel RS0 12)
B 988 1038 1088 11138 1188 1238 1288 1338 w SR
D 8991010111112 ! e
E 20 22 22 24 24 26 26[28 | —
- I 39 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) e | RS0 (12)
G 9910101111121  m——
| | Ei [ | |
H 2020 22 22 24 24 2626 | 4% o
T jada 10 \dos
J 785 885 885 985 985( 1085|1085 1185 | —_—— H
K 800/900 900 1000 1000 1100 1100 1200 ; ——— {
Massa | sem freio 7,3 7,6 7,8/8,0 8,3 8,5/8,7 9,0 [ am, prrciae 301 Gonector de juncao de cabos, o)
w [comteo7adiadesdeedersh | 104517, roftiacesrgade 0, stz
Liderar 4 Nao suportado
Liderar 8 N&o suportado
méx. - ~ o Proatace Apatat 196 passate, 99,5 com rebaixo profundo de 5,5
NED  Pronddade sarsada o cureiase
R Lideranca 16 445 400 365 33c 300 (a partir da superficie de assento da base)
| suportado
(mm/s) - s
Liderar 24 680 615 555 505 460 425 390 360 s
Lideranga 3§ 1010 910 820 750 680 630 580530 | — Y-+ e S e ey
-- (a partir da superficie de 12 “Orificio dongo s ‘ T
s tross
K (o4 woe
s 5
o =
3 (furo §4 - furo oblongo)
K (woge - o0
omtare o ®
. .
EU: Fim mecéanico
SE: i doacidrte vasculscrea
YRCS4-SA7R
AVC 850 900 950 1000 1050 1100 1150 1200 .
L 1085 1135 1185 1235 1285 1335 1385 1435 w . 50
o 1035 1085 1135 1185 1235 1285 1335 1385 ® 7 . m
B 983 1038 1084 1138 1188 1236 1288 1338 Y — = POSTTE T = [—
v - - -1 St . oL objetos anexados ao controle deslizante
- s [ o | o [ wwu 1112 —— A e
= 20 2222 24 24 26 26 28 e e L e 0D AT, o rAR, et s
S
@ 9 | 9 101011 111212 45, Blotndidade 10 65
m 20 20- R BTN 39 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) 424002 (66.5)
2 4ﬂ\ 48
T 1 il + I
J 785 885 885 985 985 1085 1085 1185 = s
K 800 900 900 1000 1000 1100 1100 1200 A——. 3] ___\|>____?____ | O
(
Massa |sem freio 8,18,38,6889,19,39,59,8 | of L= —c T 3| ¢ == :l
(kg) com freio 8,6 8,8 9,1 9,39,6 9,8 10,0 10, k: 2
Liderar 4 Né&o suportado i[ E\’:’_g_
max. Liderar 8 N&o suportado st L o do atuador
. Liderar 16 | 445 400 365 380 300 Néo supartado I: | I
i &
(mm/s) Liderar 24 680 615 555 505 460 425 390 360 el 00 Cabo G0 et =0y
T T Raio d it dr ivel R50
Lideranga 36 1010 910 820 750 680 630 580 530 BT
Conector de 5f @00 222 (com freio) (50)
oM

29

34H7, Profundidade alargada 5,5

H-6 passante, 9.5
(do outro lado)

com rebaixo profundo de 5.5

(a partir da superficie de assento da base) M5 através
3-y4HT, laf ra Y -
(a parti da supericie nasdh @ % & ¥ A ¥
E ~_Oritcio ofiongo o i + = =
il T
= s
Gx100p s
J(furoyd -
K (furo 44 - furo 4) "
Dx1000 80 30
T34 - Turo Gblongo)
9 B
K (furo y4 - furo y4) X L
Dx100P 0 20 EU: Fim mecéanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral

Liderar 5 N&o suportado
max, | Liderar 10 N&o suportado
velocidade Lideranga 20|405 375 345 320
(mm/s)

Lideranca 30|610 565 525 485

Lideranca 48/1030 950 880 EIBZO

3/6H7, Profundidade alargada 6,5

objetos anexados ao controle deslizante

E-M6 através
" (@ partir da superficie de assento da base)
Orificio oblongo. )
s o 1 2
4
&/ + 396117, profundic¥6 alargada 6.5 \&

(@ parir da superfie de assento dabase) Y
e

i 5

K (furo §6 - furo y6)

b

-

Dx100P 40
J (furo §6 - furo oblongo)
K (furo ¥6 - furo y6) 100
Dx100P 40
8
EPS—
EU: Fim mecénico
SE: Fim do acidente vascular cerebral
JRCS4-SABR
AVC 1150 1200 1250 1300 | L
L 1409 1459 1509 1559 - 75 50
T 185 TE! 18
um 1359 1409 1459 1509 A 75 50
B gl 1330 1380 14é) 1480 T 185 2.96H7SProfundidade alargada 10 165 — \ o)
! i | 4-M8 através 0 posicag Cuidado com interferéncias com
D 12131314 st 24007, Proiaigainlty | | b Lor | s s s ettt
4-M8 através. = i Cuidada com inteferéncias com
3 26 2828 30 63 (Tolerancia entre furoatasviesmepooy oy P ———
90
J d0B0FIBOITTAPIT280 ! 63 (Tolerancia entre furos alargados +6%02) (93) /
K 1100 1200 1200 1300 o %0

Massa | sem freio 12,0 12,

12,6 12,8

(kg) com freio 12,5 12,8 13,1|13,3

Liderar 5 N&o suportado
e, Liderar 10 NZo suportado
©oocisase| _ Liderar 20 | 405375345320 |
Liderar 30 610 565 525 485

(mm/s)

Lideranca 48 1

030 950 880 82

G = .
® #
—-H—- e e —
i )
i - .
_QF. ;_1 @ g
ﬁ—
(105) Fabo do atuador
[I_:I Raio de curvatura admissivel R50
Conecidi Bz g anterha 1000uhgg | Cabo do atuada22 (sem freio)
(300) I._Raio de curvateaamissied)RS0 (50)
Conoctorde g de bl Mantenha 100 u mais 222 (sem freio)
_— (300) 257 (com freio) (50)
E-M6 aravés

3-Y6H7, Profundidade alargada 6,5

Orificio oblongo

(2 partir da superficie de assento da base)
3y6H7, Profundidade alargada 6,5

E-M6 através

(profundidade do parafuso 12)

J (furo §6 - furo oblongo)

K (furo §6 - furo y6)
¥

tforo Y6 = forooboTgO
Dx100P N 40
f 4
11 B
11 B

EYPe——
EU: Fim mecéanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral
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Machine Translated by Google

1A]

| Eispecificacdo de curso ndo padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade méaxima

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

yISB-SXM-60 / ISPB-SXM-60 YISB-MXM-WA-100 / ISB-MXM-WA-200 / ISPB-MXM-WA-100 / ISPB-MXM-WA-200 * o oo ey o

L (300)
— oo
AVC 950 1000 1050 1100 - Hene AVC 1150 1200 1250 1300 - 158 a0t com )
10 23 ST 90 38 14 * 32
Lody | 5em freio 122912791329 1379 s . Loguy| 5™ frefo 1467 1317 1567 1617 " 3 . .oy 0
com freio 1249 11299 1349 1399 - st L Posctomen o) w“ com freio 1493 1543 1593 1643 | —| = o ow o )
246H7, Profundidade alargada 10 0 104 (sem freio) L e prolundiace 12 % 113 (200W sem freio)
oM 1125 1175 1225 1275 o : L2t ol s sooyy | SEM ei0 1493 1843 1595 1643 T © 13 200w com i)
T rolerancia entre furos alargados +( PO N T 0T K ik 2
B 1101 1151 1201 1251 e e SR S 0 T . com freio 1518 1568 1618 1668 | T - i L :
s 1 2.8H7, Profundidade alargada 10 ar :
€ 256 106 156 206 ] posicao e /I | - o 1380 1430 1480 1530 .y m— osgze AR
T 46H 10 70 - 3 1 , profundidade 90
D 34fs — - cmmesscn [ [[ ] ° 1854 404 1444 1504 SRRPR .\ | e
E 16 18 18 1. 90 (Tolerancia entre furos alargados 0,02) [ o (o, c 274194 174 224 112 [
] 2 = ] s g rickieresr |
F 201251101 151 | 1 D 455 | s
G 445 5 ] - E— L e 18 20 20 20 e e e e SR ks
i ~ | i
H 12121414 w0 F 254104154204 | Cato o s
: - o do auador =y el e curvanura admissivl
J 931 981 1031 1081 S = : B G 5666 _ —
K 1001 1051 1101 1151 H 14 16 16 16 |
massa| | semfrei0 9,19,50,810.2 J 1184 1234 1284 1334
(kg) com freio 9,4 9,7 10,1 10,4 -"—"”—“—\ ot s 16 K 1254 1304 1354 1404 29847, Protunddads alrgada 10 -
20 50 50 c 02000 © 3 ! €8 protundiade 16
méx Liderar 4 808070 7 o \ o s hod) sem freio 19,3 199 20,6 21,2 20 50 50 | | c | Dx200p | \m ) PyrT—
. (Toleré g 10 4 %0 100 da superficie de assento da base 10
velocidada Liderar 8 170 170 140 140 s alrgados2002) . L - —— Massa com freio 19,8 20,4 21,0 21,7 | (Tolrancin en 1 + +
| F E : [ & +
(mm/s) Liderar 16 340 340 285 285 2 & = = [ 9 |oowl " freio 19,8 20|14 21,0 21,7 i — P S
Y G e T e e o e com freio 20,3 21,0 21,6 22,2 [ = e 2o s
o angsior =t - / - 2 L o ¥ & o . Liderar 5 NZo suportado ?:o\evénclaemre .. — ] [ o aravee et
jongo = f com rebaixo profundo, profundidade
Soentof — o max. Liderar 10 190100 165165 | ol A = T
- o b | B
R S . oz 0 Nowweo velocidade Lideranga 20 390 390 335 335 2
5 (mm/s) : E
Lideranga 30 5’5 575 500 500 ] . 3 190 aravés
oiongo 3 - K §16 com rebaixo profundo, profundidade 22
ol — © . aap ©
« 911 com rebaixo profundo, profundidade 17 N
® . e o oo
R
EU: Fim mecanico EU: Fim mecanico
SE:Fim o acidrte vasculr crera S Fimdoacidrte vasculer crera
L (300)
87 (100W sem freio)
yISB-SXL-WA-60 / ISPB-SXL-WA-60 yISB-MXL-WA-100 / ISB-MXL-WA-200 / ISPB-MXL-WA-100 / ISPB-MXL-WA-200 P
L (200) w 138 (200W com freio)
102 sem freo) 2 @ ST 150 52 1
AVC 930 980 1030 108! - 24 o) AVC 1120 1170 1220 127 s .
2 .
10 ST 110 38 4 Posigio
Lsg | 5om freio 1229 179 1329 1379 : w Logyy S frefo 1467 1817 1567 1617 - e o
. 3 YBHT, Profundidade alargada 87 (100W sem freio)
com freio 1249|1299 1349 1399 = _— L o ao0) .o com freio 1493/1543 1593 1643 | e e 18 * 113 (100W comfeio
L P 7 113 (200W sem freio)
102 (sem freio) 1 ‘olerancia entre furos alargados +0,( sem freio) Conector de jungio de cabos
o 1125 1175 1225 1275 - " 21 comte) e sem freio 1493 1543 1593 1643 T e LI L) e
1 - e i3 st R 110 s i onectorde ungdo de cabos 200W - T T L 1 ! 2 [ s ) 150 s2 1 1
B 1101 1151 1201 1251 o s . com freio 1518 1568 1618 1668 | ,\i_ - i
- 1 — SE inigial
C 256 106 156 206 24617, Prouncidase srgasa 10 o A 1380 1430 1480 1530 258047, Profundidade dargadato | 120
T 90
D 3 | 4| 4| 4 e - s pemtsens B 1354 1404 1454 1504 rep— ™
‘ofundigade 16, onector de jungdo de cabos ! 120 (Tolerancia entre furos alargados £0,02)
€ 1618181 = 274124 174 224 s o 10 [ e L
1 :ﬁ --------- — 1
F 201 251 101 151 D 4 5 55 |
G 4 4|5 |5 e N  .J i L e 18 20 20 20 HEEEEE e e = B fheze IR Hjuw i
LE
H 12121414 = F 250104 154204 | | S
J 931 981 1031 1081 — Coosomans G 5 | 6 | 6 | 6 m
K 1001 1051 1101 1151 H 14 16 16 16 i
Massa| |sem freio 9.29,6/9.9 103 J 1184 1234 1284 1334
(kg) com freio 9,5 9|8 10,2 10,5 Mw\ -Protunddads £ 16 K 1254 1304 1354 1404i 298H7, Profundidade alargada 10 [
méx. Liderar 4 8080707 ot | = | < o | \ 1 2 2y o . 100 | SEM frei0 19,620.220,9 215 | T“] 77 = T orzoor T \ Ty e s
50 - da superficie de assento da base 10
velockiad Liderar 8 170 170 140 140 . -l S + T Massa| W com freio 20,1 20,7 21,3 22,0 | R : —— = - = L I :
(mmis) Lideranca 16 340 340 285 285 2 L - — (ko) sem freio 20,1 20,7 21,3 22,0 L b 7
E - ST S T 200W - ! T =1t
Pyt com freio 20,6 21,3 21,9 22,5 | 7 = 23 v
+ - w
oo % . % & & — Liderar 5 3 - J I 2489 aRace
a0 alargados 2002 3 - méx. - HlsoSuportado %0 e X .| a?‘,‘%;o,gﬁx@mmm 2
P A ——— Liderar 10 | 190100165165 | s e © G e |
! w . cozme o e (V;']";‘;‘:; Lideranga 20 390 390 335 335 . 2
: Lideranga 30 575 575 500 500 i
::::l) 2 7 atiavés Onagn J H-y9 através
‘ o e ot e ‘ e S—
w . w © . caoon ©
. 8
EU: Fim mecanico EU: Fim mecéanico
- Fim do e vasculrcreral J—
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1A]

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

Eispdecificacdo de curso nao padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

YyISB-LXM-WA-200 / ISB-LXM-WA-400 / ISPB-LXM-WA-200 / ISPB-LXM-WA-400 yISDB-S-WA-60 / ISPDB-S-WA-60 / ISDBCR-S-WA-60 / ISPDBCR-S-WA-60 . o0
S——
AVC 1350 1400 1450[ 1500(1550 1600 . o0 AVC 850 900 950 1000 1050 1100 B 1475 om )
sem freio 1736 1786 1836 1886 1936 1986 ng | semfreo 11615 12175 12675 1417,5 13675 14175 2 1 o . o
| 200W com frefo 1761 1811 1861 1911 1961 2011 = I N com freio 1192,5 1242,5 1262,5 1342,5 1392,5 1442,5 : . D Srscmime
= I ! s | = st 150 semren 1 o E3 a
sem freio 1758 1808 1858 1908 1958 2008 : w e o 10751125 1175|1225|1275|1325 = o125 Prvndcade s 1 e o
SE o osic 157 (400W com freio)
400W com freio 1783 1833 1883 1933 1983 2033 oo = - ——— : B 1028 1078 1128]1178|1228[1278 : s m ot i decaes g
T 1 5 60 (Tolerancia entre furos alargados +0,02) B
o 1626 1676/1726/1776(1826 1876 ey e e o . G et ormemaimioee |y g c 195 45 95 145 195 45 SN . s —— — o g
B 1588 1638|1688|1738(1788/1838 = R D 3 |4 |a|4]a]s = ]
c 283 133 183233 283 133 \ 28t e, e € 14 16 16 16,16 18 0 Tt ey v i 29 angE—— \E‘b . |
D 5 |6 |6 |6 6|7 T . sem frei0 9,5 9|8 10,2/10,6 109 11,3 : - ]
for| Massa 1
E 202222 22(22 24 | i . o Ny o decod ﬁlﬁf b com freio 9,7 10,0 10,4 10,8 11,1 115 o | R || — ]
Py 1
F 288 138 188[238 288 138 £ j ) | cr | sem freio 9,6 9}9 10,310,7 11,0 11,4 - w05
G 6 | 7| 7|7 |78 A — 0 2 a0 sow | com freio 9,8 10,1 10,5 10,9 11,2 116 e e sl 50
H 1618181818 20 | — Lideranga 4 105 95(85 75 70 65
J 1418 1468/1518/1568|1618 1668 velocidade Lideranga 8 210 190 175 160 145130
K 1488 1538 1588| 1638/1688/1738 25847, Profuncidace alrgada 10 (mm/s) Lideranga 16430 390 350 320 295 270
sem freio 31,0 31,9 32,8 33,6 34,5 35,4 azw c 0 =
200 T=T T T 2507, aredo
Massa| com freio 31' 32‘5 3‘4 34,2 35’1|36’0 . -+ + = e 4 % - - it base 10 70 (Tolerancia entre furos alargados +0,02)
(ko) J oo sem freio 31,5 32,4 33,2 34,1 35,0 35,8 i + & & & m:i/’ = Er— - = - - +
NV com freio 32,1 33,0 33,8 34|7 35,6 36,4 T T e ) o Cedi !
méx Lideranga 10 185 185 160 160 145 145 Rl = . S . T s e | :
" - 4+ - 1. .. —s 8 o k3 & & & —
veocidace | Lideranga 20 370 370 330 330 290 290 =/ — pr— J='7T
I ! _ i 2oumi "\, ot
(mm/s) Lideranca 40 740 740 650 650 580 580 = - ——=r = o © 55
- = 7 75 100 c Dx200P 100 255 o
. ot v ok ot 31 5
* ; 8 e ° 2.0bling furo . w o s E6, potundidade 17
w c - 25 4500, b manen
s
EU: Fim mecanico EU: Fim mecanico
SE: Fim do acidente vascular cerebral SE: Fim do acidente vascular cerebral
L (300)
YISB-LXL-WA-200 / ISB-LXL-WA-400 / ISPB-LXL-WA-200 / ISPB-LXL-WA-400 . yIS(P)DB-M-WA-100 / IS(P)DB-M-WA-200 / IS(P)DBCR-M-WA-100 / IS(P)DBCR-M-WA-200 o
(300) 113 (200W sem freio)
" ©
- P 15 200w com i)
AVC 1320 1370/1420/1470|1520 1570 110 oo e AVC 1150 1200]1250/1300 2 o o »
3 ” - s
sem freio 1736 1786 1836 1886 1936 1986 13 (0o sem o) sem freio 1504 1554 1604 1654 sse i
: ! I . 157 (400 com trec) @0 ; 100W | | . v 298H7. Proyncidade elaraca 10 oy 00 )
| | 200W com freio 1761 1811 1861 1911 1961 2011 I i - " o . com freio 1530 1580 1630 1680 % yrTyT—" = o epry—
sem freio 1758 1808 1858 1908 1958 2008 B [ R o a0 o oy, SEM freio 1630 1580 1630 1680 e e o s om0
4 el Al e I o1, Pronditace aargasa - L : el t s ©
400W com freio 1783 1833 1883 1933 1983 2033 125, profundidade 20 %0 e Eiﬁmiiﬁ ff:::g: w | com freio 1555 1605 ;]Ir_555 1705 {!_ = w — ‘{rg: 138 (200W com freio)
A 1626 1676 1726 1776 1826 1876 = R 00 i e : A 1417 1467 1517 1567 - e
! = w0 = ] } = ST 10
B 1588 1638|1688 173817881838 ) B 1367 1417|1467 1517 " _ =
c 283 1h3 1831233 288 133 e s . ——— 5 72132172002 (Toeranaenve frs alrgads 2002 L N =
D 5 6|66 |67 = = = ki D 5556 | =~ -
e 202222222224 g il I 181818 20 . \ H
F 288 138 188238 288 138 | R - T N — | E sem freio 208 21,4 22,0 22,7 iy i o -
1 45060 aador o
G 6 77 7 7 8 Ralo de curvatura admissivel RS0 com freio 21,1[21,7 22,3 23,0 1 il Raio de curvatura admissivel RS0
H 16 18 18 1818 20 | | " — sem freio 21,1 21,7 22,4 23,0 |
T 200w 1
J 1418 1468/1518/1568|1618/1668 Massa com freio 21,5[22,1 22,8 23,4
K 1488 1538 1588 1638|1688/1738 &9 | cr | sem freio 20,7 21,3 22,0 22,6
-~ sem freio 31,5 82,4 33,2 34,1/35,0 35,8 100W | com freio 21,0{21,6 22,3 22,9
Massa com freio 32,1 33,0 33,8 34,7 35,6 36,4 | e s s e L emhes et N cr | sem freio 21,1 21,7 22,4 23,0 ©
09 |, o | Som freio 319 52,8 337 34,6354 36.3 || | | 1o e senna e 10 200 | com freio 21,5122, 22.8 23.4 (Tokerinci enve furos alrgados 002
i T % + & * + + * T
| com freio 32,5 33,4 34,3 35,2 36,0 36,9 I == S + + . e 1 | Liderar5 Néo suportado
e Lideranca 10|185 185 160 160 145 145 o JE 557»_ e e i ek ] memean| vietasemma | LideTanca 101200 185 170 160 S|
velocisase | Lideranga 20370 370 330 330 290 290 | 7 - - + o TR @ms) | Lideranca 20[400 370 345 320
4 L 3 L3 k3 + +
(mm/s) Lideranga 40|740 740 650 650 580 580 = 1159 araves Lideranga 30,600 555 515 480 =t
s - N — obongo om0
50 - G200 50 el == G | 48117, Protundidage alargaga 10
E 125 120 C, Dx200P 120 £25
uuuuu 3 H-§9 através. £
o K 16 com rebaixo profundo, profundidade 31
(do outro lado)
© . caop %
6
obengo [ET——
buraco 30 60 60 1025 498H7, Profundidade alargada 10
125 120 c Dx200P 120 425
A
EU: Fim mecénico EU: Fim mecénico

SE: Fim do acidente vascular cerebral SE: Fim do acidente vascular cerebral
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Bppaeificacido de curso nio padrdo Dimensdes/Massa/Velocidade maxima

yIS(P)DB-L-WA-200 / IS(P)DB-L-WA-400 / IS(P)DBCR-L-WA-200 / IS(P)DBCR-L-WA-400

AVC 1350 1400| 1450 1500 1550 1600

200W

sem freio 1781 1831 1881 1931 1981 2031

com freio 1806|1856 1906 19h6 2006 2056

400W

sem freio 1803 1853 1903 1953 2003 2053

com freio 18281878 1928 1978 2028 2078

um 1671/1721 1771{1821/1871 /1921

B 1608 1658| 1708|1758 1808 1858

123,5/173,5 23,5 73,5 123,5 173,5

6 6|7 7 7

2020 22 2222 22

200W

E sem freio 33,6 34,4 85,3 36[2 37,0/37,9
com freio 34,1 34,9 35,8 36,7/37,5 38,4

Massa
de 400

ko) | cr
200W

CR
400W

com freio 34,5 35,3 36,2 37,1/37,9 38,8

sem freio 34,0 34,8 35,7 36,6]37,4 38,3

sem freio 33,3 34,1 35,0 35,8]36,7 37,5
com freio 33,8 34,6 35,5 36,337,2 38,0
sem freio 33,7 84,5 35,4 36,2]37,1 37,9

com freio 34,2 85,0 35,9 36,7137,6 3b,4

max.

Lideranca 10|185 175 165 155 145 135

velocidade

Lideranga 20/380 355 335 315 295 280

(mm/s)

Lideranca 40|760 710 670 430 590 560

35

(300)

110 (200W sem freio)
135 (200W com freio)

132 (400W sem freio)
157 (400W com freio)

2 st 24 a
s - s
L U (300)
150 ks
258, Profundidade alargada 10 120 110 (200w sem fric)
90 135 (200W com freio) 2)
. [ape——— s bR ED i) :
105 (Tolerancia ente furos alargados 0.02) 0 C57 (400 vom heic)
2 N ST 224 YT
3 ™ °
LR 150 roscae H
pyons 10 120 e
5
105 (Tolrancia enire fros alargados 20,02 Lt ouiinteln, =
S Raiode cu s
8 e ! S S—— - | S S
L]
= Cabo do awador
120
(Tolerancia entre furos alargados +0,02)
* - * *
+ Y b

Dx200P

'Y
s J_ 995 [l sy ot g sgamero 0
150 25

Dx200P

£448, protundidade 20
458047, protuncitiade de airganento 10

150 245

R —
EU: Fim mecanico

SE: Fim do acidente vascular cerebral

| gpgdidimensdes de montagem de especificacao conjunta

y Tipo deslizante das séries RCP6 (S) e RCS4

1A]

| e [ W
| )
e ! @ ‘I =,
va
v va e
Modelo \%8 V2 V3 V4 V5
RCP6(S)-SA4C / SAR ) )
RCS4-SA4C / SA4R 189 2 6 6 yaz
RCP6(S)-SA6C / SAGR . - ) - )
RCS4-SAGC / SAGR ' 6 2
RCP6(S)-SA7C / SATR 255 65 ) 15
RCS4-SA7C / SATR ' k 8 f49
RCP6(S)-SABC / SABR n 7 ) a
RCS4-SASC / SABR = 0 v8 s 79
y Tipo deslizante largo das séries RCP6 (S) e RCS4
Vs
L1 | [ @ 1l
- . e )
Diametra externo do tuba aplicAvel' V3 I AN
Modelo V1 v2 v3 va V5
RCP6(S)-WSAL0C / WSAL0R 38 e ) 155 i
RCS4-WSA10C / WSAL0R g " 8 ' y48
RCP6(S)-WSAL2C / WSAL2R ) !
RCS4-WSA12C / WSA12R & 19 y10 8 Y55
RCP6(S)-WSAL4C / WSAL4R 273 i 10 i
RCS4-WSAL4C / WSAL4R ’ 22,5y10 55
RCP6(S)-WSAL6C / WSA16R - ) - i
RCS4-WSAL6C / WSAL6R ' 25,510 v
yTipo deslizante da série ISDB
Diametro externo do tubo aplicavel: V3
=]
S —
®,® |7
V1
L]
Modelo Vi V2 V3
IS(P)DB-S 325 43 §12
IS(P)DB-M / MX 32,5 55,5 y12
| IS(P)DB-L / LX 32,5 66,5 y12
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EC ELECYLINDER

Dimens6es para montagem com junta de encaixe. MEMORANDO

yTipo de controle deslizante EC *Exceto EC-(D) S3yA

i [ T SR A A L O R L S R RGeS ECIEE R s e
Diametro externo do tubo
V4 aplicavel: V3 V5
Amplitude de rotagdo daarticulagio e =ee- e e e e e e e e e e e s e e r o ra e e emre e ra e e msressssE i srravsrsasesrrsassrsssrasem s
(V1)

Nome do modelo V1 V2 V3 V4 V5 V6

ECD)S3(R) 17,5 17 g6 9 9 Jaa
ECD)SHAR) 175 275 v 10 15 yaa e ey ot

EC-(D)S6¥(A)R) 43,3 31 y10 14 285 55
EC-(D)S7Y(A)R) 433 42 y10 14 30 55 S
EC-(D)S6YAH(R) 26.3 41 y10 25 25 /55
[EC-(D)S6XJAH(R) 3% | 15 | g0 | 28 | 2 Y55
 EC-(D)S7JAH(R) 263 | 48 | yio | 445 | 445 | g55
EC-(D)S7XJAH(R) 31 22 y10 21 21 /55
EC-S8(X)y(A)R) 31 41 y10 15 15 ¢ 1 mreressererseesmeesessessseeseessssescs T e T NN N T NN NN N N A ST EE ST Eu MRS EYNETYEYSETeEsTTETarTeTsesseses

JEC-(D) S3yA

\Dlémetro externo do tubo aplicavel: y6

(18,5)

yTipo deslizante largo EC

s ]

Didmetro externo do tubo aplicave:tvd | e A S e i H R e i e A e e R e e e i e i R A S i e S e A e A R A i S A e A om0 A i B i A e R R M A A e i R s AR
Amplitude de rotagao da articulagéio V5

V6)

Nome do modelo Vi \4 V3 V4 V5 v |\  Trmmmmommmmemmessmmemmenenens T TTTmTmmmmmmmmmmmmmsesees o e

EC-(D)WS10(R) 23,7 115 §10 9 20 455
EC-(D)WS12(R) 332 16 y10 9 20 e 0 e L B i S S
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