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A. Calculs

Selecci6 del fre

Per a seleccionar el fre se cerca al mercat les possibilitats quant a frens de particules
magneétiques. En aquest aspecte la marca comercial Magneta ofereix una amplia diversitat
d’opcions i, per tant, se cerca una opci6 dins del seu cataleg.

El principal objectiu d’aquest fre sera absorbir 'energia del motor i fer-ho suposant una
carrega suficient per a fer treballar els elements de la transmissié que es volen analitzar.

La principal limitaci6 dels frens de particules magnétiques és el sobreescalfament en
treballar fora del seu rang de funcionament.
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Fig. A.1.1. Corbes de funcionament dels frens Magneta

En aquesta grafica es mostra el parell maxim admissible de cadascun dels models de la
marca (amb dissipador de calor a 'esquerra i sense a la dreta).

S’observa com, a partir de cert valor de revolucions, les corbes dibuixen un colze per a
decreixer en el seu parell admisible de forma inversament proporcional a la velocitat de gir
del fre; s’ha de tenir en compte que ambdos eixos estan en escala logaritmica. Aixo és
degut al manteniment de la poténcia maxima de frenada definida per 'equacio seguent:

T
I:)fre: Mfre ’ (nfre ’ %) (Eq. A.1.2)
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En vista dels rangs de treball que ofereix I'opcié amb dissipador i sense, se selecciona un
fre amb dissipador de calor. Interessa disposar d’'un rang ampli de velocitats de gir ja que
es duran a terme experiéncies sense reduccid (desalineament d’eixos) i d’altres amb
reduccio6 (fallada en politges i fallada en rodes dentades).

En la taula segiient es mostren els rangs de funcionament de cada dimensié del fre:

Amb dissipador de calor Sense dissipador de calor

Dimensi6 Poténcia maxima | Rang de velocitats | Poténcia maxima | Rang de velocitats
del fre [W] de gir® [min?] del fre [W] de gir® [min?]
01 83,8 80 - 800 25,13 24-240
02 125,7 60 - 1200 41,89 20-400
04 219,9 53 - 2000 62,83 15-600
08 2827 34-2700 104,7 12,5-1000
16 418,8 25-4000 1257 7,5-1200
32 628,3 19-6000 209,4 6,25-2000

Velocitats de gir a les que es pot assolir la poténcia maxima de frenat.

Taula. A.1.3. Taula de valors de funcionament del models de fre Magneta

Se selecciona la dimensié 02 del cataleg de magneta atés que la poténcia maxima de
frenada que ofereix és lleugerament superior a la poténcia nominal del motor asincron
monofasic que s’esta considerant utilitzar, que és de 120 W.

Si bé el rang de velocitats esta fora dels que es tindran en els diferents escenaris possibles:
Directa: i=1 i per tant Nfre = Nmotor - | = 2800 mint/ 1 =2800 min-!
Corretja: i=1,89 i per tant Nfe = Nmotor - | = 2800 mint/ 1,89 =1481,5 min*
Engranatge: i=1,76 i per tant Nfe = Nmotor - I = 2800 min?/ 1,76 =1590,9 min

Cal tenir en compte que s'utilitzara un variador de frequéncia que ens permet modificar la
velocitat de gir del motor.
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Calculs de ’accionament

Com s’ha esmentat en l'apartat anterior, es poden donar diversitat d’escenaris de
funcionament en aquest banc donada la seva modularitat. Per aquest motiu I'accionament
s’ha d’estudiar tenint en compte tots els escenaris:

Transmissio directa: no hi ha cap etapa de reducci6. Aix0 és aixi en I'analisi de
desalineament entre eixos en el qual es connecta el motor al fre de forma directa. No és
aixi en el cas dels rodaments en mal estat, ja que en aquest cas el motor funciona sense
fre.

Transmissi6 per corretja: en aquest cas la velocitat de gir es veu reduida per la
diferéncia de diametre de les politges. Veient aixi, el fre una velocitat de gir inferior a la del
fre.

Transmissio per engranatge: idénticament al cas anterior la velocitat al fre sera
inferior a la velocitat de gir del motor.

Transmissio directa

Per a aquest escenari cal tenir en compte que la velocitat de gir del motor no pot ser
superior a la velocitat maxima del fre de 1.200 min™.

Com a limitacié també es té el parell maxim del motor, ja que si aquest se sobrepassa el
motor es pot sobreescalfar.

Atés que se suposa un rendiment del 100 % en transmissié directa i que el motor i el fre
giren de forma solidaria (nre=Nmotor), €l parell a véncer pel motor sera exactament el parell
del fre:

n - Pmotor = Ptre
17 ‘Mmotor @motor = Mire @motor

M
17+ Onpror 77' 1-1 e

M

motor —

fre 'a)fre _ Mfre _ fre __

M
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D’aquesta manera es pretén establir un rang de régims de funcionament en els quals no se
superin els limits de cap de les dues condicions:

[Nm]
[Nm]

Mire

Mistor mimm = 1,26 Nitt

Fig. A.2.1. Corbes de funcionament del fre i del motor

Aixi es té que en un rang de velocitats del motor de 1.000 min? a 1.200 min?! no se
superara ni la velocitat maxima del fre ni el parell maxim del motor.

Val a dir que aquesta analisi s’ha fet suposant que la resisténcia del fre esta en el seu
maxim. No obstant aix0, i atés que en aquestes condicions el motor treballaria per sobre del
seu parell nominal, es recomana utilitzar el fre en posicions de resistencia baixa.

A més, el variador de frequéncia té un limitador d’intensitat. Si el parell que es demana al
motor és elevat, la intensitat augmenta i la proteccié del variador salta, parant el motor.
D’aquesta manera, es preserva el variador i el motor d'una possible avaria per
sobreescalfament.

Transmissio per corretja

De la mateixa manera succeeix en el cas amb transmissié per corretja, que no es pot
superar la velocitat maxima del fre de 1.200 min. La diferéncia és que en aquest cas entre
el motor i el fre hi ha una etapa de reduccié.

D’aquesta manera es té una relacié de transmissio i=1,89 i se suposa un rendiment per a
les transmissions per corretja de n=0,95. D’aquesta manera es té la seguent relacio entre el
parell a véncer per motor i fre respectivament:

n - Pmotor = Prre

17 -Mmotor “@motor = Mire “@motor
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M, @, M M M

_ fre _ fre __ fre _ fre
M motor — -

N 0. 71 094189 178

D’aquesta manera es pretén establir un rang de régims de funcionament en els quals no se
superin els limits de cap de les dues condicions:
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Fig. A.2.2. Corbes de funcionament del fre i del motor

Aixi es té que en un rang de velocitats del motor de 1.100 min? a 2.100 min?! no se
superara ni la velocitat maxima del fre ni el parell maxim del motor.

Cal recordar que aquesta analisi s’ha fet suposant que la resisténcia del fre esta en el seu
maxim. No obstant aixo, i atés que en aquestes condicions el motor treballaria per sobre del
seu parell nominal, es recomana utilitzar el fre en posicions de resistencia baixa.

Transmissio per engranatge

De la mateixa manera succeeix en el cas amb transmissidé per corretja, que no es pot
superar la velocitat maxima del fre de 1.200 min’. La diferéncia és que en aquest cas entre
el motor i el fre hi ha una etapa de reduccié.

D’aquesta manera es té una relacié de transmissio i=1,76 i se suposa un rendiment per a
les transmissions per corretja de n=0,98. D’aquesta manera es té la seguent relacio entre el
parell a véncer per motor i fre respectivament:

n - Pmotor = Prtre
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n “Mmotor “@motor = Mre @motor

M, @, M M

M _ fre — fre __ M fre _ fre

O o w.. n-1 098-176 172

D’aquesta manera es pretén establir un rang de régims de funcionament en els quals no se
superin els limits de cap de les dues condicions:
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Fig. A.2.3. Corbes de funcionament del fre i del motor
Aixi es té que en un rang de velocitats del motor de 1.100 min® a 2.200 min?* no se
superara ni la velocitat maxima del fre ni el parell maxim del motor.

Cal recordar que aquesta analisi s’ha fet suposant que la resisténcia del fre esta en el seu
maxim. No obstant, i donat que en aquestes condicions el motor treballaria per sobre del
seu parell nominal, es recomana utilitzar el fre en posicions de resistencia baixa.

Calculs de les corretges

Per a garantir el bon funcionament de la transmissio per corretja cal establir els parametres
de disseny adients al tipus de muntatge que es vol realitzar.

Dintre del cataleg de la marca OPTIBELT es poden trobar solucions de tipus especific per a
un rang ampli de possibilitats dins del camp de les transmissions per corretja. Per tant, se
seleccionara una solucié triada d’aquest cataleg [Annex C.6].

Es duen a terme els calculs de les corretges seglents:
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Seleccio de la corretja

El primer parametre ja establert en el cos del projecte és el tipus de corretja a utilitzar. Es
tracta d’'una corretja trapezoidal amb un dentat a la part interior que augmenta la flexibilitat i
permet utilitzar politges de poca dimensio i tot i aixi evitar lliscament sense requerir una
forca de tensat important.

La corretja escollida és una politjia de la serie SUPER X-POWER i de geometria XPZ de la
marca Optibelt.

Perfil de la corretja i la politja

Per a seleccionar el perfil de la corretja adient es segueixen les directrius indicades al
cataleg de Optibelt.

D’aquesta manera es te, segons la [Taula A.3.2.1.], el factor de carrega a aplicar a la
férmula de la potéencia corregida Py.

Examplesz for Drive Machines

AC motors and three-phase induction
machinas with a normal starti

fup te 1.2 fimes neminal forque), e. g.
synchronous motors and sin

motors with @ starting-aid , three-
phase squirrel coge motors with direct
start, stor-delta connaction or alip ring
stariers; direckcurrent shunkwound mo-
torz, combusfion engines and turbines
n = 500 rpm

Load factor ¢y
for daily operafing time [howrs)

Example: for
up to 10

Werk Machines over 16

avar
10 to 16

Light drives

Cantrifugal pumps and comprassors,
belt conveyors (light weight materials),
fans and pumps up to 7.5 kW,

Madium drives

Plate cutters, presses, chain and belt
conveyors (heavy materials], vibrafing
screens, generators and exciters,
bakery machinery, machine tools
{lathez and grinders), loundry ma-
chines, printing machinery, fans and
pumps over 7.5 kW,

1.1 11

12

Heavy drives

Crushing plants, piston comprassors,
heavy-duty conveyors, directional throw
conveyors, push conveyors [screw, plate
belts, bucket and shovel conveyors),
lifts, briguetie presses, texfile machin-
ery, paper machinery, piston pumps,
excavator pumps, log frame saws,
hammer mills.

13

Yery heavy drives

Hemvy-duty mills, stone crushers,
calenders, mixers, winches, cranes,
axcavators, heavy-duty wood working

machinary.

14

AC moiors ond threephaze induction
machines with high starfing

|over 1.8 fimes nominal forque], . g.
single-phose motors with high starting
torque; directcurment sariss-wound mo-
tors with series connaction and com-
E:;und; combusfion engines and fur-

ines n < 600 rpm

Load factor cg
for daily operafing fime (hours)

up to 10 over 16

over
10 4o 16

1.1 1.2

1.2

1.5

1.6

Taula. A.3.2.1. Factors de correccio c;
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D’aquesta manera, si a una maguina amb un motor amb una potencia menor a 7,5 kW i un
Us inferior a les 10 h diaries, s’hi aplica un factor de carrega c, = 1,1, obtenim la poténcia
corregida seguent.

Pmotor = Prre/ 7=125,7 /0,94 =134 W
Pg = Pmotor- €2=134 - 1,1 =147 W

En el seglient diagrama es mostra el tipus de perfil de la corretja recomanada pel fabricant
en funcié de la poténcia corregida del motor i la velocitat de gir de la politja petita:

Diagram 4: optibelt SUPER X-POWER M=S wedge belts
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Diagrama. A.3.2.2.  Tipus de perfil a utilitzar

Considerant, per tant, el régim de funcionament especificat en l'apartat anterior i que la
potencia corregida és menor al minim mostrat pel diagrama, se selecciona un perfil de
politia i corretia XPZ. Al diagrama s’assenyala en vermell aquella zona en la qual es
treballara.

Longitud de la corretja

Les politges que s’han triat per al muntatge son les de diametre normalitzat 56 i 106
respectivament. El principal factor de decisié son les petites dimensions, ja que no hi ha
més requeriments que una variacio raonable de velocitat de gir i una limitacié de mida de la
maquina.
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D’aquesta manera es vol definir quina hauria de ser la distancia entre eixos de disseny,
ateses les dimensions de les dues politges. El rang de distancies entre eixos a seleccionar
€s acotat per I'expressio segiient donada pel fabricant:

017'(dpol. Petita T dpol. Gran) ses 2'(dpol. Petita t dpol. Gran)
113 mm <e <324 mm

D’aquesta manera i ajustant-se a les necessitats de disseny s’ha seleccionat una distancia
entre eixos de 210 mm.

A partir de la distancia entre eixos cal definir la longitud teorica de la corretja:

7 (56-106)°

L ~2-210+(56+106)-— + ~ 7104 mm
2 2-210

corretjateorica

r (d,—d,)’
z2e+(d1+d2)-5+%

Per tant, la longitud de la corretja tenint en compte el tibament mitjangcant un corré tensor
obeeix a I'expressio seguent:
Leorretia=Lcorretja teorica + 2 * Y
El fabricant déna un valor de y = 15 mm per tant:
Leorrea= 710,4 + 2 - 15 =740,4
| per tant, se selecciona la longitud estandarditzada en el cataleg de 737 mm.
Nombre de corretges

Ates que s’ha pensat en un muntatge amb una Unica corretja, cal comporvar si una sola
corretja és suficient per a no patir excessiu desgast o transmetre tota la poténcia
necessaria.

Amb aquesta finalitat, el primer pas és determinar 'angle de contacte entre la politja petita
(la més critica) i la corretja.

D’aquesta manera i suposant que la corretja no pateix deformacié (Lcorea=737mm) I'angle
de contacte seria de 184°. Aquest angle s’obté a través d’eines CAD simulant la posici6 de
la corretja respecte de les politges i el tensor en la seva longitut original.

g =\

R
Peact

E

|
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Fig. A.3.4.1. Muntatge politges i tensor

Si bé aquest és 'angle de muntatge sense considerar I'elongacié de la corretja, a
continuacio veiem que per a valors de g fins a 190° el factor corrector no varia, i passat
aguest valor varia en molt poca mesura. Tenint en compte aquest fet i que, amb la baixa
carrega aplicada a aquest sistema, I'elongacio sera petita, es considera raonable utilitzar
aquest angle per al calcul.

Table 73: Arc of contact correction factor ¢

Table 24 Toble 72

0 00 750 0.82 1750 1.00
i 0.91 80° 084 180° 100
2 0.86 85 086 185 100
0 083 3 0.81 90 088 150 100
&70 081 950 090 1950 1701
A e 100° 091 200° 1.01
= i 105° 092 205° 1.01
110° 093 210° 101
115 094 2152 1.01
120° 095 220° 1.01
125° 096 2257 1.01
130 096 230 101
135 097 240 102
140° 057 250° 102

1450 098

150° 098

155 099

160 099

145° 099

170° 1.00

Taula. A.3.4.2. Factors correctors per nombre de tensors i angle de contacte

Un cop seleccionats els valors de ¢1=1,00, ¢3=0,86 i ¢,=0,91 cal calcular la poténcia
nominal per corretja.

Aquesta es pren a partir dels valors tabulats en funcié de la velocitat de gir i el diametre de
la politja petita i la relacio de transmissié i es considera el valor de funcionament maxim
definit en I'apartat d’accionament: n=2200min*.
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Table 57
{. ;:_' Dotum diameter of small pulley dg. fmm] P
i)
> 56 &0 &3 71 80 85 S0 95 100 1&
OO 072 084 0OF2 104 1.3F 153 1.B0 194 226 242 241 300 351 402 453 006 008 000
950 092 107 1.8 148 1.BD 198 234 252 294 305 33F 319 45 525 590 o008 011 013
1450 1.7 149 145 208 25 Z2EI 335 340 42 452 487 541 &5 752 B44 012 014 020

2B50 207 2446 274 354 AT ABS 578 424 730 FAD B4 947 11324 1277 1407

014 023 028

017 0.24 029
o1 025 03

732 BSF 97B 1095

3 ]
2100 1.7 1.97 220 280 344 382 4S5 ABF 573 414 482 74T B 1004 11.37
00 172 204 228 290 359 397 471 508 595 438 (4B 79 925 1054 117B

B8 £8EE
o
(]
o
(]
o
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Taula. A.3.4.3. Potencia nominal per corretja

D’aquesta manera la poténcia nominal per corretja resultant es detalla a continuacio:

Pv=1,72 + 0,31 = 2,03 kW

| per tant, es conclou el calcul del nombre de corretges a utilitzar segons I'expressio

seguent:

P.c, 013411 009

Z = = =
P.c,-c,-c, 203-100-086-091

S’observa, per tant, que una politja €s més que suficient per a realitzar aquesta transmissio.

Tibament de la corretja

Per al sistema de tibament dissenyat cal definir quina sera la tensi6 necessaria per a
garantir que no llisqui la corretja dins la politia generant asincronismes, que, a mes,

generarien vibracions.

Com a primer pas cal establir quina és la maxima forca tangencial que se li requerira a la
politja. Atés que s’ha dissenyat I'accionament a fi de no passar mai per sobre del parell
nominal, es pren aquest com a valor de calcul conservador.

Tenint aixi la seguent forga tangencial maxima:

Ft nom. motor 15 N
d_ et 0,056
Pl t]apet% 4

ain
ey
TR

PA
ETSEIB
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Per a coneixer les condicions de lliscament cal conéixer el coeficient de friccié aparent que
per a les corretges trapezials es calcula de la manera seglent:

, Mo 05 _171

ﬂ =
sinf 2| sin 2% 34
2 2
on y és l'angle del trapezi corresponent al perfil XPZ i | el coeficient de fregament entre

politja i corretja. Per a aquest calcul es parteix del coeficient de friccio tipic entre la gomai la
fosa grisa que és de 0,5.

Tot seguit es calcula el parametre m resultant de la integraci6 de l'equacié d’Euler-
Eytelwein. Per a aquest calcul es considera I'angle de contacte calculat préviament de 184°
i un coeficient de friccié de 1,71:

m=e*f=el32=2379 [3,2rad correspon a 184°]
D’aquesta manera es tenen en compte les consideracions corresponents al tibament per

corro tensor flotant.

Tibat per corré tensor flotant

100, /.

80
SD'\
Fo|40|
lzu| g
| tana=0,5

0 20 40 60 80100
Forga tangencial util (Fy)

1: branca descarregada 2: branca carregada

Fig. A.3.5.1. Esquema del tibat per corré tensor flotant
Font: QUADERN CM4, Departament d’enginyeria mecanica ETSEIB-UPC

Fi=F2—-Fy; Fi=(Fo+Fo)
On Fo és la for¢a de tibat inicial sense carrega i F el factor de la forga centrifuga.

D’aquesta manera la forga minima per a que no llisqui la corretja és:

5y
R4S
ETSEIB
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F 45

FOIim = =
m-1 2379-1

=019N

No obstant aix0, aquest és un valor limit al qual se sol aplicar un coeficient de seguretat al
lliscament per a no estar en un valor limit. Es pren un valor d’aproximadament 5 per a estar
en una forca d’aproximadament 1 N, que és un valor molt conservador pero faciiment
assolible.

F-C, 455
m

F, = S = ~
-1 2379-1

Per a calcular la forga resultant que haura de fer el corré sobre la corretja cal tenir en
compte totes les reaccions que tenen lloc en el sistema corrg-corretja.

EFECTE DE LA FORCA CENTRIFUGA EN
UN CORRO TENSOR

Forga centrifuga:

B2 B
F= I Fccosqad(/)=21"csin2
-BI2

Fig. A.3.5.2. Diagrama de reaccions en el corré tensor flotant
Font: QUADERN CM4, Departament d’enginyeria mecanica ETSEIB-UPC

Per tant, atenent a les forces que apareixen al diagrama, el sumatori de forces en I'equilibri
resulta en I'expressio segient:

R+ F.=2-F1-sin(B/2)
Que substituint la forga centrifuga per la seva expressio [Fig. A.3.5.2.]:
R=2.(F1-Fc¢) sin(B/2) =2 - Fo - sin(8/2)

Per a calcular-ne el valor cal conéixer I'angle de contacte del corré amb la corretja.

3y
\'l‘_; ";\‘r
ETSEIB
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Fig. A.3.5.3. Muntatge politges i tensor

D’aquesta manera es disposa de tots els elements per al calcul de la resultant al corré

tensor:

R=2-Fo-sin(8/2)=2-1-sin(29,6/2) = 0,51 N

Per tant, s’ha de garantir que el corré faci com a minim aquesta forga. Veient les taules del
cataleg del brag tensor i tenint en compte que el corrd esta en la posicié dura, és a dir que
té el corrd en el forat més proper a I'eix de rotacio i, per tant, fa un 25 % més de forca,

s’observa com amb una pretensioé de 10° se sobrepassa de molt lluny el valor buscat.

Tensioning force F

Sizm SE Pre-fenasion « 107 Pre-tension « 207 Pre-tension -« 30°
F[M] smm] | F[M] 5 [mem] FIM] s [mm]

1 15 14 40 28 a0 40
15 25 17 &5 3 135 50
18 75 7 180 34 350 50
7 150 2 JE0 2a 800 &5
£} ] 00 30 720 &0 1500 87
45 500 w0 1300 78 2600 112
50 750 43 2150 B4 4700 125

When i’ixing the sprﬁl-ml‘s, riders and rollers in

urm-pniiiinn “heared ™, iﬂnsinm'ng foree will increass
on about 25%.

Fig. A.3.5.4. Taula de reaccions del brag tensor

Per a una posicio de 10° de gir es tindria una forga de 15N -1,25 = 18,75N. Considerant
certa linearitat en la forga aplicada, per a un valor d’1° seria d’aproximadament 2 N. Uns
guatre cops la for¢a necessaria.

g =\
5y
\'L_" ".’b
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Fig. A.3.5.5. Muntatge politges i tensor

Vist que en el muntatge I'angle del brag és de 29° respecte de la vertical, amb una posicié
inicial de com a minim 30° respecte de la vertical seria suficient per a garantir el bon
funcionament de la transmissi6 per corretja.

Calculs de les rodes dentades

Definicio del tipus de roda i material

Per a definir quin és el tipus d’Us de la maquina i coneixer, per tant, el material a utilitzar, cal
coneixer la velocitat periférica de les dents. Per a aix0 es fa el suposit que el motor gira a la
velocitat maxima definida en lapartat d’accionament de 2.200 min®. Per a fer una
aproximacio, es pren com a diametre del piny6, el mateix de la politja conductora 56 mm.

D’aquesta manera s’obté la velocitat periférica seguent:

d. .
T See oo, 70096 e s
30 2

Vlt =o T motor 30 2

motor piny6
D’aquesta manera, definint el mecanisme com a mecanisme d'Us general i amb xocs
moderats, podem seleccionar el material a utilitzar. En aquest cas, per la seva baixa
sol-licitacié s’ha seleccionat el de menor resisténcia, cosa que l'abaratira. Per tant, tant
pinyd com roda es fabricaran d’acer aliat tractat a 850-950 N/mm? i 700-800 N/mm?

respectivament.

Per a aquesta configuracio i per a una velocitat periférica de 5 m/s a 10 m/s i una vida de
25.000 hores es tenen els parametres seguents:

Kaam: 1,75 N/mm?

g =\

R
Peact

E

|
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Oadm: 50 N/mm?

Zimin: 27 a 29 dents

Dimensionat de I’engranatge

Es dimensionen les dues rodes dentades segons el parametre K. Aquest parametre mai no

podra superar el maxim admissible abans definit:

Per a calcular el valor de K cal conéixer la forca F’,, que es calcula de la manera seguent:

2M
1 t1
T
1
D’on:
P
fre
Py =M, @
nengranatge
M. = Ivlfre
t1 = .
nengranatge Iengranatge

77engranatge

(Eq. A.4.2.2)

Si bé en l'apartat anterior s’ha definit el minim de dents del piny6é de 27 dents, en aguest
punt es decideix el nombre de dents que tindran la roda i el piny6. Aquests valors sén 67 i

38, respectivament.

: z, 67
lengrana e:_:_:l.76

granatg Z, 38
M — Ivlfre N 2,17

! 77engranatge iengranatge 0;98 : 1,76

B
K= : ﬂ < Kadm
bd', i

D’aquesta manera combinant les equacions (Eq. A.4.2.1)i (Eq. A.4.2.2), s’'obté:

g =\
5y
\'L_" ".’b

ETSEIB

=126 Nm

(Eq. A4.2.1)
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b-d '2>%E
1 = .
adm I
1 adm I
d'>s 2M, 1+1
1 2

(b/dll)'Kadm I

Tenint en compte la relacié de transmissido de I'engranatge i el tipus d’engranatge (IV.
Engranatges per a mecanismes en general) cal extreure la relacié b/d:’ de la figura

bld',
24

Fig. A.4.2.3. Valor recomanats de b/d’ i de b/a’ en funcié de la
relacio de transmissio i el tipus d’engranatge.

Font: QUADERN CM3, Departament d’enginyeria mecanica ETSEIB-UPC

D’on s’extreu el valor 0,6 per al parametre b/d’1 i per tant s’avalua a 'equacié anterior:

2M,, i+l _1/2-1260 176+1 _ 155 mm

d'> =
' 3 (b/dll) Kadm I 016 175 1,76

Es tria un ample de dent de 15 mm, que es major al minim (15,5 - 0,6 = 9,3 mm).
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Determinacié del modul normal

El valor del modul normal es pot calcular per dues vies, de les quals es triara la més
restrictiva:

F, 2M,
O-adm 2 = '
bm, bd,'m,
2M .
m, > 0 _ 2-1260 _ 022
bd,o., 15-155-50
d,, -cos d,"cos 155-cos0
o > 01 ﬂo ~ 1 ﬂo — — 0,41
z, z 38

Per tant, se selecciona el valor de 0,41. A partir d’aquest valor se selecciona un valor
tabulat de mo superior al minim establert. En aquest cas s’ha triat 1,5.

Per acabar, es defineix la distancia entre eixos, que sera exactament la suma dels dos radis
primitius:

_dy, +dy, dy +dy, -1 57+1005

= 7875mm
2 2

Parametres de generacio
Cal definir els parametres de generacioé que venen donats per I'eina de tall que s’empri.

En aquest cas s'utilitza una eina de generacio segons la normativa ISO 53:1998 per tant els
parametres de generacio son els seguients:

o, =20°

m, =15mm

Py =M, -7 =157 =472mm
h,, =M, =15mm

h,, =125-m, =1875mm

C, =0,25-m, =0,375mm
Parametres intrinsecs

—

|’ A
Shy
9O

ETSEIB
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Per tant, considerant un perfil normal es calculen els diametres de cap (da), de base (dv) i
de peu (dr) a continuacio:

d, <[z, + 2@+ x)|m, = [38+ 2(1+ 0)]- 1,5 = 60mm — d_, = 59mm
d,, <[z, + 2+ x)Jm, =[67 + 2(1 + 0)]- 15 =1035mm — d_, =103mm
d,, =d, -cosa, =57-c0s20°=536mm

d,, =d,, -cosea, =1005-cos20°=944mm

d;, = (2, —25)m, = (38-25)-15=533mm

d;, = (z, —25)m, = (67 -25)-15 = 968mm

| es comprova que el valor del diametre de cap no supera el diametre maxim de cap per a
evitar la interferencia:

d, . =d J1+@+i)’(tana')? =536,1+ (1+176)°(tan 20°)° = 759mm

Ao = dbz\/1+ (1+ %)Z(tan a')? = 94,4\/1+ (1+ L716)2(tan 20°)? =1087mm
i

Els diametres limit d’evolvent, per tant, s6n els seguents:

2
d,, =d,cose, |1+ tanao—ﬂ =
zsin(2- o)

2
=57cos 20° \/1+ (tan 200— 4-1-0) )j =546 mm

zsin(2-20°

2
4-(1-x)
d,,=0d,c08q,.1+|tana, - ——————| =
inv2 = Uo2 ao\/ [ %o ZSin(Z'ao)j

4-(1-0)

=1005co0s20° |1+| tan 20— ——M—~—
zsin(2-20°)

2
J =979 mm

| es verifica la condicié d’interferéncia de funcionament per la qual el diametre actiu de peu
de la roda da ha de ser superior al diametre limit d’evolvent diny:



Pag. 98 Annexos

2

2
dy=d,, [1+]] [d—ZJ ~1-(+i)tana’
dp,
> 2
103
=536 [1+|176,| = | ~1-(1+176)tan 20°| =551 mm >546 mm

2

2
d,,=d,, |1+ ! [galj —1—(1+%)tana'

bl

2

2
=944 |1+ i E -1-(1+ i)tan 20°1 =988 mm =979 mm
1,76 \\ 536 176

Es calcula el recobriment, que es recomana que sigui superior a 1,2. Cosa que garanteix
que sempre hi ha més d’una parella de dents en contacte:

i 2 2
£ 4 [%] —-1-tana' L (dizj —-1-tana'
d, 27 d,,

i 2 2
8a=§ 29 -1 -tan 20° _b7y |18 -1-tan20°|=135>12
2 536 2r 944

Parametres de funcionament

Donats els parametres de generacié es determinen el parametres de funcionament de
'engranatge. Cal tenir en compte que es considera el desplagcament nul (x=0), per tant el
valor de I'angle de pressi6 és idéntic al valor de funcionament i el de generacio:

d,+d',

d, =d,, =57mm ; d', =d,, =1005mm ; a'= =7875mm

m'=m,=15mm ; p'=p,=m, -7 =15-7=4,71mm ; o' = a, = 20°

h — (da _dO)
2 2

)

o et S
o \}(4&

-y
[72]
m
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hal — ( al Ol) (59_57) :1mm

2 2
h - —de) (103-1005) o0 o
2 2
- (dO _dinv)
inv 2
hinvl — (d01 _din\/l) — (57_5416) =:L2mm
2 2
h (i) (1005-979) . o
2 2
hf (do _df)
2
hf1 — ( 01— fl) (57_53’3) :].,85mm
2 2
hf2 — ( 02 f2) (100!5_9618) :1,85mm

2 2
Comprovacio a fatiga en el peu de la dent
Es comprova I'engranatge a fatiga en el peu de la dent segons la normativa ISO 6336.

Aquest metode considera Unicament la tensié a peu de la dent causada per la flexié
negligint la causada per la component radial i per la component tallant.
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Fig. A.4.3.1. Consideracions del métode 1ISO

Font: QUADERN CM3, Departament d’enginyeria mecanica ETSEIB-UPC

Per tant, la tensio6 al peu de la dent es calcula de la manera segtent:

F F
O-blzb—;nYFl'Ys , sz:b-;n
0 0

Per a aquest calcul cal conéixer el factor de forma Yr que s’obté del diagrama segtient:
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35
3.4
33
3.2 \"\\
S
31
I \O*\u\
30 ] A\
I 1NN
VAV
1 2.9 - =R
45 é.&\& \o \T
. 0
- < 2
N \
26 - \r'}
25 N Q!
o) N
2.4 == 03
i
23 P 0, g R HH
22 P~ Tl Ry 1
ok ] uy Mo B
2 —=—0,6 FH—L | T9<11H
— AR = 2,06
20 [ by 0.8 =T =
e 5 0. S =
1.9 o~ - 1
= 1,015
1.8 -
|
17 1
00 ©
10 15 20 30 50 100" 400

Fig. A.4.3.1. Consideracions del métode ISO

Font: QUADERN CMS3, Departament d’enginyeria mecanica ETSEIB-UPC

| el coeficient de recobriment Ye, que és la inversa del recobriment g

Per tant:

Y, = 1.1 0,74
g, 135

Y, =24

Ye, =23

S’introdueixen a 'equacio els factors de calcul Ka, Ky i Ky, que permeten millorar
'aproximacioé de la forga Ft respecte a la que realment actuara en I'engranatge. Es pren un
factor de servei Ka=0,8 ja que es considera un funcionament amb irregularitat moderada
comandada per un motor eléctric en funcionament menys de 12 h/dia. El factor de velocitat
Kv=0,8 en tractar-se d’'un engranatge de bona qualitat comercial i amb una velocitat
periférica vi=6,4 m/s. Finalment el factor de distribuci6 de la carrega Ky=1 ja que es tracta
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d’'un dentat normal amb una relacié b/d’ 1 molt inferior a 1. Per tant de calcul de o, queda de
la manera seguent:

=My oy 121261000, 574 1 _j99MmPa
d',-b-m, KnK,K, 571515 08-08-1

Cpp = ﬂvpz Y, 1 _21261000,5 0741 _105MPa
d',-b-m, K,K,K, 57-15.15 08-08-1

S’observa, per tant, que la sol-licitacié al peu de la dent causada per la flexié esta molt lluny
de la owim, que per als acers aliats és d’'uns 150 MPa. Aquest parametre és la tensio a la
gual la roda dentada duraria 107 cicles amb una probabilitat de fallada de I'1 %.

Comprovacio a fatiga superficial

Es duu a terme la comprovacio a fatiga superficial segons el metode 1ISO 6336, segons el
qgual la sol-licitaci6 causada per la pressio superficial de Hertz en el cas d’engranatges
cilindrics d’eixos paral-lels i dentat recte pren la forma seguent:

F, i 2M,, i
Oy = = I—-Fl . Z-ZLe = ztl I—-i_l : Z.-Ze
d,b i K, K,K, d b i KyK,/Ky

d’'on Ze és el factor de material que per a l'acer és 271,11 (N/mm?)°% i el factor geomeétric
Zc:

zcz\/. L =\/_ L 17
sina'cosa’ sin20°cos 20°

GH:\/ZMU i+ 1 ZE:\/z.L26~1000176+1 I 1176

d’b i KKK, © 572.15 176 08.08-1

o, =1698MPa

La owum mMés petita per a un acer és de 600 MPa que idénticament al cas anterior
correspon a una duracié de 107 cicles i a una probabilitat de fallada de I'l %. Per tant, la
vida de I'engranatge supera de llarg el que s’espera utilitzar I'engranatge.
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Calcul de rodaments de la caixa d’engranatges

En aquest apartat es calcula la carrega a la qual estaran sotmesos els rodaments de la
caixa d’engranatges i es comprova que no fallaran durant la vida util de la maquina.

Es dibuixa amb aquest objectiu el diagrama del solid lliure de I'eix de la roda. Es tria el de la
roda ja que la forga d’engranatge aixi com els rodaments emprats sén iguals per als dos
eixos, pero I'eix de la roda suporta un pes més gran, ja que la roda és més gran que el

pinyo.
d, . | ’ @ "

x‘—®z

Fig. A.5.1. Diagrama del solid lliure de I'eix de la roda

Com s’observa, no s’ha considerat cap forga radial en la sortida de l'eix ja que el fre
s’acobla directament i només transmet el parell de frenada a l'arbre.

Per tant, es plantegen les equacions d’equilibri en el sistema de I'arbre secundari:

ZFX:O:FnX=FBX+FAX
ZFZ:O:FnZ+mg:FBZ+FAZ

ZMX =0=F,-d, =F, -d,

g =\

R
Peact

E

|

SEIB
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ZMZ =0=F,-d, +mg-d, =F,, -d,

F = F,-d, +mg-d,

Fy =F

X nx

- I:Ax
Considerant aquesta configuracié cal tenir en compte que la roda té dues posicions
possibles. El canvi de posici6 de la roda modifica tant d; (distancia d’aplicacié de la forga
d’engranatge), com d. (distancia del centre de masses del conjunt eix-roda). La massa del
conjunt eix-roda és de m = 1,8 kg.

Determinacié de la forga d’engranatge

La for¢ca d’engranatge consta de la component tangencial que transmet el parell, la for¢a
radial i la forca axial. En el cas concret de rodes de dentat recte aquesta ultima és nul-la.
Per tant, es pot reduir la forga d’engranatge en dues components: F, i F’.

Fig. A.5.1.1. Components de la forca de contacte en I'engranatge

Font: QUADERN CM3, Departament d’enginyeria mecanica ETSEIB-UPC
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La forca d’engranatge és calcula mitjangant les expressions segients:

_2-M, 2126

FI
' d, 0057

=442Nm=F,,

F, = F = 442 =470Nm
cosa co0s20°

F =F'tana =442-tan20°=161Nm=F,,

Calcul de les reaccions als rodaments

Com previament s’ha esmentat, hi ha dues configuracions possibles una on la distancia
d1=46,6 mm i d.=48 mm i una altra configuracié on di:=67,5 mm i d,=64,2 mm. La
distancia entre el rodament A i B és de 96 mm.

El calcul de les reaccions al rodament per a la primera configuracié queda de la manera
seguent:
_F,-d,+mg-d, 442-466+18-9-48

F = =303N
d, 96

F_-d, 161-466
FA = =

) = 78N
d, 96

F, =F,+mg-F, =442+18-g-303=316N

I:Bx = an - I:Ax = 1611_ 7!8 = 8'3N

Calcul de sol-licitacio a I’eix del rodament en mal estat

L’eix sobre el qual s’acobla el rodament en mal estat rep una carrega en voladis. Per
aquesta rad esta constantment sotmeés a flexid. Es per aix0 que es fa un estudi per a
valorar si falla a flexio o a fatiga.
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Analisi amb el MEF

En primera instancia s’estudia si en algun punt de l'eix hi ha una carrega interna suficient
per a tenir una fallada estatica. Per a aquest motiu s’utilitza el métode dels elements finits
(MEF). Aquesta analisi s’ha dut a terme amb el programari (software) Ansys Workbench,
que és una eina especifica per a aquest tipus d’analisi. En aquest programari, 'usuari pot
importar un arxiu CAD que representi la geometria que es vol analitzar i introduir una serie
de parametres propis del material del qual estara composta la peca a analitzar, aixi com el
nombre i la forma dels elements finits en els que es representara. Posteriorment
s’'introdueixen les forces a les quals estara sotmesa la peca i se simula la carrega sobre
cada punt del solid.

Diagrama del solid lliure

Per a simular els parells i les forces que s’aplicaran en el solid primer cal conéixer el
diagrama del solid lliure de I'eix per a saber quins elements interactuaran amb aquest i de
quina manera, per tal de fer una simulacié que s’ajusti al maxim al comportament real de

lelement.
!
2 &
Fig. A.6.1.1. Diagrama del solid lliure
g\n\
\')d'x".'b
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No obstant aixd, no és necessari coneixer el modul de les forces i moments en el suport
dels rodaments rigids ni de 'acoblament. Ja que per a la simulacioé se suposen rigids i per
tant se’'n bloqueja el desplagament en totes direccions.

D’aquesta manera I'linica forga que s’introdueix és una forca de component vertical en el
rodament a rotula Fa. Aquest, a meés, no introdueix cap moment al sistema.

Simulacié

Per tant, s’introdueix la geometria en CAD al programa (software) de simulacié i es
defineixen com a parametres del material els preestablerts per a I'acer estructural: modul
de Young E=2-10°MPa, coeficient de Poisson de 0,3 i comportament isotropic del material.
Posteriorment es defineix un mallat, que sera el que definira el nombre d’elements (la
versié académica d’aquest programari té limitat el nombre d’elements del mallat). Aquest
mallat és de tipus hexagonal o tetraédric depenent del segment de la peca. Els criteris de
geometria i dimensioé dels elements s’han refinat mitjangant prova i error tenint en compte la
concentracio de carregues i la complexitat geometrica.

D’aquesta manera, es fa una primera simulacié per conéixer la deformada de la peca.
Aquesta primera analisi es fa amb dos motius:

Validar que la deformada no sigui excessiva i pugui afectar el funcionament.

Validar que el desplacament vertical introduit per la molla no és superior als 2 mm
de recorregut dels quals disposa la molla.

Unit: mm

Global Coordinate System
Time: 1

16/05/2016 11:46

0,035244 Max
0,031173
0,027101
0,023029
0,018958

0,014886 X
0,010814 0,00 40,00 80,00 (mm) ®
0,0067427 - e

0,0026711 ’ '

Fig. A.6.1.2. Deformada

Vist que la deformada maxima és de 0,03 mm, la simulacié és viable. Cal dir que la forca
vertical que s’ha aplicat és la que correspon a la maxima elongacié de la molla. En el cas
de desplacar-se uns 0,03 mm aquesta forca seria lleugerament menor. S’ha de tenir en
compte que el programari exagera la imatge per a donar sensacio de deformacio.
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El pas segient és analitzar les tensions internes per a veure si en algun punt s’arriba a la
fallada estatica. Per a aquesta finalitat, i tenint en compte que es tracta d’'un material ductil,
s'utilitza el criteri de Von Misses. La simulacio indica la tensioé equivalent de Von Misses a
cada punt de I'eix indicant-ne el de maxima i el de minima tensio.

= .
— 80657 0,00 40,00 80,00{mm) ]
4,0328 —
! 20,00 60,00

1,405e-5 Min

Fig. A.6.1.3. Tensio equivalent de Von Misses

Com es veu, la maxima tensi6 és de 36,3 MPa molt lluny del limit elastic dels acers de baix
aliatge que és de 680 MPa.

Calcul de la claveta

Per a una claveta normalitzada DIN 6885 de mides conegudes es pot establir una forca
maxima a transmetre segons les seves dimensions.

A
Chavetas
DIN 6885

Fig. A.7.1. Dimensions d’'una claveta DIN 6885
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Aixi doncs, es pot definir la forca a transmetre per a la xaveta com:;

M
F,.=—t=p-(h-t,)-L

On L és la longitud atil, que normalment correspon a I1 restant-hi b, i p és la pressio a la
gual esta sotmesa la secci6 de contacte.

Aquesta pressi6 p €s la que limita les dimensions de disseny de la xaveta:

F 2M
F, <F.ym = Pagm - (h=1)-L ; L> . = L
on = Paan (0 =) b (1=0) " P -(h-1)-d

La pressi6 admissible per a unions d’acer amb xocs lleugers és de 100 MPa.

L’element més exigent en aquest sentit del sistema és I'acoblament rigid a la sortida del
motor ja que esta sotmes al parell motor i subjecta un eix amb un diametre relativament
petit.

Fig. A.7.2. Acoblament rigid amb claveter

El diametre de 'acoblament rigid és de 12 mm i les dimensions de la xaveta s6n b=4mm,
h=4mm i t=2,5mm. Tenint en compte que el parell motor és de 1,26 Nm:

2-1,26-10°

> =6,/mm =~ 7mm
100-(4-25)-25

Per tant, tenint en compte que 'acoblament rigid dona una longitud de claveter de 21 mm
per cada costat és de llarg suficient (Cs=3).
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B. Desglossament dels costos

En aquest annex es detalla el desglossament dels costos d’aprovisionament i fabricacié
dels elements que componen el banc. No es té en compte el cost d’enginyeria ni el de
disseny. Es contemplen tres costos per separat: el cost de compra dels elements adquirits,
el cost del material dels elements de fabricacio propia i el cost de la propia fabricacié
d’'aquests elements.

B.1. Components a comprar

En primer terme s’analitza el cost de tots aquells elements que es compren segons els
preus de mercat que s’han pogut trobar. Val a dir que aquests preus poden variar en funcié
de l'oferta a cada moment, perd serveixen per a establir una referéncia.

En el detall hi ha un seguit d’elements marcats amb un asterisc (*), aquests son elements
que es poden reutilitzar del banc anterior i que, per tant, no cal adquirir. El cost total dels
elements a comprar és de 1.501,12 €. No obstant aixd, descomptant els elements que es
poden reutilitzar és de 377,59 €.

Bancada
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Potes de la bancada PAULSTRA 511156 ) 4 3,20 € 12,80€
Motor
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Motor asincron ABB 3GVA 071001-ASC ® 1 124,00 € 124,00 €
Variador de freqiiéncia DELTA VFD004L21B © 1 70,00 € 70,00 €
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Fre
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Fre de particules Magneta 14.422.04.230 ) 1 900,00 € 900,00 €
Modul de simulaci6é de desalineaments entre eixos
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Acoblament Paguflex PAGUFLEX 30 1 16,73 € 16,73 €
Acoblament rigid MICHAUD CHAILLY A5-280-12-12-1 1 60,96 € 60,96 €
Modul de simulacio de fallades en rodaments
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Molla del tensor SODEMANN 32660 2 14,68 € 29,36 €
Rodament série 2201 SKF E-2RS1TN9 1 35,72 € 35,72 €
Rodament série 61804 SKF 3 20,51 € 61,53 €
Clip de retenci6 axial 1,3mm L=33mm 4 0,86 € 3,44 €
Modul de simulaci6 de fallades en transmissions per corretja
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Politja D56 Fosa Optibelt SPZ 56 1 14,41 € 14,41 €
Politja D56 excentrica Fosa Optibelt SPZ 56 1 14,41 € 14,41 €
Politja D106 Fosa Optibelt SPZ 106 2 18,53 € 18,53 €
Corretja Optibelt SUPER TX M=S XPZ L=710mm 1 4,00 € 4,00 €
Conjunt tensor Rosta 06011001 1 9,00 € 9,00 €
Corré tensor Rosta 06580001 1 17,00 € 17,00 €
Suport del tensor ABSR Rosta 6202808 1 3,65 € 3,65 €
Volandera elastica per arbre 14x1 DIN 471 14x1 2 0,24 € 0,48 €
Xaveta paral-lela, forma A, 4x4x40 DIN 6885 2 0,35 € 0,70 €
OLe
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Modul de simulacié de fallades en rodes dentades
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Rodament serie 61903 SKF 4 3,79 € 15,16 €
Volandera elastica per arbre 10x1 DIN 471 10x1 2 0,24 € 0,48 €
Volandera elastica per arbre 12x1 DIN 471 12x1 1 0,24 € 0,24 €
Xaveta paral-lela, forma A, 6x6x28 DIN 6885 1 0,35 € 0,35 €
Xaveta paral-lela, forma A, 6x6x63 DIN 6885 1 0,48 € 0,48 €
Molla per fixacio arbre mobil 1 0,40 € 0,40 €
Bola fixacié engranatge D=5mm 1 0,45 € 0,45 €
Elements d’us general
Descripcio Unitats Preu unitari Cost
Femella d'orelles M6 DIN 315 14 0,60 € 8,40 €
Cargol en T M6 x 40 DIN 787 14 4,44 € 62,16 €
Cargol Allen M4 x 10 I1SO 4762 3 0,13 € 0,39 €
Cargol Allen M4 x 12 I1SO 4762 1 0,14 € 0,14 €
Cargol Allen M4 x 15 ISO 4762 4 0,14 € 0,56 €
Cargol Allen M4 x 20 ISO 4762 2 0,15 € 0,30 €
Cargol Allen M5 x 12 ISO 4762 10 0,32 € 3,20 €
Cargol Allen M5 x 20 ISO 4762 4 0,36 € 1,44 €
Cargol Allen M5 x 30 ISO 4762 4 0,36 € 1,44 €
Cargol Allen M6 x 20 ISO 4762 1 0,41 € 0,41 €
Cargol Allen M6 x 25 ISO 4762 2 0,46 € 0,92 €
Cargol Allen M8 x 16 1ISO 4762 4 0,72 € 2,88 €
Esparrec M6-30 22T.j=12 DIN 913 6 0,36 € 2,16 €
Femella M5 2 0,21 € 0,42 €
Femella H M6 ISO 4032 6 0,25 € 1,50 €
Volandera M6 N ISO 7089 6 0,02 € 0,12 €
Passadors per centratge 1ISO 8752 4x20 8 0,05 € 0,40 €

B.2. Cost dels materials per a la fabricaci6

En aquest subapartat es calculen els costos dels materials a utilitzar en la fabricacié dels
elements de produccié propia. Per a aix0 es calcula la massa de cadascun dels
components a fabricar i es multiplica per un preu aproximat per quilogram de cada material.

Els cost total del material dels elements de fabricacioé propia és de 128,67€.
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B.2.1. Bancada

Descripcio Material Uds. | Kg/ud. €/Kg Cost
Base angular Alumini L3051 1 2,81 2,80 7,87 €
Base Lateral Alumini L3051 1 1,45 2,80 4,05 €
Guia Base Lateral Alumini L3051 1 0,09 2,80 0,24 €
Topall del motor Alumini L3051 2 0,02 2,80 0,11 €
Articulacio peca 1 Acer 16MnCr35 1 0,17 1,20 0,21 €
Articulacio peca 2 Acer 16MnCr35 1 0,04 1,20 0,04 €
Bancada principal Alumini L3051 1 25,41 2,80 71,16 €
B.2.2. Fre
Descripcio Material Uds. Kg/ud. | €/Kg Cost
Suport del fre Alumini L3051 1 0,36 2,80 1,02 €
Base del suport del fre Alumini L3051 1 0,50 2,80 1,39 €
B.2.3. Modul de simulaci6 de desalineaments entre eixos
Descripcio Material Uds. | Kg/ud. | €/Kg Cost
Eix del coixinet en bon estat Acer 16MnCr35 1 0,18 1,20 0,22 €
Eix de I'acoblament rigid al fre Acer 16MnCr35 1 0,18 1,20 0,22 €
Suport del rodament Alumini L3051 1 0,65 2,80 1,81 €
B.2.4. Modul de simulacié de fallades en rodaments
Descripcio Material Uds. Kg/ud. | €/Kg Cost
Suport del rodament en mal estat Alumini L3051 1 0,72 2,80 2,02 €
Eix del rodament en mal estat Acer 16MnCr35 1 0,31 1,20 0,37 €
Base del Tensor Alumini L3051 1 0,58 2,80 1,63 €
Suport rodament tensor Alumini L3051 1 0,51 2,80 1,44 €
Guia del tensor Alumini L3051 2 0,03 2,80 0,19 €
Passador suport de la molla Acer 16MnCr35 4 0,01 1,20 0,07 €
OLe
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B.2.5. Modul de simulacio de fallades en transmissions per corretja

Descripcio Material Uds. Kg/ud. | €/Kg Cost
Bancada Politges Alumini L3051 1 0,03 2,80 0,19 €
Paret Politges Alumini L3051 2 0,01 1,20 0,07 €
Eix politges grans Acer 16MnCr35 1 0,03 2,80 0,19 €
Eix politges petites Acer 16MnCr35 1 0,01 1,20 0,07 €
Separador Politges grans Alumini L3051 1 0,01 2,80 0,02 €
Separador Politges petites Alumini L3051 1 0,00 2,80 0,01 €

B.2.6. Modul de simulaci6 de fallades en rodes dentades

Descripcio Material Uds. Kg/ud. €/Kg Cost
Base de la caixa d'engranatges Alumini L3051 1 1,53 2,80 4,29 €
Paret 1 de la caixa d'engranatges Alumini L3051 2 0,56 2,80 3,13 €
Tapa de la caixa d'engranatges PMMA 1 0,31 3,20 0,98 €
Paret 2 de la caixa d'engranatges Alumini L3051 1 1,35 2,80 3,77 €
Paret 3 de la caixa d'engranatges Alumini L3051 1 1,35 2,80 3,77 €
Arbre secundari Acer 16MnCr35 1 0,33 1,20 0,39 €
Pinyé Acer 37Cr7 1 0,60 1,20 0,72 €
Roda Acer 37Cr7 1 1,49 1,20 1,79 €
Selector peca 1 Alumini L3051 1 0,11 2,80 0,31€
Selector pega 2 Alumini L3051 1 0,02 2,80 0,06 €
Arbre primari Acer 16MnCr35 1 0,32 1,20 0,38 €
Eix desplagament roda Acer 16MnCr35 1 0,13 1,20 0,16 €
Tapa del rodament amb forat Alumini L3051 2 0,04 2,80 0,24 €
Tapa del rodament sense forat Alumini L3051 2 0,06 2,80 0,31€

B.3. Costos de fabricacio

Per ultim es desglossa el cost de fabricacié. Per a calcular aquest cos s’estima a partir del
planol i la geometria de la peca un temps de maquina per a la seva fabricaci6é. Aquest
temps de maquina es valora en 25€/h i per tant 0,42€/min.

A partir d’aquest calcul s’obté un cost de les peces a fabricar de 1.110,9 €, el detall dels
guals es mostra a continuacio.
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B.3.1. Bancada

Descripcio Material Uds. |min/ud.| €/min Cost
Base angular Alumini L3051 1 40 0,42 16,8 €
Base Lateral Alumini L3051 1 30 0,42 12,6 €
Guia Base Lateral Alumini L3051 1 20 0,42 8,4€
Topall del motor Alumini L3051 2 10 0,42 8,4 €
Articulacié peca 1 Acer 16MnCr35 1 15 0,42 6,3 €
Articulacié pecga 2 Acer 16MnCr35 1 10 0,42 42 €
Bancada principal Alumini L3051 1 480 0,42 201,6 €
B.3.2. Fre
Descripcio Material Uds. |min/ud.| €/min Cost
Suport del fre Alumini L3051 1 15 0,42 6,3€
Base del suport del fre Alumini L3051 1 10 0,42 42 €
B.3.3. Modul de simulaci6 de desalineaments entre eixos
Descripcio Material Uds. |min/ud.| €/min Cost
Eix del coixinet en bon estat Acer 16MnCr35 1 40 0,42 16,8 €
Eix de I'acoblament rigid al fre Acer 16MnCr35 1 40 0,42 16,8 €
Suport del rodament Alumini L3051 1 20 0,42 8,4 €
B.3.4. Modul de simulacio de fallades en rodaments
Descripcio Material Uds. |min/ud.| €/min Cost
Suport del rodament en mal estat Alumini L3051 1 30 0,42 12,6 €
Eix del rodament en mal estat Acer 16MnCr35 1 40 0,42 16,8 €
Base del Tensor Alumini L3051 1 60 0,42 25,2 €
Suport rodament tensor Alumini L3051 1 60 0,42 25,2 €
Guia del tensor Alumini L3051 2 20 0,42 16,8 €
Passador suport de la molla Acer 16MnCr35 4 10 0,42 16,8 €
OLe
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B.3.5. Modul de simulacio de fallades en transmissions per corretja
Descripcio Material Uds. | min/ud.| €/min Cost
Bancada Politges Alumini L3051 1 40 0,42 16,8 €
Paret Politges Alumini L3051 2 40 0,42 33,6 €
Eix politges grans Acer 16MnCr35 1 50 0,42 21 €
Eix politges petites Acer 16MnCr35 1 50 0,42 21 €
Politja D56 Fosa Optibelt SPZ 56 Segons fabricant 1 10 0,42 42 €
Politja D106 Fosa Optibelt SPZ 106 Segons fabricant 1 10 0,42 42 €
Politia D106 excentrica Fosa Optibelt SPZ 106 Segons fabricant 1 10 0,42 42 €
Separador Politges grans Alumini L3051 1 10 0,42 4.2 €
Separador Politges petites Alumini L3051 1 10 0,42 42 €
B.3.6. Modul de simulacié de fallades en rodes dentades
Descripcio Material min/ud. | €/min Cost | min/ud.
Base de la caixa d'engranatges Alumini L3051 1 40 0,42 16,8 €
Paret 1 de la caixa d'engranatges Alumini L3051 2 20 0,42 16,8 €
Tapa de la caixa d'engranatges PMMA 1 20 0,42 8,4 €
Paret 2 de la caixa d'engranatges Alumini L3051 1 20 0,42 8,4 €
Paret 3 de la caixa d'engranatges Alumini L3051 1 20 0,42 8,4 €
Arbre secundari Acer 16MnCr35 1 60 0,42 25,2 €
Pinyd Acer 37Cr7 1 480 0,42 2016 €
Roda Acer 37Cr7 1 480 0,42 2016 €
Selector peca 1 Alumini L3051 1 20 0,42 8,4 €
Selector peca 2 Alumini L3051 1 10 0,42 42 €
Arbre primari Acer 16MnCr35 1 60 0,42 25,2 €
Eix desplagament roda Acer 16MnCr35 1 25 0,42 10,5 €
Tapa del rodament amb forat Alumini L3051 2 30 0,42 25,2 €
Tapa del rodament sense forat Alumini L3051 2 30 0,42 25,2 €
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C. Catalegs
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C.1. Motor

iy ay 36

General performance IE1
aluminum motors
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General information
Mounting arrangements

Foot-mauntsd maotor

Coods |/ code il Product cods pos. 12
. A2 foot-mounted, tenmbox fop
| R foc-micurind, term.boo HHS
B 4P an nyE=Ess
—
—
L= I W5E Pl W M B8 I BT L= ]
B 100 I 101 B 1CE31 M 1051 14 1081 I 1071
Flarge-maunted motor, largs flangs
Code |/ code Il Product cods poa. 12
. n E: flange mouriod, lerge fange
I+1
j B &
o
I 25 1M1 P W72 ) ) A
M 3007 w3001 M 2051 I 3061 M 3071

Flarge-mounted motor, small flangs
Code |/ code il

jgs

A B2 e A WG 7

A 35071 I 36511 I 353 I 385
[Foeof- and flange-mounisd motor with feet, largs flangs
Coode |/ code il

Product code pos. 12
& flange mounted, smal fange

r) :

@n

D

o i

B8
=
i

I 301 A 3871

Product code pos. 12
e foceflange-mounead, tem. box top

5: footfange-mounted, Sorm. box FHE
T foorbSange-mourind, term. box LHS
b B35 M W15 I WG ) )

M 2007 I 2001 M 2031 M 2061 (L F M 2071
[Feeot- ared flange-mountsd motor with fest, small flanges

Product code pos. 12
I foobfange-mounied, smal flange

=LE

5
-
-

A EL32 AN
A 210 211 A 2131 M 2151
Foot-mounted motor, shaft with free extenssons

)
& O 8 o o

A 1002 I 1mz A 102 M 1062 I

I 2181 K

PFroduct code pos. 12

b 1072

7} Mot shassd i IEC G003,
Mote: i the motor is moumed shaft upwands, iake MeasUPDs 10 prEwen? water or ary othar kquid from running down $e shaft ineo the moton

4 SAKK 108457 EN 05-2015 | ABE Motors end Gonenators
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Annexos

Technical data
IE1 aluminum motors, 3000 r/min

IP 55 - I 411 - Inzulation class F, temperature rige class B

IE1 efficiency class according to IEG 60034-30-1; 2014

Efficisncy
|EC @0034-30-1; 2014 Currant Torque
Mamant Sound
Ful 4 142 Powar of inarta prossun
Outpuit Epead! load load load factor I_ T, SR Wasght Luowsad L_\A
L Motar typa Product oodo r/min 100%: % 50%: Coap i A I M THT,  TT, 1 Gh%gmy kg dB
3000 rfmin = 2 poles 400 v 50 Hz CENRELE Codusign
o.18 WA, B3 A SCIANDE | O] el =SB0 513 me 0B a4z o1 23 ooy 5 B2
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o MR F1 A SN | O] ey =SB0 BLF Ly 1.07 4.3 128 20 0ooaze 7 B2
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4 WA, 100 LA SN0 0] -, ZEFD E1S o a1 I oo 28 ooa41 a1 (=)
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Dimension drawings
IE1 General performance aluminum motors, sizes 63 - 250

L
— w4+
e l
R E  ; |
L = i
D= ]
LeJ
Fesat- mounted motor IMT001, BY and Flangs-mounted mator 1M 3001, BE
IE1 General performance aluminum motors
I8 1000, IM B2 and IM3001, 1M BE 1M 1001, 1M B2 |4 20607, I8 B85
] EA F E L e
polne pales polos palas pobos
Motor size 2 a8 2 ] 2 a-B # d-8 2 -8 B B e MO K M ] P 5
Mias B Lk 11 12,6 126 4 4 = 23 100 al &0 174 T 1E ah 120 1
M 4 14 18 8 & -] a0 < 1Mz @ 45 1w 7 130 10 160 10
ED 1w i) 218 B B -] 0 an 128 100 50 ies 10 188 130 200 12
B 24 2a 27 2 B B s & 120 100 58 i 10 18E 130 200 12
BOL 2d 24 27 2 B ] a0 50 <0 100 128 8 =22 1a 185 130 200 12
0w e & a 3 ] -] -] &0 ] 140 <] 241 92 218 80 250 8
nz2 2 2 a <1 a8 B L) a0 e 143 ELy 281 12 215 180 250 15
1325 a8 = &1 a1 10 a 1] i 218 140 ] a2 285 230 300 1S
X 38 =] &1 a1 1t} 0 a0 a3 218 140 TR &G a2 2R 230 300 16
180 42 = a5 a5 12 12 110 1o 0] Eg 254 210 254 108 380 16 300 28 5D 16
180 48 ) 51,5 BE 14 12 110 1o 820 =] o 241 205 121 a0 16 300 28D AED &
o0 66 55 S i 16 ] 110 10 A EER aa 06 3 A \ A0 300 200 16
=25 BE L) S ) 18 13 110 140 35 rah 358 288 a1 145 S04 15 £00 AR 45D &
&30 =) 5] G4 B 18 18 143 140 IS 8 20 344 188 i) 24 500 450 250 16
WOILD d-poks L=344 5
M 360, 1M B1d
Motor size M N P 3 Tolwrances
] B 0 a0 ME AB  aD4
BE M W& L b S0 RS« O B0 mm
80 o 80 20 L S0 mE » 3 50 mm
] £ @8 40 g F B0
100 130 1o o) L) H 05
mz 30 1o 80 L] H B0 |6
2 188 a0 200 Mo C +18
ABB Motors and Gererstors | DAKK1068457 EN 05-2015 19
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C.2. Variador de frequéncia

lonado bésico La excelencia ViEDE VF D - L
€en envase pequeno
L
R[ AL 1—8;%8—@ RiLT w1

L sip—a o—Q sn2 vire )
[riesk--¢ %---@ s wiTs

wETT 0@ ®

Convertidores de frecuencia
para motores hasta 0,75 kW
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H
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Wustes g0 tinrica

PRSI 1

4
5508 el aitureion
e o Ll 455 b e
. el
e P s -
Rty
- 14EV
Samir G
1EN0
L | ‘ves | 3:30-
e [ 4564

Furrte e sbmeriacian del poterciémelio
DV 10mA AR

Qi

Ajante 0w rv, o connignalg [T e—
Gt sralgen s s [ FLA——H 441
G T O Bomes de conmel
Patoreiérai: 5% |7 .
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Notas:
1) Los modelos monofésicos deben alimentarse mediante los bornes RALT y SAL2.

2) Los modelos VFDOC2L21 4, VFDO04L21A y VFDOOTL21A, pueden alimentarse en una
red trifasica @ 230V, conectar RIL1; $/2; TA3.

mo d erna = Motor muy silendose (frecuencia portadora hasta 10kHz)

* Filtro de RAlincarporado
* Frecuencia de salida hasta 400Hz
P / + Dimensiones muy compactas
é‘ AELTA mﬂmecanlca Lma . —
‘de

« Rampas en "S” (7 niveles a escager)
S DELTA ELECTHONKCS, INC. Tabwan . : DELTA ELECTRONICS, INC. pas en oee .
Distrisuidor oara Espata y Portugal . — eedor gl B « Comunicacién MODBUS de serie, Profibus-DP: apdonal
FORTHISGUTH AMERKCA: DELTA PRODUCTS CORPOTION. US4 = — e S * Rearme "al vuelo”, tras un fallo momentineo de |a red
EUROPA: CELTROME, B, Nethedanas COBEAACELOMA e ol 9. s ol e, s s st « Acsleracidn/tieceleracién automiticas

JAPAN: DEUTA ELECTRONICINC, Jspan

WWR,mETedLo = Compensacién de deslizamiento
S E KOSgp] e : Compenecr et

ReGisiEReD » Preparado para montaje sobre rall DIN
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Sinerza VFD-L

Convertidores de frecuencia para motores hasta
0,75 kW

Dentre de su reducido tamafio y minima peso se esconden las
prestaciones mas avanzadas para el control de pegueiios
motores asinerenicos.

El DELTA VFD-L comparte con sus hermanos mayer
gama su robustez, su fiabilidad y su extrema %
eonfiguracion, virtudes que les han '\r(ho kegendarios. Al igual
aue ellos, ests abierte al munde exterior a través E/S y de
diferentes buses de campo (MODEUS sobre RS=185 de serle;
Brofious-DP, LonWerks epeionzles),

Rapida parametrizacién

2Quién no se ha encontrado alguna vez un variador con
mas de doscientos parametros, numerados linealmente
desde el primero hasta el Gltimo? ;Qué ocurre cuando
hay que modificar el parametro 98, por ejempla? Pues
que se pierde mucho tiempo pasando pardmetros, hasta
llegar al que nos interesa.

La forma de programar parmetros est racionalizada
en los variadores VFD-L, gracias a ue estan agrupadas
por funciones en nueve blogues. Cada blogue tiene,
cama maximo, 20 parametras.

Para modificar un pardmetro, primeramente accedemos

{Haga la pruebal Vea lo répido que se programa de este
mado.

Si después de modificar un parametro, hay que volerlo
a retocar, no tendrd que buscarlo de nuevo. Al entrar
en programacion, el variador va al uktimo parémetro
que fue modificado. (Asi da gusto trabajar!

Aceleracion / deceleracién automaticas

No siempre es facil acertar las rampas de aceleracin /
deceleracian adecuadas para una aplicacian, tanto mas
5 las condiciones de carga varfan muthe de un trabajo
aotro,

Los variadores VFD=L se lo ponen facil, ya que tienen la
posibilidac de establecer por si mismoslas rampas ideales
para una parada rapida y suave al mismo tiempo. (Pr1-
16).

Motores de alta velocidad

Mientras que mucho variadores de pequena potencia
llegan sélo hasta los 200 Hz, los VFD-L pueden Nlegar
hasta |os 400 Hz de salida,

Esta prestacion les permite accionar motores de alta
velocidad, para el trabajo de la madera, en los cuales se

al blogue gue le corresponde, y después al pard

requieren de hasta 24.000 rpm.

CIFICACIONES TECNICAS SERIE L

Entrada

b
i
3
]
a

Carcteristicns oper

Claso da vokajo

Talls cel equso vFO-OCOIL21
Patencia M, tie matar (KW}
Potencia aparente narmiral (<VA)
Comiente de salids naminsl (4]
Vakiaje maxime de sabia (V)
Frecusncia naminal (Hz)

Comente e entrads nominsl

Voltaje | Frecusncia nominal

Fikrs de AFL

Tolerancia de frecusncin

Sisterna de Contral

Fasobicion de |s recusncs os sabas

Caracteristcas del par

Capacidad de sobrecargs

Tiempa de.

Chsa 230V
VFDoozL21E VFDO0MLZ1B vFDOOTLZ1E
0z o4 o.rs
08 1.0 18
18 25 42
Fraparcianal al veliaje de enirac
1.0 400 He
48 68 ar

Monathsico = 180 & 264 Vac = S0/B0 Hz
noorporade

5%

SPWM (Modulacién sinusoilal por ancho de pulsos, frec. SxHa=1DkHz)
0.1 He

wckiyendo a compsnzacion def oy 1s compsneacien de desizamienta, o
par c jus puscie 3ar 150% & SHZ

150% de b comiente nemmnal curante 1 minute

0.1 2 800 sagundias
s o y

Macialo W/

Hivel de prevencidn canira blsgues.

Aluste de I
frecusncia
Sefald
Frarcha/oare
Sennlde entracn
multifuncién

Indicacién e ssln
funcion

Otras funcianes.

Protecaion

Refrigeracion

Unisasin

Pand de
Pragramacisn

Safic] axterns,

Pand e
Programasién

Sl axtemz

Protwcgian contrs o pabs

Temneraturs smsente

Tomperatura en of almacenais

Fumedsed
Visracien

Model
VEDOO2L2 18

VEDDD4L218

VFDOOTLZ1B

Wodel V/F ajusiable
Ajuste del 20 ol 200% de I coriente nominal

Ajuste mesiante teckss G2 G 6 o polensbmetre

Potencematro-Sh MW, 05 410V 601 18 (rpedanca de snraca
a 20 mA fimpedancia de enirada 250 )

3 cntratas i Tencian 18 velaatin o3, parersiameit mston ko)

Madianio tocls AU, STOP

MO & M3 se pueden combinar para, sfrecer varios medos de aperscidn,
Intartar serle RE~485 MODBUS]

log ool Decel /Decel
contudon, operacién PLC, arvandue “al vuelo”

Variatoren funcionamienio, ecuence lcanzuds, veloc us cero, ndgacén
MR, RGN LocalTarats, BEcRcin Rnconsmee

Pampas an -0, prevencion de sobrecomieme s,

memari o tallos; recuenc a poriaciars pustable. frenado c.o.,

mlhwmnmnmdmﬁnﬂ p romaritines, Lnie: de fecudriis.
PIGIBCCION ¥ I8t 18 pACATBITGS, INNIBICIOn & Marchi

Austgmdingnéstico, so
“sobrecalen o

bretension, sobrecor e o, sobrecaigs,
TaBo extermo. conianto 161mca sleciroe

Ventiacion farzada
Allitud Mas, 1000 m, manteneda alejaco de gases sansivos, aude y pohe
Grade 2
S10°C 5 +40°C fsin condenzazién ni escarchs)
20T a+80°C
Por debajo del 0% RH [sin condensacién)
9.81m/32 (16) menos que 20H, 5,88m/a2 {0,6C) entre 20y 60 Hr

SERIE L
Alturs Anchura Peso ike)
1232 B 0.8
122 86 0.8
132 [ 08
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Typenschliissel Type code Codification des types
Tvp Type Type
Gribe Size Taille
Bauform Design Forme de construction
Ausfihrung ‘ersion ‘ersion
[
14.502.08.12-24-35 arianten ariants \ariantes

T T T

15'.3501 1!?5901 1?5%1

Kupplung mit HachsteckeranschiuB Clutch with spade connectors Embrayage avec fiche plate de raccorde-

14.502 14.502 TfnstOQ

Kupplung mit Schieifringen
1 4.:J:31 2

Bremse mit Flachsteckeranschlu

GroBe
04, 02, 03, 04, 08, 16, 32

?%lrjwfomg ihlkd

ne Kiihlkol

2 mit Kithlkérper e

3 mit Kuhlkorper und Fremdiifter

Ausfiihrung
1 mit Welle
2 mit Hohhwelle

ﬁarianten o -
Spannung, rungs- .
Wellendurchmesser

Standardspannung
24V (DC)

Bestellbeispiel
Bendtigt wird Magnetgulverbremse mit
Kuhlko 51

otorbohmng 42 mm H7
nac DIN 6885/

Bestellbezeichnung:

16.22 GIe|chs;l:>\|a -
ut

Clutch with slip rin
14512 P e
Brake with spade connectors

Size
04, 02, 03, 04, 08, 16, 32

Design

1 no?beat sink

2 with heat sink

3 with heat sink and blower

Version
1 with shaft
2 with hollow shaft

Variants
Violtage, bore diameter or shaft
diameter

Standard voltage
24V (DC)

Order example

A magnetic particle brake with heat sink
4.512.16.22, DC voltage 24 | rotor

bare 42 mm H7, keyway according to

DIN 6885/1: 9

Order description:

Embr?age avec bagues collectrices
Frein avec fiche plate de raccordement

Taille
01, 02, 03, 04, 08, 16, 32

Forme de construction

1 sans radiateur

2 avec radiateur

3 avec radiateur et & ventilation forcée

Version
1 aarbre
2 & arbre creux

Variantes
Tension, alésage,
diamétre d'arbre

Tension standard
24V (DC)

Exemple de commande

Frein & poudre magnétique avec radiateur,
type 14.512.16.22, tension continue 24 V,
alésage rotor 42 mm HY7, rainure selon
DIN 6885/1:

Numéro de commande :

14.512.16.22-24-42

magpeta



Pag. 126 Annexos

Typeniibersicht Type range Vue d’ensemble des types

Type/Type 14.501.03.11

pplung mit FlachsteckeranschiuB
Clutch with spade connectors
Embrayage avec fiche plate de raccorde-
ment

Type/Type 14.502.--.12
pplung mit Schieifringen
Clutch with slip rings
Embrayage avec bagues collectrices

D it Sehiingen und Kihik:

PPl mit ngen und Kahlkorper
Clmchmngth slip rings and heat sink
Embrayage avec bagues collectrices et
radiateur

Type/Type 14.512.--.12

Bremse mit FlachsteckeranschiuB
Brake with spade connectors

Frein avec fiche plate de raccordement

Type/Type 14.512.--.22

Bremse mit FlachsteckeranschiuB

und Kihlkérper

Brake with spade connectors

and heat sini

Frein avec fiche plate de raccordement
et radiateur

Type/Type 14.422.01.042
gl'-lpbau ﬂgelgerét ohne Trafo

mit Soliwertpoti

Built-in controller without transformer

with setpoint potentiometer

Reégulateur sur platine sans transformateur
avec potentiometre de valeur de consigne

¥ype/T 14.422.02.230

rafo 230V/42V/100VA
Transformer 230V/42V/100VA
Transformateur 230V/42V/100VA

Type/Type 14.422.04.000
G):ephéusey?gegel erat
Enclosed controlier
Régulateur sous coffret

AuBerdem lieferbar: Further intems available: La gamme comprend également :
Bremsen 14.512 mit FremdlGfter Brakes 14.512 with blower Frein avec ventilateur 14.512

(siehe Seite 20) (see page 20) (voir page 20)

Tanzerpotentiometer und Temperatur- Dancer potentiometer and temperature Potentiométre pantin et dispositif

wachter (siehe Seite 28) monitoring (see page 28) de contrdle thermique (voir page 28)

4 magpeta
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Auslegung Selection Sélection
2. Uberprifung der max. zul. Drehzahl 2. Checking the maximum permissible 2. Vérification de la vitesse maxi
speed admissible

ny=no V-0 Nomax = M
max d T

o Virax - 6 - 104

max = T g o - v-B-104

mn= D-m

Nmax = Mgyl

—14.502.01...(04) 2 3000 min-1/14.512.01...(32) 2 Fig. 7 + 8
~14.502.08....(32) 2 1500 min-1/14.501.03

= 3000 min-!

3. Uberprifung der Verlustleistung

3. Checking the heat dissipation

3. Veérification de la perte de puissance

P,=F-v

Aufwicklung mit Kupplung
Winding vl:r?h clutch
Enroulement avec embrayage

Py=F.v P,

Abwicklung mit Bremse
Unwinding with brake
Déroulement avec frein

~955

1
- MMy} ny-ng)

Allgemein
General
Formule générale

P, veE l‘:"\c'zul

4. Uberprifung des zul. Restmomentas

4. Checking the permissible residual torque

4. Veérification du couple résiduel admissible

F-d

Vimn =250

Irl’J’Irnin = MFlg:]

Solite M,_;,, Kleiner M, der gewahiten Kupplung /
Bremsa sain, ist eine Untarsatzung

i')%fzwmﬁahen.

Kurzzeitbetrieb mit Magnetpulver-
Kupplung:
Bestimmte Einsatzfalle von Magnetpulver-
Kugplungen setzen sehr kurze Takizeiten
%u min.) voraus.

r Emmittiung der Verlustleistung kann
naherungsweise folgende Formel einge-
setzt werden:

Should M_; be smaller than M, _;; ., of the salacted
clutch or brake then a reduction ratio

M
|-,—A?-_iml has to be provided.
min,

Short term operation with magnetic
article clutches
ain applications of magnetic particle
clutches require very short operating times
[:_.1 5 min.).
or the determination of the heat power
loss, the following formula can be used:

Lorsqua M, est inféreur & M, de I'embrayage
{frein) choisi, ke rapport de réduction doit &tre:

1> Mmh
Fonctionnement discontinu avec
embrayages a poudre magnétique
Certaines application d'embrayages a
poudre magnétique impliquent des caden-
ces extrémement réduttes (< 5 min.).
L'équation suivante permet de déterminer,
de maniére approximative, la perte de
puissance:

TB + fo
tg

p,=P

v Ve

Py & Fig. 5 48]

Bei dauerndem Schiupfbetrieb von Kupp-
lung oder Bremse ist eine gegentiber dem
Aussetzbetrieb héhere Warme abzufiihren.
Die den jeweiligen Betriebszust_ér]dergn
zugeordneten ramme ermaglicl

eing einfache Errﬁ?tllung der zuﬁ?ssigen
Verlustleistungswerte.

Niedrigstdrehzahl bei Schlupfbetrieb:
In besonderen Fallen stellt sich die Forde-
rung nach einer SuBerst niedrigen Schlupf-
drefzahl. Bei Dretzahlen < 10min-! kon-
nen sich Drehmomentschwankungen
bemerkbar machen. Um dieses einzu-
schranken, solite die Verbindung zu An-
bzw. Abtrieb moglichst verdrehspielarm
sEin.

With continuous slip operation of clutch or
brake, the hi%rj\er heat dissipation must be
considered. The diagrams related to the
various omratg? states allow easy
determination of the permissible heat
dissipation values.

Lowest possible speed during slip
operation:

In special cases, an extrame low slip
speed is required. At speeds < 10 min-1,
torque fluctuations may occur. In order to
reduce these the connection with the input
or output should be accomplished with
the lowest possible backlash.

Un fonctionnement continu en glissement
de I'embrayage et du frein peut produire
une guantité de chaleur supérisure a celle
obtenue lors d'un fonctionnement intermit-
tent.
Les graphiques représentant les différents
3;;&5 de fonctionnement permettent de
eterminer facilerment les pertes de
puissance admissibles.

Vitesse mini lors du fonctionnement en
lissement:
ans certains cas particuliers, une vitesse
de glissement extrémement faible est
imperative. Avec des vitesses < 10 t/min.,
on peut observer des variations du
couple. Pour limiter ces variations, le
raccordement & |'entrainement cu a la
réduction doit présenter le jeu de torsion
le plus faible possible.

magaeta
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Auslegung Selection Sélection
Dauerbetrieb mit Magnetpulver- Continuous or;‘)eration with magnetic Fonctionnement continu avec
Kupplung . article clutc| o embrayage a poudre magnétique
Berechnung der Verlustleistung alculating the heat dissipation Détermination de la perte de puissance
Py = Pag + Meeet + M) ! Pu= P
v="r20+ WiRest + An-ger ik
9,55 {Pys= Fig. 5+ 6)
10000 ————mr—— = 10000 —=—71rw :
= —= E
—  mit Kihlkdeper T + = chne Kinlkarper
= with heat sink : (— without heat sink
— avec radateur (— sans radateur
|~
1000 4 ’| ! J.L e ’2 i
ia: =] 7 o i —
g - : - z
< &
[ Grife
|— Seze
Taille :
to— L i1l ik s
10 100 1000 10000 10 100 1000 10000
Fig. 5 ra [min'] Fig. 6 . [min’"|
Diiz Diagramme Fig. 5 + 6 zeigen fir Magnet- The diagrams figs. 5 + 6 show the variations of the Les graphiques & + & présantent, pour les embraya-
pulerkupplungen die Abhangighkeit der max. maxdmum permissible continuous heat dissipation 0es & poudre magnélique, le rapport exdstant entre les
zZuldssigen Dauer-Verlustleistung F, . von der with respect to the speed (n,) of the primary rotor pertes de puissance continues mad admissibles P, ot
Drehzahl n, des Primarbauteils. for magnetic particle clutches. la vitessa 1, da |'éiément primaira.
Dauerbetrieb mit Magnetpulver- Continous operation with magnetic Fonctionnement continu avec frein a
Bremse . article brake o udre magnétique _
Berechnung der Verlustleistung alculating the heat dissipation stermination de la perte de puissance
oM Mert = Mzy
=ML N e )
955 (M= Fig. 7 + 8)
1000 - —— 1000 [ R L ]
mit Kiiikdirper T 1™ o Kihlksrper
with heat sink i without heat sink
: svec radigteur - S sans radisteur L
™ : .
100 R N 100 | . B!
— ~ ™ —_ \\. Lo :
£ N [ E
£ RIS Z '
= RS = SN
T ] ey M
10 Py T 1 10 B
s — s | a S,
Y | . = o - — — ~ T \\\ -
I
Grife NN - [ ™
%ICE T TR (- glrz:nene 13 SN
=le Taile :
1 L \“\‘:-. 1 Lol : \\‘ N
10 106G 1000 1 10 100 1000
Fig. 7 r [min’'] Fig. 8 n; [min™']
Die Diagramme Fig. 7 + 8 zeigan die fir Magnet- The diagrams figs. 7 + 8 show the maximum Les graphiques 7 + 8 présantent, pour les freins &
pubver-Bramsen max. zul. Bremsmomente in Abh3n-  permissible forgues for magnetic parficle brakes, poudre magnétique, le rapport existant entre les
gigkait von der Drahezahl n; des Sekundirbalteis. dapending on the secondary rofor spead n. couples de freinage max admissibles et la vitassa

; de I'élément secondaire.
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Berechnungsbeispiele Calculation examples

Unwinding with magnetic particle
brakes

The tension control especially for
urwinding processes is one of the

Abwicklung mit Magnetpulver-Bremse

Die Steuerung der Zugspannung bei

Abwickehvorgangen beschreibt eine der

grp;iscm Einsatzfalle fir Magnetpubser-
mser.

Eine einfache Auslegung und Kontrolle der

applications for magnetic particle brakes.
Simple selection and control of magnetic

Exemples de sélection

Déroulement avec frein a poudre
magnétique
Une application classique des freins a
poudre magnétique est le réglage de la ten-
sion de traction, en particulier pour des
rocédés de déroulement.
s courbes caractéristiques vitessa/force

ical

Magnetpulver-Bremsen ist mit Hilfe der particle brakes is possible with the aid of
nachfolgend dar?e_stellten Geschwindig- the following web sgeed and tension force  de traction suivantes (fig. 9+ 10) permettent
keits-Kraft-Kennlinien méglich (Fig. 9 +10).  charactenistics (fig. @ +10). de déterminer et de contréler le dimension-
nement des freins a poudre magnétique.
100 T Sl E—e 100 =
i R e i AT
Ao T svec radisteur [T sans radiateur [
NN i
10 Ao : 10 B
= S
— =, s, - )
E \_\ = : \\ = ‘E ‘\\ y i
- \\ -.:\\ ;r; ~ > \\ \\\:\
1 MM I \\ 1 e M M
— ‘x‘ = =  H .‘.‘.Ir-1 >
= e Ay e
B cheﬂe \.1.\1 ™ \'\ - b : :"' b
" Taile MRS _ ot R RN 1
— AN =l = oy |
o1 L1l RN 01 ™ SO
) 10 100 1000 10000 ) 10 1000 10000
Fig. 9 F M) Fig. 10 FMN]
Berechnungsbeispiele Calculation examples Exemples de sélection i
Zugspannungssteuerung fiir Tension control for unwinding. Réglage de la tension de traction pour
Abwicklung: Within a printing machine system, the déroulement :
Vor einer Druckmaschine soll die Zug- paper tension is re&uried to remain 5Sur une machine d'impression, la tension
spannung des abzuwickelnden Papiers constant rﬁg; 1). Here, the magnetic du papier a enrouler doit &tre constante
konstant gehalten werden (Fig. 11). particle brake and the controller type (fig. 11). I convient d'utiliser, dans ce cas,
Hier emy It sich der Einsatz einer Mag- 14.422 with a potentiometer is des freins & poudre et un régulateur type
netpulver-Bremse und eines Regelgerdtes recommended. 14.422 avec potentiométre.
Typ 14.422 mit Potentiometer.
[
El
W
_ - |
Pl o @) '
Fatarinrate
) -1z
F|g, i1 . BRI i
Technische Daten Technical data Caractéristiques techniques
D = 1000 mm d =120 mm F=150N V=2m's
F-D 150 -1000
1. ML max =50 a0 - 75 Nm
Mg =M\ e - K=75-2 =150 Nm Mers = M
2.P,=F-v=150-2=300W
145121622 My =160Nm P, 5y =400 W Py = Pyzu
[Seite/page 21)
F-D 150-120
3. Mmin:m:W:QNm Mg = Myin
145121622 Mp =4,5Nm
[Seite/page 21)
Gewihlt wird eine Magnetpulver-Bremse Selection: netic icle brake, Selection : frein & foudre magnétique
Typ 14.512.16.22, GIenchspannungh24 v, 2?9 14.512.16.22, 24 V DC, rotor bore type 14.512.16.22, tension continue 24 V,
otorbohrung 42 mm H7, Nut nach DIN mm H7, keyway according to DIN alesage rotor 42 mm H7, rainure selon
6885/1. 6885/1 (BS 4235). DIN 6885/1.
12 magaeta
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Berechnungsbeispiele

Abwicklungeiner Papierrolle mit auto-
matischer Bremsmomenteinstellung
sowie Notbremsfunktion (Fig. 11).

Auch hier empfighlt sich der Einsatz einer
Magnetpulver-Bramse mit Regelgerat

Typ 14.422.

Technische Daten

Calculation examples

Unwinding of a paper reel with
automatic brake torque adjustment as
well as emergency brake function

ere too, the use of a ma%netic icle
brake with controller type 14.422 is
recommended.

Technical data

Exemples de sélection

Déroulement d’une bobine de papier
avec réglage automatique du couple
de freinage et fonction frein d'urgence

lor aussi, nous recommandaons dans ce cas
&galement ['utilisation de freins & poudre
magnétique avec un régulateur type 14.422.
Caractéristiques techniques

* Max. Rollendurchmesser 850 mm * max. reel diameter 850 mm * Diamétre de bobine maxi 820 mm
* Min. Rollendurchmesser 100 mm * min. resl diameter 100 mm + Diamétre de bobine mini - 100 mm
* Max. Masse der Rolle 250 * max. mass of the resl 250 ki * Masse maxi de la bobine 250 k
* Zugkraft 110 * tension force 10 * Force de traction 110
mit Toleranz + 30 % tolerance of +/- 30% avec tokérance = 30%
. Abm%s’%eschwindigkeﬂ cabms. * speed loss ca. bm/s + \itesse de dissipation env. 5 mfsec.
* Max mszeit bel Not-Stop aus ng, * max. braking time at emergency stop + Durée de freinage maxi pour un arrét

in 10 s mit der Maglichkeit der
Haltefunktion

Auslegung

from i, in 10 s, the possibility of
holding function given.

Application examples

d'urgence & partir de n;, en 10 s avec
poaglg'i?'rtédefonction e

Calcul

. Max. Wickeldrehzahl / Max. winding speed / Vitesse d’enroulement maxi

V 60 5-60

n — max
max 01w

Vin m/s
dinm

= = = 955 min-1

d

min ™

2. Min. Wickeldrehzahl / Max. winding speed / Vitesse d’enroulement mini
Vi - 60 5-60 ) Vinmfs
no. = — =—— =112 min"
M7 D m 085w dinm
3. Max. erforderliches Bremsmoment / Max. required brake torque / Couple de freinage maxi nécessaire
M s = F e * O e = 143 - 0,85 = 60 Nm FinN
Z 2 .
dinm

o«
Yoat”
ETSEIB

4. Min. erforderliches Bremsmoment / Min. required brake torque / Couple de freinage mini nécessaire
M iy = Frviny - G = 77 - 0.1 = 385 Nm FinN
c 2 dinm
5. Verlustleistung / Power loss / Pertes de puissance
P,=F-V=143-5 =715W FinN
Vin m/s

6. Erforderliches Bremsmoment bei t = 10 s / Required brake torque at t = 10 s/ Couple de freinage nécessaire pour t = 10s

2 2 i
Je o m -(i): ) -(@) —25akgm? TNk
2 2/ 2 2 dinm
My=—ln 2256112 _265Nm Uik
955-t  955-10 nin min-1
tins

Auswahl Selection Sélection
Bastimmender Faktor fiir die Auswahl ist In this case, the heat to be dissipated is Le facteur décisif de sélection est ici la
hier die abzufiihrende Warme (Verlust- the decisive factor for the following chaleur & dissiper (perte de puissance).
leistung). selection: Il convient de choisir ici un frein & poudre

Es wird eine M:Fnetpuhrerbremse Typ
14.512.16.32 (also mit FrerndI'L'rI’teq ein

Regelgerat — Einbau-Typ 14.422.01.042
mit Trafo Typ 14.422.0%’3.230 sowie ein
Tanzerpotentiormeter ERPDO00SKO006W
(PW 70 A) ausgewahlt.

magoeta

The magnetic particle brake

14.512.16.32 (i.e. forced ventlatedl. instal-
lation of a controller type 14.422.01.042
with transformer type 14.422.02.230 as
well as a dancer potentiomeater
ERPDO00SK] W (PW TOA).

magnétique 14.512.16.32 (avec ven-
tilation forcée), un régulateur sur platine
type 14.422.01.042 avec transformateur
type 14.422.02.230 et uw)otentiométre
pantin ERPDO0OSKO00EW (FW 70 A).
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Berechnungsheispiele

Abwicklung einer Vorratsrolle mit
Rollendickenabtastung (Fig. 28)

Calculation examples

Unwinding of a stock reel with
reel diameter sensor (fig. 28).

Exemples de sélection

Déroulement d’une bobine d’alimenta-
tion avec mesure de I'épaisseur de

Es empfiehlt sich der Einsatz einer The use of a magnetic particle brake with bobine (fig. 28)
_Il\g'lag?ftgzulzver-Bremse mit Regelgerat controller type 14.422 is recommended. Nous recommandons ['utilisation d'un frein
yp 14.422.

a poudre magnétique avec régulateur type
£

Technische Daten Technical data

* Max. Rollendurchmesser 280 mm * Max. reel diameter 280 mm Caractéristiques techniques
* Min. Rollendurchmesser 80 mm * Min. reel diameter 80 mm ¢ Diamétre maxi de labobine 280 mm
* Zugkraft 40-50 N + Tension force 40-50N * Diamétre mini de la bobine 80 mm
+ Konstante * Constant output time 0,2 m/s. + Force de traction 40-50 N
Abzugsgeschwindigkeit 0,2 m/s. + Torgue 1,6 -7 Nm + \itesse de dissipation constante 0,2 m/s.
* Drehmoment 1,6-7 Nm + Couple 1,6-7TNm
Auslegung Application example Calcul
1. Max. Wickeldrehzahl / Max. winding speed / Vitesse d'enroulement maxi
Vi 60 0,2-60 . Vin mis
n = max T o = =48 min-1
e dein " 7 008" = dinm
2. Min. Wickeldrehzahl / Max. winding speed / Vitesse d’enroulement mini
M i = Yimin - 60 60 02 E_SO =14 min-1 Vinm/s
Orax ' 028w dinm
3. Vorgabe / Presupposition / Prescrit
Max. Bremsmoment / Max. brake torgue / Couple de freinage maxi 7 Nm
Min. Bremsmoment / Min. brake torque / Couple de freinage mini 1,6 Nm
4. Verlustleistung / Power loss / Pertes de puissance
P,=F-V=50-02=10W FinN
Vinm/s
Auswahl Selection Sélection

Aufgrund dieser Werte kommen - je nach
Anbaumoglichkeit — 2 Magnetpulver-
bremsen in Frage:

: Magnetpulverbremse Typ 14.512.01.12
bei%e(wendung auf der Wickehwelle
Es sind jedoch sehr kleine Drehzahlen
vorhanden. Diese haben die Tendenz zu
leichten Drehmomentschwankungen,
die durch den Einsatz einer Tanzerwelle
aufgefangen werden kénnten.

Der bessere Weg ware jedoch der Einsatz
von:

2: Magnetpulverkupplu
'IFE 14.?01 0341 alg%remse unter
tsetzung des Rotors:
Zwischen der Abwickebwelle und der
Bremse ware dann allerdings eine Uber-
setzung ins Schnelle, z. B. mit einem
Zahnriemen von i = ca. 4, vorzusehen.
Damit wiirde das kleine Drehmoment
der Kupplun? mit 2,5 Nm in dem richti-
en Bereich liegen. Zusatzlich wirde
as R at Typ 14.422.01.042 mit
Trafo Typ 14.422:02.230 ausgewdhlt;
als Potentiometer das Tanzerpoti Tygj
ERPDO00SKD00EW (vorm. PW 70 A).

According to these data, two magnetic
particle brakes are possible — depending
on the possible attachments:

. Magnetic particle brake type
14.312.01 A2 —for use on the winding
shaft. Viery low speads occur, which tend
to produce light torque fluctuations.
These could be brought under control
by using a dancer shaft.

-

'It;hee more effective way would therefore

2. Magnetic icke clutch type
14.501.03.11 as brake by fixing the
rotor:

Between the unwinding shaft and the
Era#e gézrg wouldhha\oehto be ahrabt(ieoh tcrf
igh s , &.0. through a toot , Of
i=ca. 4 TherEgrby. the low torque of the
clutch (2.5 Nm) would be admissible. In
addition, the controller type
14.422.01.042 with transformer t
14.422.02.230 would be selected; the
potentiometer would be the dancer
entiometer ERPDO00SK0006W
fore PW 704).

5ur la base de ces valeurs, et en fonction
des possibilités de montage, deux freins &
poudre entrent en ligne de compte:

1:Frein & poudre magnetique
14.51 2.%? A2 mu?une'qmili:gﬁgn sur
I'arbre d'enroulement. Les vitesses
observées étant trés minimes, dles ten-
dent a provoquer de légéres variations
de couple gui peuvent &tre compensées
par I'utiisation d’un arbre pantin.

Il serait plus judicieux d'employer:

2:Embrayage & dre magnétique
type 13?&)1 03.11 comme frein avec
immobilisation du rotor:
Il convient de prévoir une transmission
par engrenage par ex. avec une coumoie
dentée de i = env. 4 entre l'arbre de
déroulement et le frein. Le faible couple
de I'embraﬁage de 2,5 Nm se situerait
ainsi dans le secteur correct. Par ail-
leurs, on devrait choisir le régulateur
type 14.422.01.042 avec transforma-
teur/type 14.422.02.230 et comme
potentiométre le potentiométre pantin
type ERPDO00SKO006W
(anc. PW T0A).

magpeta
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Auswahldiagramme Selection diagrams Graphigues de sélection
Magnetpulverkupplung Magnetic particle clutch Embrayages a poudre magnétique
Verlustlelstungskennlinien Heat dissipation characteristics Courbes caractéristiques des pertes

de puissance
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Auswahldiagramme Selection diagrams Graphigues de sélection
Magnetpulverkupplung Magnetic particle clutch Embrayages a poudre magnétique
\nbdustletl;tungskennlinien Heat dissipation characteristics Courbes caractéristiques des pertes

de puissance
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Abmessungen Dimensions Dimensions
Bauformen Designs Formes de construction
Kupplung/ clutch / kel 85 S
embrayage 75
14.501 .035!1 A -
=
| Tk fa}
? 5 % | 25
o &
B =
i '51: =i &
R A
+ K
h:2
~ )
15 sl 285
0 0
17
L
Welle mit Mut nach DIN 6885/1 Shaft with keyway to DIN 6885/1 (BS 4235) Arbre avec rainure selon DIN 6885/1
My = 2,5 Nm My = 2.5 Nm My = 2,5 Nm
Bremse /brake /frein Flachstecker 6,3 x 08 Kugglzu ng/clutch/embrayage
Spad 6.3 %08
14.512.000.4.2(2.2) [ ot e O 6.3 x08 14.502.0000.1.2(2.2)
ik Kihkr
c Kilkormer L Heat stk
Radisteur | .~ Radiateur
nn nnn
21|IIIHIIIII" ALY Schleifiing
i ypyyy!  Se e
ague
] - 'f’ = | collectrica
s
w - rd > I
o K
o / A
e olww f'J v ol =l E
9( | [ o
=4 d J T
_ 1 i
— = 8 £
i I
LRI - s
LUy ExElr S e Jp— IJ_uruuuu
: R L s
i T L
L 9 k
GriBe B
Sze | Mg - dH7
Taille Nm | a7 |by<| o |Standard max [ e f q i k | my m n o P q 5 t w
o1 10 |100 | 70 | 45 [ 10 | 12 - [1ah| @0 [ 160 | 20 [ 97 | 85 39 76 | 62 | 58 44 | 12 | M5 10 | 44°
02 20 (120 ) 80 | 50 [ 14 |16 | 19 |20 | 110 | 4 | 200| 24 | 108 | 98 47 76 | 62 | 58 44 | 10 | M6 | 10 | 30°
04 40 (150 | 86 | 60 | 19 | 22 - 24 (135 5 | 250 24 [ 119 | 108 | 58 76 | 62 | 58 4 |11 | M6 10 | 30°
08 80 (200135 | 65 | 28 | 32 - 35 (185 8 | 320 | 33,5| 147 | 132 |825( 120 (104 | 98 B2 |15 | MB| 12 | 30°
16 160 | 250 | 180 | 7O | 35 | 38 | - |42 |235( & | 400| 28 (1405|126 (106 | 120 | 104 | 98 | &2 (145 (M10| 14 | 30°
32 320 | 320 (235 | 80O | 48 | 55 - 60 (300 ( 10 | 480 | 35 [ 165 | 150 | 137 | 142 [ 126 [ 120 | 104 | 15 |M 10| 16 | 30°

~ Bohrungen mit Nut nach DIN 68851
') Bohrung mit Nut nach DIN B885/3

2) Zentrierung und Planlauf der Anschraub-
fidche nach DIN 42955-R

 Bores with keyway to DIN 6885/1 (BS 4235)
1) Boras with keyway to DIN 6885/3

2} Tolerances of mounting suriace to
DIN 42955-R

Alésages avec rainure selon DIN 6885/
1) Alésages avec rainure selon DIN BRRE/3

7 Centrage et planéits de la face de fixation
selon DIN 420955-R

magpeta
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C.4. Rodaments

alkF

2201 E-2RS1TN9

Dimensions

s [ —
F]

D s d do

Abutment dimensions

LF1

I ce

L JED

Calculation data

Basic dynamic load rating C
Basic static load rating Cy
Fatigue load limit P

Limiting speed

Calculation factor k.
Calculation factor e
Calculation factor ¥
Calculation factor ¥y
Calculation factor ¥,
Mass

Mass bearing

6.2

1.4

0.08

16000

0.0435

0.22

1.9

0.053

12 mm
a2 mm
14 mm
15.5 mm
27.34 mm
0.6 mm
13.5 mm
13.5 mm
27.8 mm
0.6 mm
kN

kN

kN

r/min

kg
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akKF

6000-2RSL

SKF Explorer

Dimensions
[ B -
r ;
— 1 d 10 mmm
h P D 26 mm
] I
B a8 mm
D D; d dz d, = 12.55 mm
i D, = 22.6 mm
!
@ Mya min. 0.3 mmm

Abutment dimensions

d, min. 12 mm
i
d . max. 12.5 mmm
Da da D, max. 24 mm
r. max. 0.3 mm
Calculation data
Basic dynamic load rating C 4.8 kN
Basic static load rating C, 2 kN
Fatigue load limit P 0.083 kN
Reference speed 67000 r/min
Limiting speed 34000 r/min
Calculation factor k. 0.025
Calculation factor fo 12
Mass
Mass bearing 0.019 kg
u‘g"’a
STy
ﬂ‘," "_'\'l
<
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alkF

61804

Dimensions
B
n
] ry
I i
] i
DDy +———+ d d

Abutment dimensions

fa
_ —
pguon
a
D, d,
_r 1
PO

Calculation data

Basic dynamic load rating C

Basic static load rating C,

Fatigue load limit P
Reference speed

Limiting speed

Calculation factor k.,
Calculation factor foq
Mass

Mass bearing

2.3

0.104

45000

28000

0.015

14.5

0.0182

min.

min.

max.

max.

20 mm

32 mm

7 mm

23.85 mm

28.25 mm

0.3 mm

22 mm

30 mm

0.3 mm

kN

kN

kN

r/min

r/min

kg
u'ﬂ'u
\'l‘,“x'bb
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akF

61804-2RZ

Dimensions
B =

2

Qs
n i

2

Abutment dimensions

O

Is i

D, da
| 1

L O

Calculation data

Basic dynamic load rating C

Basic static load rating C,

Fatigue load limit P
Reference speed

Limiting speed

Calculation factor k.,
Calculation factor fa
Mass

Mass bearing

oo
=}

A
ETSEIB

TRl
)
S A

2.3

0.104

45000

22000

0.015

14.5

0.0182

min.

min.

20

32

23.85

29.4

0.6

22

30

0.3

kN

kN

kN

r/min

r/min

kg
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alkF

61903

Dimensions
f— By
r2
| g
1
2 i
D Dy + d

ghie:

Abutment dimensions

Ta

Ol
Di
=T |
O

Calculation data

Basic dynamic load rating C

Basic static load rating
Fatigue load limit

Reference speed
Limiting speed
Calculation factor

Calculation factor

Mass

Mass bearing

Co

4.6

2.6

0.108

50000

32000

0.02

14.7

0.016

min.

min.

max.

max.

17 mm
30 mm
7 mm
20.4 mm
27.7 mm
0.3 mm
19 mm
28 mm
0.3 mm
kN

kN

kN

r/min

r/min

kg

\'l‘,“x'bb
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C.5. Acoblament rigid

= S—

Accouplement rigide
en une partie avec ou sans rainure de clavette

mogziz AS-28

* R
] B e A | IR A A
- W Auire version
3 o e
§ MATERE
- Aoier Druni.
- Alurminium.
- Acier inoxydable (A15] 203).
1 UTILEATION Iy
- Ne datériore pas F'arbre.
.
 Eremple de commande  AS-28-06-06-1
Ader bruni m':-,ﬁue m 4 4 g . n Vi Couple max! () Ader brunl : ’!“"’m Aluminium
MeCEIME | g pinye | MVECERUR T T ! ' ' DNz AdE lmiﬁ,fm! Auminium ~ SAMSTRINEE  Gp e | Snsralnure
- - - 3 15150 32 46 M 2 14 11 £E  ASJE03032 A5 7B003032 A5 2B1-D3032
- - - 4 15 150 32 46 M 2 E] 16 10,0 AS-2B-04-04-2  A5-ZB0-04-04-2  AS-2B1-04-04-2
- - - 5 15 150 32 46 M 2 I 18 1.0 AS-2B-05052  A5-ZBO0-05-05-2 A5-2B1-05-05-2
AS-I8-06-06-1__A5S-2B0-D6-06-1 - 6 18 21,5 30 59 M 3x8 30 35 30,0 AS-2B-0606-2  A5S-ZBO-06-06-2 A5-2B1-D6-D6-2
AS-78-08-08-1 _A5-2B0-DB-DB-1 - B 24 271 35 30 M IO 50 40 45,0 AS-2E-DB-0B-2  AS-7B0-08-08-2  AS-2B1-DB-DB-2
A5-28-10-10-1  AS-2B0-10-10-1 = 10 29 350 45 106 M Jxi2 100 90 95,0 AS-2E-10-10-2  AS-2B0-10-10-2  AS-2E1-10-10-2
AS 7812121 AS2B0-12-121 - 12 29 330 45 106 M =12 10D 90 950  AS2E12122 A5ZB0-12-122 AS2B1-12122
AS 78 14-14-1_AS2B0-1a-1a-1 - 14 34 394 50 12,0 M Sxl6___ 19D 160 - ASJB-14 142 A5-ZR0-14-142 -
AS-78-15-15-1__A5-2B0-15-15-1 - 15 34 394 50 12,0 M 5416190 160 - A5-2B-15-15-2__ AS5-ZB0-15-15-2 -
AS-78-16-16-1 A5-2B0-16-16-1 - 16 34 384 50 12,0 M 5416 190 160 - AS-2B-16-16-2  AS-2B0-16-16-2 -
AS-78-20-20-1 _A5-2B0-20-20-1 - 30 42 489 65 154 M GEle 350 300 - A5-2B-20-20-2__A5-280-20-20-2 -
AS5-28-25-25-1  AS-2B0-25-25-1 - a5 45 51,5 75 1693 M Bxlé 390 335 - AS-2B-25-252  AS-ZB0-25-25-2 -
AS-78-30-30-1 _A5-2B0-30-30-1 - 3 53 SBT 83 209 MGEGEIE 475 400 - AS5-2B-30-30-2__AS-280-30-30-2 -
A5 I8 35351 A5 2B0-35-35-1 - 35 67747 95 267 M B35 110D 535 - ASJB 35352 AGZR0-35-352 -
A5 J8-AD40-1 A5 2B0-40-80-1 - a0 77 B840 108 31,8 M Bx35 1325 1100 - ASJB-ADAD2 A5 ZB0-A0-40-2 -
AS I8 5050-1 AS-2B0-50-50-1 - 5085 042 124 341 MI0x3S__ 235D 1E75 - ASJBSD 502 A5 ZR0-50-50-2 -
a‘g”u
SN
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C.6. Corretges i politges

OPTIBELY

TECHNICAL MANUAL
V-BELT DRIVES

2
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"
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PRODUCT DESCRIPTION
optibelt SUPER X-POWER M=5

RAW EDGE, MOULDED COGGED - DIN/ISO, RMA/MPTA

Advantage:

SUPER X-POWER M=>5 wedge bslts are perfactly suited for
applications with

* gutrsmely amall pullsy diometers

* high rotofional speeds

* high and low ambisnt tempsratures

SUPER X-POWER M=5 wedge beltz offer

*# high power fransmiszion

* gutrsmely low stretch

* improved mointencnce intervals — low maintenance
* optimisad running charocterisfica — smooth running
* gxcellent heat and oil resistance

* M=35, for set maiching

+ alecirically conductive according o 150 1813

Drive ratios i = 1:12 are possible with optibslt SUPER
KPOWER.

Mulfstoge drives can be eliminated.

optibelt SUPER X-POWER M=5 wedge belts in profiles XPZ,
XPA, XPB, XPC, 3VX/FMX and 5V 15MX, offer the best
tachnical and economic solutions due to their harmonised
premium materials.

Strusture/Propertis:
optibelt SUPER X-POWER M=5 consist of:

Lawu-rmﬂunl-pum

‘tonsion co

CR ambadding
compound

CR compound with
roversa fibre compound

Moulded cogs

1. The special polyester tension cord of SUPER X-POWER
M=5 iz extremely low-stretch and allows for maintenance-
froe drives.

The number of re-tenzioning processes it reduced and the
drive becomes less expansive in the long ferm.

2. The structure of the cover fabric supports the tension cord
and this is how the SUPER X-POWER M=5 achioves its high
level of flexibility.

3. The bslt bass structure consists of o high performance
chloroprene compound, reinforced with a traverse fibre
compound.

ain
et
R

ETSEIB

The special tenzion cord and the optimum tooth shape allow
for higher dynamic power transmissions, improved bending
streas and o higher tempsrature resiztance.

optibelt SUPER X-POWER M=5

As high power transmizsion iz possible, even with amall
pulley diometers and high engine speed, weight and :pace
can be reduced thus also substantially reducing costs.

Applicatien areas
Machines: — COMPrassors
- fanz

- compactors

- pumps

- wood working machines
— high performance saws
- special machines
Mazhins toals: - lathes and drilling machines
- grinding machines

optibslt SUPER X-PCWER M=5 V-bslis are recommended for

mechanical engineering applicotions wherever wropped
W-beltz are likely to reach their performance limita.

© ARNTZ OPTIBELT GROUP, GERMANY 15
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PRODUCT DESCRIPTION
optibelt SUPER X-POWER M=$
RAW EDGE, MOULDED COGGED - DIN/ISO, RMA/MPTA

43 Table &
Datum
—_— 40 XPE width
i a5 SUPER X-POWER M=5 l/‘__,..--"" by
z
o | — XPZ 85
3 ///f XPA 127 110
5 XPB 156.3 14.0
> 25 4 /
] L~ XPC 220 19.0
. /] IVX/ONX 90 -
3 L/, XPB SVX/15NX 150 -
g A SUPER TX M=5
— 15
= // V-grooved pulley:
E 10 optibelt SUPER ¥-POWER M=5 are used with pulleys
Z according fo DIM 2211, DIN 2217, 150 4183 and
EMA/MPTA. Considerably smaller minimum pulley datum
5 .
diameters are allowsd.
Q Table ¢
1000 2000 3000 4000 5000 Recommended minimum mlny diameter [mm]
Spesd n [min’1] -

Belt tenzion / Static shaft load
Belt tension and static shaft lood are calculated in the same

way as for wrapped belts. When dealing with the some XPA 71 SPA $0

gecmeiric rafios, the shaft lood does not exceed that of XPB 112 SPE 140

wrapped belts clthough the quantity of the belts iz offen less. XPC 180 SpC 294

Lhar\a‘fnm, only the individval V-belt requires higher tenzion VX /ONX 54 3V/9N &7
an wroppad balfs.

The precize edges of the opfibelt SUPER X-POWER M=5 EVX/15NX 112 5V/15N 151

W-belt ensure uniform seating in fhe pulley grooves, resulting
in smoother running.

Drive calevlatien

Drive design using optibelt SUPER X-POWER M=5 beltz
should be carried cut according to the examples given on
pages 85 to 87 The higher power rotings given in the
relevant tables, apply. These are bazed on o theorsfical
leberatery ruaning fime of 25,000 hours.

Standardization/Dimenzions

The cross sections and dimensions of opiibelt SUPER
XPOWER M=5 V-beltz are in accordance with DIM 7753
Part 1, DIM 2215, 150 4124 and RMA/MPTA.

The baziz for the length measuremant iz the datum length (Ly)
o DIMA150.
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STANDARD RANGE

optibelt SUPER X-POWER M=S WEDGE BELTS -
RAW EDGE, MOULDED COGGED

DIN 7753 PART 1/1SO 4184 AND RMA/MPTA

XPZ XPA XPB XPC SV /INX

T [ e e vy g

0 504D 150 ' )
Prsils, ﬂ'
E E lengih coda L
2000 wx

587 1112 1900 707 1432 1250

612 1120 1950 732 1450 1320 2120 VX 265 PMX 473 SWX 530
630 1137 2000 757 1457 1400 2240 VX 280 FHX A1 SWX 560
&37 1142 2120 782 1482 1500 23460 VK 300 PHK 7482 VX &00
&52 1180 2150 800 1500 15600 2500 VK 315 oMX 800 VX 430
&70 1187 2240 807 1507 1700 24650 VK 335 oMK 851 SVX &T0
&87 1202 2380 832 1532 1750 2800 VK 355 SMK 902 X 710
J10 1212 2500 850 1557 1800 3000 VK a75 oMK 952 SWX 750
730 1237 2540 B57 1582 1850 3150 VX 400 FHX 1016 SWX 800
737 1250 2450 882 1400 1900 3350 VK 425 PHK 1079 VX 850
750 12562 2490 900 1407 2000 3550 AVK 450 PMX 1143 SWX 900
782 1287 2800 907 1432 il VK 475 MK 1206 SVX 950
F72 1312 2840 932 1450 A il VK 500 MK 1270 SV 1000
787 1320 3000 950 1482 2150 VX 530 MK 1346 SV 1060
B0O 1337 3150 957 1700 2240 VX 580 PMX 1422 SVX 1120
812 13462 3350 982 1732 X280 VK 600 oMK 1524 SVX 1180
825 1387 3550 1000 1750 2360 IVE 630 PMK 1600 SVX 1250
837 1400 1007 1757 2400 VK 670 MK 1702 SVX 1320
850 1412 1030 1782 2500 K 710 MK 1803 SV 1400
842 1437 1060 1800 2650 VK 750 PHK 1905
875 1442 1082 1832 2580 VK 80O MK 2032
887 1487 1107 1850 2800 VK 850 PMK 2159
200 1500 1120 1882 2840 VK 900 oMK 2286
212 1512 1132 1900 3000 VK 950 MK 2413
925 1537 1157 1932 3150 VK 1000 MK 2540
237 1562 1180 1950 3350 VX 1060 PMX 25692
@50 1587 1207 1982 3550 AVX 1120 MK 2845
242 1800 1232 2000 VK 1180 PMK 2997
Q87 1812 1250 2120 VK 1250 OMK 3175
1000 14662 1257 2240 VX 1320 PMX 3353
1012 1700 1272 2380 VK 1400 PMK 3556
1037 1750 1282 2500
1080 1742 1307 2450
1077 1800 1320 2800
1087 1850 1332 2000
1357 3150
1382 3350
1400 3550
ight= ight= Waight- Waight: Waight: Weight:
mﬂm kg/m W.E)Bﬂ kgs/m -.Dﬁ&ﬂ- kg/m -.0340 kg/m = 0.045 kg/m - 0#;:—3 kg/m

Datum bength Ls = Fitch longth Lu/l,  Further sizes on request

A2 @ ARNTZ OFTIBELT GROUF, GERMANY

=13

EVX/15NX

Profis,

250  9MX 635  SVX 500

lhl-.
L.

15MX 1270
15MX 1345
15MX 1422
15MK 1524
15MX 1600

15MX 1702
15MX 1803
15MX 1905
15MX 2032
15MK 2159

15MX 2286
15MX 2413
15MK 2540
15MX 2692
15MX 2845

15MX 2997
15MX 3175
15MX 3353
15MX 3556
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STANDARD RANGE
OPTIBELT DEEP GROOVED PULLEYS

Table 21

T T N N

Suitable for Y-belts DIM 2215 ond 2216

by 8.5 11.0 14.0 19.0
1.0 15.0 18.% 26.3
by =
11.3 154 19.5 273
c 4.0 4.5 8.0 12.0
8 14 +03 1803 230+04 2105
f B+046 10+0.56 12508 17+ 1.0
[ 13 18 225 a1.5
34* 1" 34+ 1*° 34" & 1° 34° + 30
. da 63 to 80 dg 9010 118 da 14010 190 d 22410 315
g1 a®+1° 3B° + 1° 38° + 30
dy= 80 da=118 da= 190 dyg= 315
34°+1° a4+ 1° a4° + 1° 34° + 30
. da 50 to 80 da 7110118 da 11210 190 d 18010315
g°+1° age+1° 38"+ 1" 38° + 30°
dy= 80 da=118 daz 190 dy= 315
1 16 20 25 34
2 30 a8 48 L]
3 44 56 71 26
4 58 74 4 127
5 72 92 nz 158
Face width by for number of grooves = 6 86 1o 140 189
br=lz-1e+2F 7 100 128 163 220
] 114 146 185 251
9 128 164 209 282
10 142 182 232 a13
11 160 200 255 344
12 174 218 278 75

Flocse the respective minimum
.lﬂ-"!-n“i Krofibands are lﬁwlmﬁwhm peolerys_
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STANDARD RANGE
optibelt KS V-GROOVED PULLEYS FOR TAPER BUSHES -
GROOVE ACCORDING TO DIN 2211

diamater Fumbsar

dy of groowes Desige Taper bush
o]
50ae 1 e 11 0.3 1008 106 1 ® & 0.9 1410
2 e 11 0.4 1008 2 ® 5 1.1 1410
Seae 1 e 11 0.4 1008 3 * ¢ = el
2 e 1 0.5 1108 = N el
5 ® & 15 2012
SDasm ] e B 0.2 1008 &* ® 5 1.6 2012
= = 1 Lo Ll 112 1 e & 1.0 1610
63 1 s 0 02 1108 2 ® & 12 1410
2 . & 0.3 1108 3 . & 13 2012
3 ® & 0.4 1108 4 e & 15 2012
&7 1 e 8 0.3 1108 5 ® & 1.8 2012
2 ™ & 0.4 1108 &* L ] & 1.2 20012
a . & 0.5 1108 118 1 e 8 0.9 1410
71 1 e 0 0.3 1108 2 ® 5 13 1410
3 e & 0.4 1108 a e 5 1.6 2012
3 ® & 0.6 1108 ; . g ]g %3}%
™ I
75 1 » 8 0.4 1108 &* ™ & 20 2517
P . 5 0.4 1210 =
a ® 5 0.5 1210 125 ; . g ]-j' }g]g
L ]
] 1 - ] 0.5 1210 3 ™ 2 18 012
2 - & 0.6 1210 d ™ 2 29 2012
3 -» & 0.7 1210 5 ™ & 23 2017
4 L 0.8 1210 &* * & 25 2517
&8s ] . & 0.6 1210 132 1 e @ 1.1 1610
2 e & 0.5 1610 7 e & 15 1610
3 s 6 0.6 1610 a o 2 23 2012
4 LI 0.9 1610 4 e 2 25 2012
5 * & 1.0 1610 5 o & 27 2517
90 1 e 8 07 1210 &* ® & 28 2517
2 . 5 07 1410
3 ® 5 0.8 1410 140 ; : 3 1; }2}3
4 - & 1.0 1410 3 ™ 2 ) 2012
5 - & 1.2 1410 4 ™ 2 29 2017
95 1 e 3 07 1210 5 . 2 a2 2517
2 . 5 0.8 1410 &* . 2 a5 2517
a3 - & 0.9 1410 a* L ] 4 40 2517
4 L 1.1 1810 150 1 e 3 12 1610
5 -» & 1.3 1410 5 ™ g8 0 3017
100 1 e 3 0.8 1210 3 e 2 a1 2012
2 e 5 0.9 1410 4 . 2 az 2517
a3 - & 11 1410 5 L ] 2 40 2517
4 ® 5 1.1 1410 &* e 2 4.4 2517
5 . & 1.3 2012 a* [ ] 4 51 2517
re ® 5 1.4 2012
4 for profile 10 * for prefile ZX/X10 = for profile XPZ
Mumber of grooves 2 1 2 3 4 3 & 8 3 xfﬁwmmawﬂmhnm
N & |
Foce widkh b [m] 16 28 40 52 &4 76 100 BT aT200 [5G 201
DI EM 1581
=t 1008 1108 1210 1810 2012 2517 * Non shock ifems
Boodfumfom .. 1025 1028 1132 1442 1450 1660 i ds sme poge 72
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DRIVE CALCULATION
EXPLANATION OF SYMBOLS

a = drive centre distance provisional [mm] lsw = coleulated inside belt langth [mm]
.o = drive centra distanca calculated lasy = standard balt dotum length [mm]
with @ standard belt lsagth [mm] L, = coleulated belt datum length [mm]
by = dm“m width ny = speed of the larger pulley [min"]
by = top widh n, = spesd of the smaller pullsy [min!]
¢y = arc of contact correction factor n; = spesd of the driver pullsy [min-1]
€z = service foctor ny = speed of the driven pullsy [min"]
1 = beltlength foctor P = motor or normal running power kW™
cs = number of idlers factor Po = design power [EW™*]
d = dotum diomster of large pulley [mm] _ . ] -
“ T DIN 2211 Sheet 1, Table 2] Py = nominal power rating per belt [kW*]
dg = dotum diometer of small pulley [mm] S = mfn!mum 510ch shuf_r loading (M)
(DIM 2211 Shest 1, Table 2] T = minimum static tension per belt [M]
dy; = datum diomster of the driver pullsy [mm] v = balt spead [m,/s]
dg; = dotum diometer of the driven pulley [mm] ¥ = minimum ﬂ“OWf:rn;E ICI bmhcm:r:lﬁ
E = belt deflection per 100 mm span length [mm] distance doon =" ane wear [mm]
) . y = minimum allowance below centre
E. = belt deflection for a given span length [mm] distancs a,., for sasy belt fiting [mm]
f = load vsed to set belt tenzion [M] z = number of balts
fo = flexrae [+'] a = angle of belt drive = 90° -§- [l
: = drive rafio p = orc of contact on small pulley r
k= constont for colculating centrifugal force in belt set
L = span length [mm] 1 RW = 1 kNm/s
L, = standard inside beli langth [mm] -

The terms pitch diometer {d,], pitch length (L] and pitch circumference (L} vsed previously have been changed
to datum diameter [dyl, dotum length [Ly} ond datum circomference [y in order to bring them into line with current
standard terminology.
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DRIVE CALCULATION
OPTIBELT NOMINAL POWER RATING Py -
ARC OF CONTACT CORRECTION FACTOR ¢,

The OFTIBELT nominal power ratings Py, in tables 32 1o 68 The factor ¢; corrects the power rating Py, when the arc of
are based upon an internationally accepted basic formula contact is smaller than 1807, as the Py, valus is calculated
and a theoretical belt life of 25 000 hours under ideal on the arc of contoct f = 180° on the smaller pulley.
conditiens. Thiz fermula contain: matericl constants that toke

inte account the quality of the raw matsricls used ond make  Table 22

allowances for preduction metheds. Due to the special quali

fiss of OPTIBELT Vibelts, other matericl constants than thoss dag = da _ _
given in DIM have been taken into account. As a resuls, the Tz

nominal OPTIBELT power ratings Py significantty excesd the

ratings given, for wedge belts according to DIM 7753 E 05 }g }%
Part 2 and for clossic V-belts occording to DIM 2218, for 010 174° 1.00
the same theorsfical belt life. The nominal power ratings Py 015 171° 1.00
are baosed on the smallest loaded pullsy in the drive system. 0.20 1682 0.59
The belt power rating value Py, iz calculated taking into 0.25 165° 0.99
aesaunt 0.30 162° 099
¢ the dotum diamster of the smaller pulley da gjg }gg: ggg
* the spesd of the smaller pullsy ny 0.45 153 0.98
* the drive rafic i 0.50 150° 0.98
* on cssumed arc of contact at the smaller pulley of 0.55 147° 098
B = 180° 0.60 144° 0.98

* o reference belt length for the specific belt profile 0.55 141° 097
070 139 0.57

In order to account for the actual drive daie, based on the 075 135° 097
arc of contact and the belt lengths employed, correction 0.80 132° 0.9
factors for the arc of contact ¢, and length ¢y have besn 0.85 130° 0.95
introducad. If required, drive calculations can be provided 0.90 124° 0.95
for any theorstical belt life. 0.95 123° 095
Intermediate values for nominal power rating, arc of contoct 1.00 119 0.94
and length corraction foctors can be found via linear 1.05 115° 0.94
interpolation. 1.10 1120 0.23
1.15 10%° 0.53

1.20 106° 0.92

1.25 103° 091

1.30 100° 0.91

1.35 6" 0.90

1.40 92° .88

1.45 8a° 0.87

1.50 B4° 0.86

1.55 80° 0.84

1.60 7re 0.83
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DRIVE CALCULATION
LOAD FACTOR c2

The service factor ¢y takes account of the daily operating
fime and of the type of driver and driven machine. It appliss
exclusively fo two-pulley drives. Crther arrangements such oz
drives with tension and guide idlers hove not been token into
considerafion. Pages 129-131 provide the melevont basic
design guidelines for drives with more than two pullsys.
Adversa operating conditions |s.g. aggressive dust, particu-
larly high ambient temperatures or the effects of various
substonces) have not bean taken inte account. As itis
proctically impossible fo cover every conceivabls combing-

In special cases, e.g. increased starfing torque idirect on-line
starting of fans), in drives with frequent starts and stops, in
systems subject o exceptional shock loads, or when signifi-
cant masses are to be occelerated or braked, the service
factor must be increased.

Empirical value:

With o starting torque > 1.8 this figure is to be divided by
1.5 in order to calculate the minimum load facor cs.
Example: Starting torque MA = 3.0; ¢; selected 2.0.

Please consult our Applications Engineering Department for

fion of driver/driven machine/operating condifionz in a

summary that complies with the relavant standards, the

service fociors are approximate valves.
Table 23

Examples for
Woerk Machines

Light drives

Centrifugal pumps and compressors,
balt conveyors (light weight materiala),
fons and pumps up to 7.5 EW.
Madivm drives

Plate cutters, preszes, chain and belt
conveyors (heovy maferials], vibrating
screens, generators and exciters,
bakery machinary, machine tools
{lathes and grinders), laundry ma-
chines, printing machinery, fans and
pumps over 7.5 kKW,

Heavy drive:

Crushing plants, pision compressors,
heovy-duty conveyors, dirsctional throw
conveyors, push conveyors [screw, pluie
balts, buckst and shovel conveyors),

lifts, briguetie presses, textils maochin-
ery, paper machinery, piston pumps,
excavator pumps, log frame saws,
hammar mills.

Very heavy drives

Heovy-duty mills, stone crushers,
calenders, mixers, winches, cranes,
excavators, heavy-duty wood working
machinery.

the selution of special problems.

Examplez for Drive Machines

AC motors ond fthree-phass induction
muachines with @ normal starting torque
fup o 1.8 times nominal torqua), &. g.
synchronous motors and single-phase
moiors with a starfing-oid phose, three-

phase squirrel coge mators with direct

siort, stordelta connection or slip ring
skariers; direckcurment shunkwound mo-
tors, combustion engines and turbines
n = 600 rpm

Load factor ¢3
for daily operating fime (howrs)

1.1 1.1 1.2
1.1 12 1.3
1.2 13 14
13 14 15

AC motors ond threephase induction

machines with high starfing lomque

[ower 1.8 times nominal torgus], e g.

singlephase motors with high starting

forque; direckcurment serisswound mo-

tors with series connecfion and com-
wnd; combustion engines and k-
ines n < 600 rpm

Lead facter ¢y
for daily operating time (hours)

1.1 1.2 13
12 1.3 1.4
1.4 1.5 1.6
1.5 1.6 18
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Annexos

DRIVE CALCULATION
LENGTH FACTOR c3 FOR OPTIBELT WEDGE BELTS AND KRAFTBANDS

The length factor ¢y takes into occount the flex rofe of the This reaults in the following relationshipa:
belt bazed on the reference length for the particuler belt belt langth = reference langth cy> 1.0
profile. belt length = refarencs length cy=1.0

belt langth < reference length gy = 1.0
Table 24

Profile SPZ, XPZ Profile SPA, XPA Profile SPE, XPB Profile SPC, XPC
Do
B 0 N
2000 0.85

EJEENETd
430 800

0.43 0.81 1250 0.83
670 0.84 850 0.82 1320 0.84 2120
710 0.45 200 0.83 1400 0.85 2240
750 0486 250 0.84 1500 0.86 2340
800 0487 1000 0.85 1600 0.87 2500
850 0.48 1060 0.86 1700 0.88 2650
900 0a2 1120 0.86 1800 0.89 2800
250 0.20 1180 0.87 1200 020 3000
1000 091 1250 0.88 2000 091 3150
1060 092 1320 0.89 2120 092 3350
1120 0.93 1400 0.90 2240 093 3550
1180 0.94 1500 0.91 2360 093 3750
1250 0.95 1400 0.92 2500 0.94 4000
1320 0.96 1700 093 2450 0.95 4250
1400 0.98 1800 0.94 2800 0.96 4500
1500 099 1900 0.95 3000 097 4750
1600 1.00 2000 0.96 3150 093 5000
1700 1.0 2120 0.97 3350 099 5300
1800 1.02 2240 0.98 3550 1.00 5600
1900 1.03 2340 099 3750 1.0 6000
2000 1.04 2500 1.00 4000 1.02 6300
2120 1.05 24850 1.01 4250 1.03 6700
2240 1.06 2800 1.02 4500 1.04 7100
2360 1.07 3000 1.03 4700 1.04 7500
2500 1.08 3150 1.04 5000 1.05 8000
2650 1.09 3350 1.05 5300 1.06 8500
2800 1.10 3550 1.06 5600 1.07 2000
3000 111 3750 1.07 &000 1.08 2500
3150 1.12 4000 1.08 6300 109 10000
3350 113 4250 1.09 &700 1.10 10600
3550 1.15 4500 1.10 7100 11 11200
3750 1.16 4750 1.11 7500 1.12 11800
4000 1.7 5000 1.12 ] 1.13 12500
4250 1.18 5300 1.13 8500 1.14 13200
4500 119 5400 1.14 2000 1.15 14000
&000 1.15 2500 1.16 15000
10000 1.17
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DRIVE CALCULATION

GUIDELINES FOR SELECTING THE SUITABLE PROFILES FOR V-BELTS AND
KRAFTBEANDS

Diagram 4: optibelt $UPER X-POWER M=5 wedge belts

BOGD
FOHKY I
#0060 1
S000
4000
? J1A0 B
& 2ss0
P i
3‘ 2000 }
i, 7 7
= V%% m:?’ - y
1
g - - XPB/SVX 7
£ oo 15JX
- &30 Y W—
- 200 |
By <
‘; 400 \&;w > XPC
315 %y [y 4
240 % i
200 J T |l
2 25 315 a i &3 [ G 1235 W 10 15 MI 0 50 &3 80 100 123 180 200 250 315 400

Design power Py = P - 3 [KW]

Diagrom 5: optibelt SUPER TX M=5 V-belts

$: 388 8

&

g &
|

17

12

3

g

BX/X
;‘ﬁ
&30
50 A wZ CX/X22
w0 s /
315 f

250

200 -

2 25 115 4 i &3 ] 1D 12,5 14 20 25 3.5 40 50 43 BO 100 125 180 200 250 315 400

Speed of the small pulley n, [rpm]

Design power Py =P - ca [KW]
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Annexos

DRIVE CALCULATION
MINIMUM ALLOWANCE X/Y FOR ADJUSTING CENTRE DISTANCE anom

Table 27: aptibelt SK wedge belts

Datum kength

Minimum
allowonce x [mm] -
for tansioning

Minimum allowance y [mm] - for easy fitting

487 = 470
=  &f0= 1000
= 1000= 1250
= 1250 =< 1800
= 1800= 2240
= 2240 < 3000
= 3000 = 4000
= 4000 = 5000
= 5000 = 6300
= 6300= 8000
> B000 < 10000
= 10000 < 12500
= 12500 < 15000
= 15000 < 18000

Table 28: optibelt SK wedge belts

= 265 < 400

= A= 475
= 475=< 710
= Fl0=< 850
= 850 =< 1180
= 1180 < 14600
= 1600 < 2000
= 2000 < 2500
= 2500 < 3150
= 3150 < 4000
= 4000 < 5000
= 5000 < 6000
= &000 < 7100

Outside length
[mm]
>

473 = 1014
= 101é6= 1206
= 1206 = 1803
= 1803= 215%
> 2159= 2997
> 2997 = 4064
= 4064 = 5080
> 5080= 6350
= 6350= B8OOI
= BO0T = 10140
= 10160 = 12700
= 12700 = 15240
> 15240 = 18034

B2 © ARNTZ OFTIBELT GROUF, GERMAMNY

allowance x [mm] -
for tansioning

15

= -

-
=
[=]

135

ER BB EE BB

has BB &8 EE R

Minimum allowance y [mm] - for easy fitfing
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DRIVE CALCULATION

FORMULAS AND CALCULATION EXAMPLE

Drive machine

Operating conditions

Driven machine

3-phase motor Daily operafion: approx. 18 hours Fan
P =132 kW Number of starts: one per day P=132kW
n; = 1485 rpm Operating conditions: n; =825 15 rpm

Star delta start

Starting torque My = 0.65 My to oil, water or dust

normal room temperature, no exposure

Startup: under load
Type of loading: continuous

Drive centrs distance: between
1300 and 1500 mm, varicble
Pulley diameter: dy; = 300 mm

Note: The calculafion takes into account the standard specified according to ISO for detum diometer dy
{formerly pitch diameter d,)}) and datum length L, {formerly pitch length L,).

Formulas

Load factor
c; from table 23, page 75

Dezign power

PB=P~C2

Selection of belt profile

from diagram 2, page 80

Speed ratic
=M _da
ny ddl

Datum diameter of the grooved pulley
dy, selected from table 15, page 52
dyz =dg) -i

dyy=—

Caleulation example

c;=1.3

Pg=132-13=171.6 kW

SPB

dj; = 280 mm selected
dg; =280mm - 1.8 = 504

dgz = 500 mm selected from table 15, page 52
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DRIVE CALCULATION

FORMULAS AND CALCULATION EXAMPLE

Formulas

Verification of driven unit zpeed

: daz
Imh =
da
f
N3 ey = —
Ttk

Drive centre diztancs [preliminary choice)

recommended: a > 0.7 [day + dul
a<2 (dg+dal

Datum length of the V-balt

(da; — da)?
4a

Lig = 2 @+ 1.57 [day + dad +

actual:

uh=2-ﬂn%+%[%+d¢:+

-

o iy —da)

Centre diztance

Calculated from Lss, and Lyg,

[ifl.ds|>|.d'h]um=u+l-ﬁr;—l-dm

Ly —
[ifus.«tmumm—"“TL“"'

actual: x
Lyss— "o [dyy + dal

= 4 +

|
]/[Lﬁ. — o ldgy+ d.ﬂ]? _ ldag —da)?
[ 4 g

Minimum allewanes xy for adjusting contrs diztance o,

%y from table 28, pags B2

Speed and flex rate of belt

da - my
= 2a M e = 55
NI b s
+h=L Litlen i e = 100 =)
Lasi

B& @ ARNTZ COPTIBELT GROUP, GERMANY

Caleulation sxample

i =" =1.79

=" " 7280 -
1485 y  quirace

N2 yerh = =830 min 825 + 15 rpm
1.79 [requirement mat]

a = 1400 mm selecied

2
L = 2 - 1400 + 1.57 - 780 +—220__
41400

next stiandard length selected from page 27

Ligy = 34000 mm

4033 - 4000

Do = 1400 - = 1383.5 mm

xz 45 mm /vy 2 20 mm

280 - 1485
19100
§ 2710002176 Lo e
4000

=21.76 m/=

= 4033 mm
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DRIVE CALCULATION

FORMULAS AND CALCULATION EXAMPLE

Formulas

Arc of contact and correction facter
dyg —da
Do

f° opproximate and ¢, from table 22, page 74

ol cosb- - Jda = da
ac CI_COS?— Qﬂm

Length facter
¢y from table 24, page 76

Meminal pawer per belt

{ddk = 280 mm
PN far i = 1.7% pmﬁla spe
o = 1485 min' from table 43, poge 100

Number of beltz
= P-o
Ph - Cj - Cy

Profile SPE:

Minimum =tatic tenzion per baelt
[multiply by focter 1.3 at initial inskallation]

500-(204-c)) - Py

Cy-Z-¥

+ k- vE

k from diogram 8, page 138

Minimum ztatic zhaft load
[mulfiply by factor 1.3 at initial insallation]

S,zZT-sin%-z

Eslt deflection
LEL
100
E from diogram 8, page 138

Ea

L= - gin——
u,msmz

Caleulation sxampls

500 - 280
1383.5

p =170°
linsarly interpolated
gy = 1.0

=0.16

cy=1.02

Pry=20.63 + 1.24 = 21.87 kW

re132-13 540
2187 -1.0-1.02

suggested:
8 optibalt SK wedge beltz SPE 4000 L, 5=C plus

7.200-1204-1.01- 1716 .0 4735-593 N
10-8-2176

initial installafion:
T=593MH-13=771N

5,=2-593-09962-8=9452 N

initial installation:

5,=9452 M -13=12288N

Euz—Z'? =

100
E= 2.7 mm

L=1383.5-0.9962 = 1378 mm

@ ARMTZ OPTIBELT GROUP, GERMANY 87
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POWER RATINGS

optibelt SUPER X-POWER M=S PROFILE XPZ, 3VX, 9JX
NOMINAL POWER RATING Py [kW] FOR g = 180° AND L, = 1600 mm

Table 57

1.34

2

Daotum diamater of small pulley dg fmm]

100 125
1.80 194 226 2.42 &1 300 351
234 252 294 315 37 391 458
335 360 427 457 487 541 45
578 624 F30 FBZ B4 94T 1126
033 035 041 043 046 053 082
041 045 0OF5 080 086 097 1.6
087 093 1.08 1.5 1.24 1.42 186
111 1.9 1.3% 148 1.0 183 215
1.35 1.45 149 4 2482

1 2B

' .81

§3

.24

.55

To0 084 1.4 1
950 107 1.8 .48 1.8D
1450 149 145 208 2.5
2850 244 276 354 49
100 014 018 022 03
0 030 032 039 047
300 042 048 056 Q67
400 053 058 071 088
500 O4d 070 088 105
&S00 074 081 101 122
o0 084 0F2 1.14 139
BOOD 0F3 103 1.8 1.5
900 102 1.3 141 172
1000 1.1 123 1.54 188
1100 120 133 1465 204
1 1 1728 212
1
1 % 15 1w i
i 141 (178
5}1 1.4E [ﬂ %g %g
1800 176 195 248 308
1900 55 183 204 25 319
2000 1 1.0 212 249 333
2100 & 197 2220 280 348
200 172 204 228 290 359
2300 17E 201 236 300 372
2400 183 2.1B 243 30 384
2500 1.8 224 251 320 397
_E 2600 194 231 25 330 409
[} IFOD 199 237 245 3139 4
E ZBOD 204 243 272 349 433
P00 209 249 279 3158 445
= 3000 204 255 2Bé J4ET A4S
E 3100 2017 241 293 3IF& 448
a J200 223 247 J00 385 480
3300 2328 273 306 I 49
@ 3400 232 279 313 403 502
3500 237 284 1P 401 513
3800 241 290 3135 4 523
4700 245 295 332 428 534
2800 250 300 338 438 544
JP00 254 305 Jdd 444 554
4000 258 3.0 349 4.52 544
4100 241 305 355 4450 574
4200 245 320 341 447 584
4300 24% 3325 3468 475 593
4400 273 330 3172 482 400
4500 276 334 IT7 489 412
4800 280 339 3182 497 &2
4700 283 J43 387 503 &30
4600 286 J47 3F3 510 438
4900 290 352 3% 517 447
5000 293 35 402 524 455
@ 5100 296 360 40F 530 4463
SH0 29% 344 412 534 &7
S300 302 348 418 543 &F79
S400 305 371 421 549 A&7
5500 AW 3IF5 425 555 AR
S600 300 379 4329 580 FO2
SBOO 305 388 437 572 T4
000 320 392 445 582 7.9
&200 324 398 452 592 T.42
6400 329 404 459 402 F.54
800 333 407 4488 4A11 TS
@ GBO0 336 414 472 &2 TTS
JO00 339 409 477 &7 TES
TR0 J42 4323 483 435 T4
7400 345 437 487 441 BOZ
TE00 347 431 492 448 BIO
TEOO J4% 434 4% 653 BIS
8000 3150 4346 499 658 BI2
B200 351 439 502 642 B2S
8400 352 440 504 A48 B3O

&

@ @

114 © ARNTZ OFTIBELT GROUF, GERMANY

& BbELE R38RE BA5NE RRGRR BNRER

2%

bEE 83958 SBRRER

S

77
7.93
BOF

=
B L L0 LI PI R e D3 0 LR

223

1.58 170 198 2. 242 107
TBD 1.P4 224 242 anD 351
702 TIB 254 277 337 39S
224 241 281 301 373 A7
T45 263 308 3329 inp 47w
765 2B 334 357 I85 443 520
TES 7 3] 15 478 50
305 B4 £02 444 511 (600
325 407 439 473|545 8;
344 A3y d 85 500 || 577
363 (AF1 458 491 5270 L0874
B2 411 4B 516 554 Al 7.5
400 431 505 541 583 AFF TAT
418 451 528 545 410 FOT 822
436 47D 551 590 636 7.32 857
ASd ABP 573 614 (682 742 B9
471 595 AR ?F 791 925
R R

¢g %ﬁ &1 875 1022

th

£

th

2

|

8

=

i
00000 0o
2 skkekE
FEEET Y.
B ERbhe

p

&17 465 779 B34 11.96
&32 &8 757 BS54 909 1053 1223
&47 &97 Blé B4 940 1077 1247
661 713 Bad B3 960 11.00 1274
&76 728 B.S2 912 981 11.22 1296
&90 744 BFD £.31 1000 11.44 1322
704 7.59 BE7 D49 1020 11.45 1344
FA7 773 904 UA7 1038 1185 136
731 7B 920 UB4 10.5 1205 1387
744 BO? 9.5 1001 1075 1225 1408
7.5 B.1& .52 1018 10.92 12.44 1427
770 B2P P.&7 1034 1109 1247 14.46
7B2 B.43 .63 1050 1136 1277 14.43
794 B.55 957 1065 11.42 12.96 1480
BOS B.68 10.12 1080 11.58 13.13 1496
£18 B.8] 10.26 1095 1173 13.26 15.11

B.P3 10,40 11.0% 1187 1343 1525
E41 905 1053 1123 12.02 13.56 1538
852 917 1066 1135 12.15 1371 1550
B4 928 1078 1147 1228 13184 1561
8731 9.3% 1050 11.42 12.41 1397 [1
BB .50 1102 1174 12.53 14.08 1
EP3 941 11.14 1185 12.85 14.1% 1
903 971 1125 1196 1274 14.30 1
212 981 11.35 12,07 12.87 14.3% 1
922 950 1145 12.17 12.97 14.46 1407
939 1009 1144 12.36 1315 1414
.55 10.26 11.82 12.53 1331 Iag
§71 1042 1198 1269 1345 16
%85 10.56 1212 12.82 13.56 1
%08 10.67 12.24 12.93
10,10 10.61 12.34 ﬁ
1021 1091 12.43 1 Ve

1.00 ;g 1 1

1 1

Dynamicaly baanced |for details see DIM 2211)

Fote: Pulley diomasers shown are outside diamesers for section 3VX_

1277

1.32
1.5%0
TAs

299
3.51
4.02
4.52
501
548

595
&4l

3

B1é
B.5E
.99
739
7.7E

=5
e

GRGE 2lkE GhERA Ntha ekt

BRENE b

S P U P A P P YR PP i S i Uy

b e e o e

Ba

} v 42 mfs.
Flaass cansudt cur
Apglication Engineering

Departmant.

844
1407
[+F: 1]
1.49
214
274
337

395

[

1.27
o

1.57

B
888 BRERE A2%8

8
e op
b =0
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oooo

e L
W@ osin

=
o ooooo 000
BENERE BRE

0322 031



Disseny d'un banc didactic modular per al diagnostic de l'estat d'elements mecanics mitiangant I'analisi de vibracionsPag. 157

SPECIAL DRIVES
TENSION/GUIDE IDLERS

Pezition of the idler in the belt zpan Fig. 3
Theaorstical powsr transmission formulas and octual proctics
hove shown that idlers should, wherever possible, be ploced d4;

in the slack side of the drive. The tension idler force con be
reduced very significantly then. A spring loaded idler must
not be employed in a reversing drive as the dack and tight
sidea of the drive are constonily changing.

Cur Application Engineering Departmant will be pleosed

fo assist you when spring loaded idlerz present special K

problems.

tight side

Fig. 1 - as far as possible

On drives with long balt spans, grooved pullays are the
preferred choice for inside idlers becauss with flat pulleys
fransverse wibrations and belt furnover can occur.
Minimum diameter for inzide idlers

Inside idler = smallest loaded pulley in the drive system

Minimum diamaeter for outzide idlerz

Cutside idler = 1.35 x smaollest loaded pulley in the drive

system
Exceptions:

Grooved pulleys can be used os inside idlers anywhers on o
the slock side. Where possible, however, the arc of confact B ‘.im'.mhr
should be the same on both pullsys when the idler reachss
its snd position, i_e. balt smetch is af itz maximum.
Fig- 2 Z/10

A3 71- %0 125

SPZ, 3V/9N 43- %0 125

SPA 112 150

The belt service life iz significantly reduced if the minimum
recammendad idler diamater is less than the recommanded
size. The use of an OPTIRELT special construction can
significantly improve service lite.

ldler dezign

Grooved pulleys which are uzed as idlers can vsually have
standard groove dimensions. On drives with foo severs
vibration and long drive cenfre distances, it is recommendad
that desp grooved pullsys are used.

Flat pulleys chould, if possible, be cylindrical and not
crowned. Flonged pulleys ore recommended as belt guides.
The sdges formed by the contoct surface and pulley flange
should be sharp. Round edges encourcgs the belt to run on
the flonges cousing it to turn over.

Flat pulleys, whether uzed as inside or cutside idlers, are fo
be placed a: far oz postible oway from the grooved pulley
an to which the belt runz next. Any alignment errors be-
teraen the idler and the pullsy and the resultant sideways
movement of the balt on the pullsy are thus avoided.

130 © ARMTZ OFTIBELT GROWUFP, GERMAMY
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SPECIAL DRIVES
TENSION/GUIDE IDLERS

Tha face width or the contoct surfoce between the two
flanges is calculated as follows:

b=by+m

b = face width/contact surface [mim]
by = face width of the grooved pullsy [miem]
m = addifional value [miem]
| Profile ______Jadditional value m [mm]

SPZ, AV/9M, Z/10 15

SPA, AS13 20

SPB, 5V/15M, B/17 25

SPC, C/22 o

8V /25M a5

D/32 40

E/40 45

This also appliss to row edge V-balts

Drive calevlation

Calcvlating the length and determining the number of balt:
iz basically the same as for 2-pulley drives. Certain details
are, however, o be noted:

. Calcvlate the belt length over two pullsys vsing the
formula: see notes on stondards page 172,

—da)?
Lon = 20+ 1.57 [dgg + dg) + L2074l

2. As the balt has to be fitted without force with fixed cantre
distances, the double adjustment y must be added to the
belt length Ly, |38 poges 82/83).

Li=luw+2y

3. The next largest standard length L, should then be
selected. A check should be made, usually on the
drowing, to determine whether the belt con be
adequatsly fenzioned with the idler in the cutermaost
position. In thiz idler position, both the siondard length
Ly ond the douvbls adjustment x must be taken wp
|see poges 82,/83).

Ly for idler end position = Ly, + 2 x

Fig. 4
Tension idler position
afier i
oyl with srandord

ain
ey
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Numbaer of balts

The use of idlers increasss the bending stmess in the balts.

To avoid a reduction in belt service life, the idler correction
factor ¢4 must also be included in the calculation. This
correction factor takes into account the number of idlers that
are larger than the minimum diemeter.

Table 72
0 1.00
1 0.91
2 0.856
3 0.81

The nominal power rating Py per belt is, as before, bossd
an the smallest loaded pulley.

Calcvlation of the arc of contact cormection factor ¢ must be
based on the smallest contoct angle of the loaded pullsy
which ocours when the belt iz stretched to it: maximum [imit.

Table 73: Arc of contact correction factor ¢;

75° 0.82 175° 1.00
80° 0.84 180° 1.00
g5 0.86 185° 1.00
90° 0.88 190° 1.00
95° 0.0 195° 1.01
100° 0.91 200° 1.01
105° 0.92 205° 1.01
110° 0.93 210° 1.01
115° 094 215° 1.01
120° 0.95 220° 1.01
125° 0.96 225° 1.00
130° 0.96 230° 1.01
135° 0.97 240° 1.02
140° 0.57 250° 1.02
145° 0.98
150° 0.98
155° 0.99
160° 099
165° 059
170° 1.00

The following formula for determining the number of belts is
cbtained using the idler correction factor oy

P-Cg
A e
Pry -1 - €3 - €4

£ ARMTZ OPTIBELT GROUP, GERMANY 131
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C.7. Conjunt tensor

Selection table

Identification Characteristics Working temperature | Details Nustration
Standard Steel parts ROSTA blue painted. o o
S component Rubber quality Rubmix 10. E ~40°10+80°C | Poge 44 V
£ H
d 1
§| SE6 Ol rsitont Rubber quality Rubmix 20. 2| -30°10490°C | Pogeds =
5 Marked with yellow dot. E iy
-E H
z . -E
; S b
q qual i 40, - +80°to +120°C
SE-W  Heot resistant with rod dot. :E o, Poge 4.6
Tension force 40% less than SE.
Arm and inner core alpna'dlywnuarl foruse
Reinforead on comk engines and comp =]
SEX lever arm Steel parts ROSTA blue painted. | Poge 46
Marked with white ring. g
; For the use in food- and pharmaceutic industries. '.E
5| sl Shintss o Matericl: GXSCANITS-10. 3 Page 44 :
- Exception: SEH 40 made out of X5CrNi18-10. 5
'E 3 —-40° 10 +80°C
E SE-F . |fixation from the MGIIM § “3584-?
§ davi 9 Steel parts ROSTA blue painted. E
b Hex socket screw quality 12.9. iE
E
For the fensioning of very long chain and belt drives | . L
SE-B  Boomerang® firiple compensation). :E Page 4.7
Steel parts ROSTA blue painted.
)
Sprocket wheel set N e e ﬁ\'
s accurate posifioning of relevant chain o a
_.E Bl b 27/C3, ey lobrieaed -40°104100°C | Page 48
£ | Sprocket wheel N
2 L
H ‘5 | Chain rider set P For double sided use.
E Max. allowed chain speed 1.5 m/sec. —40°10 +100°C | Page 49
a Chain rider P Material: POM-H.
-
@
=
.2
N
= 32 5
- Matericl: PA 6. . .
.jé Tensioning roller R Ball-bearings 2Z/C3, permanently lubricated -35%10 +100°C | Page 4.10 ’

Further information to customized elements and installation examples as from page 4.12.

ROSTA @

www.rosta.com
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General technology

The ROSTA tensioners should be installed on a stiff, even
and clean machine part by means of the central bolt. The
frictional connection on flange is usually fully sufficient for

final positioning. The positioning notch

used to assure the tensioner uddiﬁonu"y on uneven and

dirty surfaces by setting a roller-pin.

Tensioning force F

The tensioning force can be continuously

pre-tensioning angle is +30° out of neutral position. Tensioning
force table for types SE/ SE-G / SE-R / SE-F / SE-l by using hole-

position “nermal” for sprocket-, rider- and roller fixation.

on flange can be

adjusted. The max.

Siza SE Pre-tension -= 10° Pre-tension -x 20° Pre-tension -z 30°
FINI slmm] | FINI simm] | FINI s [mm]
1 15 14 0 ) 80 40 . .
5 | 3 | v | & | m | w | ® Tightening moment M,
W | 5 | v | w | u | m | % for attachment screw
u 150 2 380 44 800 5 Table mentioning the tightening moment for the
28 200 0 730 %0 1500 & :enlrarlscrew |m’i:ll.'.-1§ in scoge o?rggrivery].
I 500 39 10 | 78 | 2800 | 12 Qi 129
50 70 | 4 | 250 | 8 | a0 | 125 Quality 8.8 only with SE-F
SE-1 40: same tensioning force like SE 38. Mé 10 Mom 17 Nen
SE-W: 409% lower fensioning force than standard versions e i 4D
(Rubmix 40 inserts). MI0 49 Nm 83 Nm
When fixing the sprockets, riders and rollers in M1z 85 Nm 145 Nm
arm-position “hard”, t ing force will increase M16 210 Nm 355 Nm
on about 25%. M20 £10Nm 490 Nm
M24 750 Nm
Mounting instructions
For further mounting instructions please consult the pages 4.9-4.11.
ZL-configuration of sprockets or riders  Use of SE-B Boomerang ® tensioners  Tensioner mounting

If there is the need to install spn:l:kers,
riders or rollers on the outer arm-side of
the tensioner, then the distance “Z"
should be as little as possible fo avoid a
misalignment in element parallelism. Fur-
thermore the pre-fension force should not
exceed 50% of the capacity = max.
pre-tension angle of ~20°.
z

In very long chain and belt drives it was
recommendable to install on the slack-side
several tensioners, in order fo compensate
occurring elongation. The “Boomerang”
with its bent double-arm equipped with
two chain sprockets or a combination of
grooved pulley and flat-roller (belt-drives)
offers a triple-compensation of
chain and belt elongations, due to
S-shape contact-are.

Tighten the flange screw slightly. Grip
the housing with flatwrench and set
needful pre-tension by rotating the
housing in the required direction. Tight-
en the central screw according the
above mentioned tightening moment

M,
W
/!

pasition flat-wrench
close by the flange- =

bottom \
r

ROSTA @

www.rosta.com
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Tensioner Devices

Type SE/SE-G/SE-W
Type SE-R 1
Type SE-I i
M
o g
Ma 2 i
L EREN
ypes SE / SE-G / SE-W £
o= Art. No. D E G H J P K L M N O
SEN 06011 001 K]
NG 06,013 201 35 51 s 3 M& 8D &0 20 20 20 22 & 8 85 185 02
SE15 06011 002 ,
SE 15-G 06013 202 45 64 :;5 5 M8 100 80 25 N25 25 30 8 85 105 208 04
SE 15W 06 015002
SE18 06011 003 i
SE 18-G 06 013 203 58 79 :15 7 MO 100 80 30 115 30 35 105 85 105 253 0.6
SE 18 W 06 015 003
SE27 06011 004
SE 227G 06 013 204 78 108 ﬁs 8 M2 1300 100 50 155 40 52 15 105 125 343 1.7
SE 27°W 06015004
SE 38 06011 005
SE 338G 06013 205 95 140 js 10 M6 175 140 &0 205 40 46 15 125 205 420 s
SE 38-W 06 015005
SE45 06 011 006
SE 45G 06 013 206 115 200 j’ 12 M20 225 180 70 260 50 80 18 125 205 520 6.4
SE 45W 04 015 008
SE 50 06011 007 -
SE 50-G 06013 207 130 210 5 20 M24 250 200 B8O 290 &0 87 20 7 205 575 0
SE 50-W 06 015 007
SE-R Tensioning element with strengthened tensioning arm
ypeM_NnDEGHﬂPKLMNOPTuw“:j"
= SE-R 15 04011 702 45 64 :115 5 MB 100 80 25 N25 25 30 8 85 105 208 0.4
)
.E SE-R 18 04011 703 58 79 :1155 7 MO 100 80 30 115 30 35 105 85 105 253 0.6
a
= SE'I Tensioning element made out of stainless steel, INOX
s Weight
= |%e  AtNe | D E G H F FE K L M N O P T U
a kgl
ﬁ SE-1 15 06071 1M 45 64 :115 5 MB 100 80 25 N25 25 30 8 85 105 208 0.4
SE-1 18 04071 N2 58 79 :1155 7 MO 100 80 30 115 30 35 105 85 105 253 07
SE-1 27 06071 113 78 108 js 8 M2 130 100 50 155 40 52 15 105 125 343 21
SE-140 06071 104 100 140 ﬁs 10 M6 175 140 70 205 40 70 15 12 205 415 38

Further product and performance datas on pages 4.4-4.5.

ROSTA &y

www.rosta.com
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Accessories belt drives

Tensioning roller
Type R H1P

L)

Torque
.~
Type L B ¢ D E F hex nut Siza SE fha)
max. [Mm]
R1I 06 580 001 8000 30 3 3 2 14 5 M8 20 n 0.08
R15/18 06580002 8000 40 0 45 6 16 7 MO 20 15/18 017
R27 06 530 003 6000 55 € 6 8 17 8 M2 35 7 0.40
R38 06 580 004 5000 85 80 9 8 25 10 M20 160 38 115
R 45 06 580 005 4500 130 0 135 10 27 12 MW 160 45 175
. .
Instructions for belt drives
u) Selection of the adequate ROSTA Tensioner size
Selection table mentioning the most conventional V-belt types.
Vbl type Width Height | Diam. of smal- | Inifial operation | Operational fest- Size SE* (without SE-W and SE-B)
[mm]  [mm] | lerpulley [mm] | test-force F** [N] | force Fg™ [N] 1 belt 2bels | 3belis | 4belts 5 belts
XPZ, SPZ 08 56-71 20 16 n 18 18 18 18
75-90 2 18 n 18 18 18 7
95-125 25 20 15 18 18 18 27
2125 28 2 15 18 18 27 27
XPA, SPA 1310 80-100 28 2 15 18 18 27 27
106-140 38 30 15 18 7 27 27
150-200 45 36 18 18 27 27 27
2200 50 40 18 18 7 7 38
XPB, SPB 1 13 112-160 50 40 18 18 7 7 38
170224 62 50 18 27 27 38 38
236-355 77 62 18 27 38 38 38
2355 81 85 18 27 38 38 38
XPC, SPC 22 18 | 224250 87 70 18 27 38 38 38
o 265-355 15 92 27 38 38 45 45
2 2375 144 115 27 38 38 45 45
= z 0 6 56-100 575 n 1 1 15 15
s A 1B 8 80-140 10-15 n 15 18 18 18
= B 7 10 125-200 20-30 15 18 18 27 27
o C 22 12 | 200-400 40-60 18 27 27 38 38
= D 32 19 | 355-600 70-105 18 27 38 38 45
* General basic selection criteria:
F resulting tensioning force by a pre-tension angle of 207 (see table page 4.5) F=F.z.2

F, initial operation test-force according guidelines of the belt manufacturer
z quantity of belts in drive
2 multiplier for the compensation of belt-slippage and/or of centrifugal force generated on belt strands.

** required fest-force for belt deflection of 16 mm per 1000mm of centre distance.
The relevant deflaction by shorter or longer centre distance has to be inferpolated accordingly. |:

ROSTA @

www.rosta.com

per 1000 mm centre distance
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C.8. Molles del tensor del rodament

. ¥
INDUSTRIFJEDRE A/S g §
Extension springs Serie A Music wire @2 .80 - 5,00
Ln
b
Stock number
32660
Type
Extension Spring A 32660
.
Matenal DIN 17223 C wire W_nr. 1.1200
d Wire 280
De External diameter 14.00
LO Free Length 44 20
Ln Max loaded length 51.85
sn Max travel 765
Fn Max force 400.00
FO Prestress 58.81
R Constant Nfmm 44 60
Crested 20780013 132528
Address: Sodemann Industrifjedre A'S Phone: 0045 268 72 00 80
Indusirivej 21 Fax: D045 58 29 87 86
DiK-8280 VIBY J Web: www dk. mﬁadrarse waww jouset.com,
Denmark er.net, www.industrial-springs.com

\'i‘,“x",'b
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C.9. Accelerometres

Low-Cost-Beschleunigungsaufnehmer 1.3
Low-Cost Accelerometers Sensoren
Sensors
Eigenschaﬂen PTOFIEI'tiES KD 37V
» Preiswerte Prazisionsaufnehmer mit » Low-cost precision accelerometers with compression KD 38V
. rEEF:‘:;:::;n;:ang erlaubt grolie . FEEI"-“aEm::Iputﬂa‘ns long cables under harsh EMI KD41V
KabelEngen in EMV-kritischer Umgebung conditions
. Rnbus_ms Edel_s:ahlgehigse _ « Sturdy s:zl:nless snee! housing KD 42V
- Befestigung mit M5-Gewinde im Boden = M5 mounting thread in base
ey 1
I8 e
r i = '
S e i . B
5 E ﬁ
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i, ] "" ! 1 r | -n' 1 '
. i i
BT ST L SWiE S
KD3ATv KD3sV KD41WV kD42
KD3TV | KD3BV | KD41V KD42V
Awsgang - Output IEPE IEPE IEPE IEPE
Piezosystem - Piezo design Kompressionsprinzip - Cempression design
Spannungsiberiragungsfaktor - Voltage sensitivity B. 8020 % | BOHE20%: | 140220 % | 14020 % | miiig
Messbersich - Range ala 75 +75 +40 +40 ]
Eigenrauschen = Residual noise (20 _. 50 000 Hz) a, 80 80 40 40 g
Konstantsiromversorgung - Censtant cument supply I 2..20 2.20 2.1 2.20 |mA
Ameitspunktspannung - Output bias voltage I 812 8_12 a._12 B.12 |V
Linearer Frequenzbereich - Linear frequency range = 315000 | 3.15000 | 3.19000 | 3_1#000 |Hz
fox 6.90000 | 6.10000 | &_6300 g8_850 |Hz
L 8. 7000 .. 7000 4_5m0 9_500 |Hz
Resonanzirequenz - Resonant frequency f =20 =20 =20 =M kHz
CQuerrichiungsfaktor - Transwerse sensitivity | <10 =10 =10 <10 k)
Verhalten gegeniiber Umgebungseinfli = Enviror tal characteristi
Ambeitstemperaturbersich - Operating temperature range Toid T | -10/120 | 107120 | -10/120 | -10/120 | °C
Temperaturkoeffizient - Temperature coeflicient TKIB,) 0.11 0.1 0.1 011 WK
Temperatursprungempfindlichkeit - Temperature transient sensitivity b 30 30 10 g ms3K
Messobjektdehnungsempfindlichikeit - Base strain sensitivity b 0.2 0.5 o1 0.1 ms3pD
Magneffeldempfindlichkeit - Magnetic field sensitivity b 10 10 10 5 ms3T
Schalldrckempfindlichkeit = Acoustic noise sensitivity b, 0.1 01 0,03 0,04 ms*kPa
Mechanische Daten + Mechanical data
Masse ohne Kabel - Weight without cable m 45/18 | 45718 | &0/21 85/23 |gleoz
Gehdusematerial - Case material Edelstahl - Stainless steel
Kabelansehluss - Cable connection radial aial radial axial
Buchse - Socket UNF10-32 | UNF10-32 | UMF10-32 | UNF10-32
Befestigung - Mounting M5-Bodengewinde - M5 thread in base
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Typischer Frequenzgang
Typical Amplitude Response
% KD3TV I KD38V Buall) ' 3,?] KD41V [ KD4zV Buaif} ,
N | o I
i I i I
o L 1 q | L+
-0 i |I EILE "l
a1 1 10 100 10 Leslill} Hz 0. 1 1 100 1000 oong Hz

Passendes Zubehor - Suitable Accessories

KD37TV | KD38V | KD41V | KD42V

Anschiuss- = 050: IEFE-Kabel 2 x UNMF 10-32; 1,5 m lang

zubehdr - 051: IEPEHabel UNF 10-32 7 BNC; 1,5 m lang

» 0:31/5M10: IEPE-Kabel UNF 10-32 / BNC; 57 10 m lang
- 052: [EPE-Kabel UNF 10-32/ TNC; 1,5 m lang

= 016: Kupplung fir 2 UNF 10-32-Stecker

» 017: Adapter UNF 10-32 { BMC (mannlich)

= 117 Adapter UNF 10-32 / BNC (weiblich)

» 025: Adapter UNF 10-22 { TNC (mannich)

Connection = 050 |EPE cable 2x UNF 10-32; 1.5 m long
accessones | - 051: IEPE cable UNF 10-32 / BNC; 1.5m long
= 054/5M10: IEPE cable UNF 10-32 fBNC; 57 10 m long
= 052: |[EPE cable UMF 10-32 / TNC; 1.5 m long
= 016: Cowpler for 2 UNF 10-32 plugs

= M T: Adapter UNF 10-32 / BNC (male)

= 117: Adapter UNF 10-32 / BNC (female)

= 025: Adapter UNF 10-22 / TNC (male)
Befesfigungs- | - M01: Tastspitze M5

Zubehir = 03: Gewindestift M5

= 035: Bundschraube gegen Bodendehnung

= 0E: Isclierflansch M5

= 029: Isolierendes Klebepad M5

= 0435: Gewindeadapter M5 / UNF 10-32

= 046: Gewindaadapter M5 [ 1/4°-23

= 08: Haftmagnet M5

= 03): Triaxial-Befestigungswinfel M5

Mounting = 01: Probe M5

accessories | - 003: Mounting stud M5

- 003: Anti-base strain bolt

= M06: Insulating flangs M5

= 028: Insulating adhesive pad M5

» 045: Thread adapter M5 7/ UNF 10-32
» 046: Thread adapter M5/ 14°-28

- 08: Magnetic base M5

= 03 Triaxial mounting cube M5

Bestellinformation - Ordering Information

KD37VID1: KD3EVIDT, Aufnehmer mit Zubehdreiui: Inhalt: Kabel 050, Adapter 017, Gewndestift D03, Klebewachs D02. Adapter 005,
KD41W01; KD42WD1: Isolierflansch 006 mit Schiissel, Tastspitze 001, Haftmagnet 008, Bedienungsankeitung, Kennblatt
Sensor with accessones kit induding cable 050, adapter 017, mowunting stud 003, adhesie wax D02, adapter 005,
n=zulating flange 006 with wrench, probe 001, magnetic base 008, mstruction manual, data sheet

KO3V, KD38V; Aufnehmer mit Kennblatt

KDV, KD42V: Sensor with data sheet

Himweeis: Auf Wunsch liefem wir unsere Aufnehmer mit einem Mote: Cur fransducers can be supplied with an attractively priced
kostenglnstigen DED-Kalibrierzerifikat. Preise auf Anfrage. calibration certficate of DKD. Prices on demand.

Andarungen worbehalten Epedfications subject o change wihout prior notice.

Manfred Weber

Metra Mef- und Frequenztechnik in Radebeul e.K. Ausgabe [ Edition: 04/10
Meiltner Sir. 58 P.O.Box 010113

D-01445 Radebeul D-01435 Radebeul Intemet: www MMF.de
Tel. +49-(0)351-836 2191 Fax: +49-{0)351-836 2940 Email: Info@MMF de
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Annexos

C.10. Sistema d’adquisici6 de dades

( Automotive

Energy & Power Analysis

Transportation
General Test & Measurement

DEWE-43
Universal Data Acquisition Instrument

When connected to the high speed USB 2.0 interface
of any computer the DEWE-43 becomes a powerful
measurement instrument for analog, digital, counter and
CAN bus data capture.

Eight simultaneous analog inputs seample data at up fo
204.8 kS/= and in combination with DEWETRON Modular
Smart Interface modules ( MS] ) a wide range of sensors
are supported

| Voltage W Acceleration
W Pressure ® Force

W Temperature @ Sound

m Position ® RPM

| TJorque W Frequency
m Velocity W And more

The inciuded DEWESoft application software adds
powerful measurement and analysis capability. turning
the DEWE-43 into a dedicated recorder, scope or FFT
analyzer.

Aerospace

Key Features

W Best price/performance ratio

CPAD2 expansion for

Connects to any computer vie USB interface

8 simultaneous sampled ansalog inputs

24-bit resolution, up to 204.8 kS/s per channe!
8 counter inputs or 24 digital inputs

2 high speed CAN interfaces

static signals

DEWESoft instrument software included

The DEWE-43 iz a perfect fit for

m Mobile applications
& Field-service
® Maintenance

®m Debug and diagnostic tasks

www.dewetron.com

\_Re-simstnbing Dala Acsuirilion

P DEWETRON =N ),
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Connectivity

Analog

There are eight analog inputs, each has itz own sigma-deita A/D
converter and is campled at up to 204.8 kS /s at 24-bit rezolution.
Anti-gliasing filters are included for each channel and ali are our
“universal” type, which can handie full bridges and voltages up
to £710 V natively and support our tiny Modular Smart Interfaces
(MSI). MSis are able to convert any of the analog inputs fo a
different input type, including IEPE eccelerometer | microphone,
+£200 V. RTDs, thermocouples and charge.

Counter / Digital input

The DEWE-43 offers eight Lemo sockets where each can either
be used as one counter input or as three digital inputs — thizs iz a
coftware selection and can be set individually for each socketf.
Thanks to the special DEWETRON technology. they are
acquired absolutely synchronously to the analog channels.
DEWETRON counters are able to perform

®m Basic counting W Frequency measurement

W Gated counting W Puize width measurement

W Up/down counting W Period time meazurement

m 7wo pulse edge separation m Duty cycle

CAN

The two high speed CAN interfaces are able fo acquire data from vehicle

CAN - or vehicle OBDII interface — as well as from any sencor outputting , “lm0al —
CAN data. Additionally DEWETRON CPAD2 modules can be connected to »—f l!clu m e\
the CAN interface for adding slow channels like temperature. ‘ -

= .
T i, QP

DEWESoft - Data Acquisition Software

The powerful and very easy to use data acquisi-
tion software DEWESoft turns the DEWE-43 into a
complete measurement instrument.

Eaczy-to-use

Synchronous data ecquisition of different sources
Data export to aimost any analysis package
Synchronous data acquisition of different sourc-
ez, datfa export to almost any analysis software
as well a the powerful online mathematics and
filtering are just a few key features.

Extensions for special applications
Networkable operstion with synchronization
DCOM programmabie extensibility

L]
n
L]
w Powerful online mathematics and filtering
-
]
L]

The standard version of the DEWE-43 includes
the basic version DEWESoft-SE and is sufficient
for many applications. For measurement tasks
like Order Tracking, Human Body Vibration, FRF,
Rotational & Torsional Vibration or Sound Level
measurement there js an extended DEWE-43-DSA
version available which includes the powerful
DEWESoft-DSA software. DEWE-43-DSA addition-
ally offers a faster sampling rate of 204.8 kS|z

per channei (standard DEWE-43 has 51.2 kS|s
per channel).

s
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2 Reiostudiog Dala duisilion
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SPECIFICATIONS
ANALOG INPUT

DEWE-43-D3SA DEWE-43

Mumbeor of channclz

& (simultancously sampled)

Meaourod valuss

Voltege. full bridge [IEFE. oharge. thermocouple and ATD with M5I adepiora)

Rozolution 24-bit
Type of 4 Sigma-Delta
Sampling rede DEWE-43-D5A: 204.8 k32 | DEWE-43: 31.2 k5la
-3 d8 bandwith 7B kHz @ 204.8 kSia (25 kHz @ 51,2 kS/s)
¥oltage =007V =0T W =TV, =70V

Voltage via MSI-BR-¥I0D

up o =200V

& Full bridga =70 mW¥. =700 mV/¥ =T000 m¥iv
2| Half or quarter bridge With axtornal bridge complation
& |IEPE vin MSI-BR-ACC =TV =TV =10V

‘é_ Thermooouple wia Full range of thermooouple fype
= | MSI-BR-TH-x (faolated thermocouplie only)

and regizgfance via MSI-BR-ATD

FH100, PI200. PEF00, PHTO00, PE2000

-200°C do 1000°C
and 0 fo 6.5 kOhm

AMPLIFIER CHARACTERISTICS

Avguraoy =0.7 % of range, =0.3 mV

Inputf impedance T0 M| |33 pF foommon mode), 20 ML | |47 pF (differential mode)
CMRR =80 dB

Sengor supply voltage =5V 0.7 % @ S50 mA, 712V @ 700 mA per ohannea! [folal max. JW)
Woltage modo coupling oc

Owvervoltags protoction =70V

DYNAMIC CHARACTERISTICS

Signal fo noise [ fa. 1000 Hz « 700 dB

Crogatalk = 100 d&

COUNTER/DIGITAL INPUTS

Number of channelzs

8 countera or 24 digital inputa
{par zoftwarc cach countor can bo zoloofed to bo 3x digital input)

Counter modes

Event gounting, encoder input, period, pulsewidih, duly oyole.
freguency measurement

Rezolution 32-bit
Time baso 102 4 MHz
Signal levelz TTLICMOS
Input vollage protection S0V
CAN INPUTS

Number of channelzs 2
Speoifioation CAN 2.08, up fo T MBavd
Phyzioal layer High speed
ENVIRONMENTAL

Cpemting femperature 0 o 30°C
Storage temperature -20 to TO'C

Relative humidity

95 % non condensing @ EOC

PROCESSING

Syatem Aegquires PC based ayotem with DEWESoff software
Inferfaoe uUsg 20

POWER REQUIREMENTS

Supply vollage 6 to 36 V.

Supply overvoltage protection &0V

Megative input volfage protection -0V

Typical power sonsumption

Typ. 5 W (max. 17 W at full senzor supply load)

PHYSICAL

Dimenaions (L x W x H)

223 x T8 x 45 mm (7.78 x 3.08 x 1.77 inch)

Weight 0.72 kg

SOFTWARE

Dizplayz Aecorder, Soope, FFT, 30 Waterfall FFT, Octave, ...
Triggera Edge, Filtered Edge, Window. Fulsewidth, Slope, FFT, ...

Oniine standard mathomatioo

Formula aditor, FIR-, lIR-, FFT-filter, basio sfatistics, referenoe curve

Oniing spacial mathomatioz

DEWE-43-D5A: Human Body Vibration, Ordar

Tracking, Rotational & Torzional Wibration, -
Sound Lovel, Fregueney Responze Funotion

PORTABLE INSTRUMENTS +« DEWE-43

SINIWNHLSNI 3T18VILY Od
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