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Temps de cycle(s)
Description du cycle
Numéro de phase 1 2 3 4 5

Course (mm) + : en sortie de tige, - : en rentrée de tige
Temp (s)

Inclinaison (°) 0° horizontale, +90° verticale vers le haut, -90° verticale vers le
bas

Force externe (N) +: si elle pousse sur la tige, - : si elle tire sur la tige
Masse a déplacer (kg)

Coefficient de frottement entre la charge et le type de support ou
d'accouplement (guidage & billes, douille coulissante, etc.)

Fréquence de cycle (cycle/min)

Temps de pause en fin de cycle (sec)

Charge en pause (kg)

Poussée en pause (N)

Course totale du vérin (mm)

Eventuelles limites d’encombrement

L'axe doit travailler "en position" (ex. atteindre une position définie,

contre une force externe), ou "en couple” (ex. en poussant avec une
force a contrdler contre un obstacle dans une position non définie)?

EST-IL NéCESSAIRE D’AVOIR UN CONTROLE DE FEED-BACK DE:
Force (moteur Brushless)
Position (pas a pas avec codeur ou Brushless)

Nb d’heure/jour de travail (h/j)
Température °C / Humidité

Tige libre ou avec Anti-rotation (Round DC n'est pas disponible en version
anti-rotation)

Degré de protection (IP) 0 IP40
O IP55
O IP65

Moteur en ligne ou déporté (possible le cas échéant)

Besoin d’un frein de la tige lorsque le moteur est non alimenté (pour les
vérins Round DC, la vis au pas de 4 est irréversible)

Eventuel moteur et contréleur autres que le standard Metal Work
Tension d’alimentation disponible
Le contréle sera fait avec: O PLC with step-dir board and "Line Driver" signals
O PLC with step-dir board and "Open Collector" signals

O PLC with axis board for brushless
O Thereisn'ta PLC

Eventuel BUS de terrain

POUR LES VéERINS ROUND DC, SPéCIFIER:
Types d’extrémités
Type d'extrémité de tigen

Breve description, notes et croquis de I'application:



