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GUIDE LINEARI/LINEAR GUIDES
1. CARATTERISTICHE TECNICHE 1. TECHNICAL CHARACTERISTICS

Le guide lineari ISB sono caratterizzate da: ISB Linear guides are characterized by:

« Elevata rigidezza con 4 contatti angolari « High rigidity 4 row angular contact

« Movimento silenzioso « Smooth running

« Intercambiabilita con le loro dimensioni « Interchangeability with their standard;
standard internazionali international dimensions

« Attrito minimo « Low friction

- Alta precisione « High accuracy

+ Poca manuntezione « Low maintenance

- Ottimo rapporto prestazioni / qualita / prezzo « Optimal ratio performances / quality / price
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2, SCELTA DELLA GUIDA LINEARE ISB

La tipologia del sistema lineare profilato (guida + carrello) deve
essere scelta in funzione dei seguenti parametri:

« Carico applicato

« Durata richiesta

« Ingombri disponibili
«Velocita

« Ciclo d'esercizio

« Precisione

« Rigidezza

3. CAPACITA DI CARICO E DURATA

Gli indici utilizzati per valutare la capacita di un sistema lineare
ad assorbire i carichi e /o momenti statici applicati sono:

« Capacita di carico statica Cy
« Momento statico ammissibile Mg

3.1. CARICO STATICO

La capacita di carico statica Cq (o coefficiente di carico statico) &
definita come quel carico statico diintensita e direzione costante
che determina, nel punto di massima sollecitazione tra le parti
in contatto, una deformazione permanente pari a 1/10000 del
diametro dell'elemento volvente.

La capacita di carico statica Cq di un sistema lineare profilato &
limitata da:

« Carico ammissibile della guida

- Capacita di carico delle piste di rotolamento
- Carico ammissibile delle viti di fissaggio

- Coefficiente di sicurezza statico richiesto

I valori di Cg sono riportati nelle tabelle dimensionali.

3.1.1. MOMENTO STATICO AMMISSIBILE My

I momento statico ammissibile MO & definito come quel
momento statico di intensita e direzione costante che
determina, nel punto di massima sollecitazione tra le parti
in contatto, una deformazione permanente pari a 1/10000
del diametro dell’elemento volvente; in questo caso i punti di
massima sollecitazione sono i contatti tra elementi volventi e
guida situati alle due estremita del carrello.

I momento statico ammissibile MO & definito per i tre assi
cartesiani x, y, z (da cui: Mgy, Mgy, Mgz).

2. CHOICE OF ISB LINEAR GUIDE SYSTEM

The linear guide system has to be chosen according to the following
parameters:

« Applied load

« Requested life

« Overall dimensions
« Speed

« Operation cycle

« Accuracy

« Rigidity

3.LOAD RATING AND LIFE

The index es used to estimate value the static load capacity of a
linear rail system with the applied load and / or torques are:

« Static load rating capacity Cy
« Acceptable static moment M

3.1, STATICLOAD

Static load rating capacity Co is defined as the constant load
rating that generates a remaining deformation of 1/10000

of the rolling element diameter in the zone with the maximum
stress.

Static load rating capacity Co is limited by:

« Permissible load of rail

« Static load capacity of rolling lanes
« Permissible load of fixing screws

« Static safety factor required

CO values are shown on dimensional tables.

3.1.1. PERMISSIBLE STATIC MOMENT Mo

Permissible static moment MO0 is defined as the static moment
with costant direction and constant intensity that generates
a remaining deformation of 1/10000 of the rolling element
diameter in the zone with the maximum stress; in this case, the
points with maximum stress are the contacts between guide and
rolling elements situated at the two extremities of the block.
Permissible static moment M0 is defined for the three cartesian axis
X, ¥, Z (than: Mgy, Moy, Mgz).
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Anche per il momento statico ammissibile valgono le limitazioni  For the acceptable static moment there are limitations too

dovute a: caused by:

« carico ammissibile « permissible load of rail

- capacita di carico delle piste di rotolamento « static load capacity of rolling lanes
- carico ammissibile delle viti di fissaggio « permissible load of fixing screws

- coefficiente di sicurezza statico richiesto « static safety factor required

I valori di Mgy, Mgy, Moz sono riportati nelle tabelle dimensionali. ~ Moy, Mgy, Moz values are shown on dimensional tables.

M
)
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3.1.2, COEFFICIENTE DI SICUREZZA STATICO AS

Il coefficiente di sicurezza statico as (o fattore di sicurezza statica)
rappresenta il rapporto tra la capacita di carico Cq e il carico
equivalente applicato P o il rapporto tra il momento statico
ammissibile Mg (Mox, Mgy, Mgz) e il momento applicato M (My,
My, Mp); il rapporto deve considerare momenti nello stesso asse.

3.1.2, STATICSAFETY FACTOR AS

Static safety factor as is the ratio between the static load rating
capacity Cy and the equivalent applied load or the ratio between
the applied static moment My (Moy, Moy, Moz) and the applied
static moment M (My, My, M), the ratio must consider the moments
applied to the same axis.

dg = fcx Co/P
ds= ch/VIo)(//VIX; chMoy/My,’ fCXMOZ/MZ
dove: where:
as = coefficiente di sicurezza statico as = static safety factor
fc = fattore di contatto fC = contact factor
Co = capacita di carico statica [N] co = static load rating capacity [N]
P = carico equivalente applicato [N] P = equivalent applied load [N]
(vedere “Calcolo del carico applicato”) (see “Calculation of applied load)
Mox = momento statico ammissibile in asse x [N x m] MOX  =permissible static moment to axis x [N x m]
Moy = momento statico ammissibile in asse y [N x m] MOY  =permissible static moment to axis y [N x m]
Moz = momento statico ammissibile in asse z [N x m] M0Z  =permissible static moment to axis z [N x m]
My = momento applicato in asse x [N x m] MX = permissible moment applied to axis x [N x m]
My = momento applicato inassey [N x m] My = permissible moment applied to axis y [N x m]
Mz = momento applicato in asse z [N x m] Mz = permissible moment applied to axis z [N x m]

3.1.3. FATTORE DI CONTATTO FC

Se due o piu pattini vengono montati su una stessa guida, la
durata deve essere penalizzata per effetto di una non completa
uniformita di distribuzione dei carichi applicati sui pattini
stessi.

Tabella - Fattore di contatto fc

3.1.3. CONTACT FACTOR FC

In case two or more blocks are assembled on the same rail, the
service life will be affected due to the uneven load distribution on
different blocks.

Table - Contact factor f¢

Numero pattini per singola guida p
Number of blocks for single rail c

i A W N =

La necessita di avere un coefficiente di sicurezza statico ag > 1
deriva dalla possibile presenza di urti e/o vibrazioni, momenti
diavvio e arresti, carichi accidentali, i quali pregiudicherebbero
la capacita del sistema qualora non se ne fosse tenuto conto.

1.0
0.81
0.72
0.66
0.61

The necessity to have a static safety factor as > 1 comes from
the possibility to have impacts and/or vibrations, start and stop
moments, accidental loads that could be dangerous for the linear
system, if not considered.
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La tabella fornisce dei valori minimi di riferimento per il
coefficiente di sicurezza statico aS.

Tabella - Coefficiente di sicurezza statico ag

Condizioni di funzionamento

Working conditions

Statico / Static
Dinamico / Dynamic

Dinamico con urti e vibrazioni / Dynamic with impacts and vibrations

L' indice utilizzato per valutare la capacita del sistema lineare
ad assorbire i carichi dinamici applicati € la capacita di carico
dinamica C.

3.2, CARICO DINAMICO

La capacita di carico dinamica C (o coefficiente di carico
dinamico) é definita come quel carico dinamico di intensita e
direzione costante che determina una durata nominale di 50 km
di percorso; la durata viene intesa come quel teorico percorso
prima che compaia il primo segno di affaticamento.

La capacita di carico dinamica C di un sistema lineare profilato
é limitata da:

« Velocita di funzionamento
« Ciclo di funzionamento
- Carichi e/o momenti applicati

I valori di C sono riportati nelle tabelle dimensionali.

(In base alla normativa DIN la capacita di carico dinamica C
dovrebbe essere almeno il doppio del carico equivalente P
applicato).

3.3.DURATAL

La durata nominale L per un sistema lineare a ricircolo di sfere
(intesa come quel teorico percorso raggiunto daalmenoil 90% di
un significativo quantitativo di uguali carrelli senza formazione
di segnali di affaticamento), & data dalla seguente relazione:

The following table presents the minimum as static safety factor
values.

Table - Static safety factor aS

ag minimi
ds minimum

1.0+20
20+4.0
3.0=-5.0

The index used to estimate the dynamic load capacity of a linear
rail system is the dynamic load rating capacity C.

3.2, DYNAMICLOAD

Dynamic load rating capacity C is defined as a dynamic uniform
load with constant intensity and direction that allows a nominal
life of 50 km prior to the onset of a material breakdown.

Dynamic load rating capacity C is limited by:

« Speed
« Operation cycle
« Load and/or applied moments

Cvalues are shown on dimensional tables.

(following norm DIN dynamic load rating capacity C should be at
least double than the equivalent applied load).

3.3. NOMINAL LIFEL

Nominal life L (defined as the life expectancy reached by 90%
of the same linear bearings group subjected to equal operating
conditions prior to the onset of material breakdown) for a linear rail
system is defined by the following formula:

L=(C/P)3x50
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dove:

L = durata nominale [km]

C = capacita di carico dinamica [N]
P = carico equivalente applicato [N]

Questa relazione vale nelle ipotesi di:

- Temperatura della pista di rotolamento < 100 °C
« Durezza delle piste di rotolamento > 58 HRC

« Assenza di urti e vibrazioni

« Velocita di scorrimento < 15 m/min

« Un pattino per rotaia, fc =1

Qualora le condizioni di esercizio non rispettassero le condizioni
sopracitate si deve utilizzare la seguente relazione:

where:

L =nominal life [km]

C =dynamic load rating capacity [N]
P =equivalent applied load [N]

This relation has validity if:

« Temperature of rail’s raceways < 100 °C
« Hardness of rolling lanes = 58 HRC

« No presence of impacts or vibrations

« Working speed < 15 m/min

« One block for rail, fr =1

If these conditions aren't respected, use the following relation:

L=a; x ((fy x frxfc x Q) / (fyy x P))3 x 50

dove:

L = durata nominale [km]

ER = fattore di probabilita di cedimento
fy = fattore di durezza

fr = fattore di temperatura

fc = fattore di contatto

fw = fattore di carico

C = capacita di carico dinamica [N]

P = carico equivalente applicato [N]

Di seguito vengono definiti i fattori aq, fy, fr, fyy.

3.3.1. FATTORE A1

Il fattore a1 tiene conto della probabilita percentuale C% di non
cedimento.

Tabella - Fattore di probabilita di non cedimento a;

C% 80 85 20 92
ag 1.96 1.48 1.00 0.81

Si noti che per C% =90, a; = 1.00.

where:

L = nominal life [km]

a; = reliability factor

fy = hardness factor

fr = temperature factor

fc = contact factor

fw =load factor

C = dynamic load rating capacity [N]
P = equivalent applied load [N]

Definition of a;, fy, frand fy factors:

3.3.1.FACTOR A1

Factor a; represents the reliability of not breakdown C%.

Table - Reliability factor a;

95 96 97 928 929
0.62 0.53 0.44 0.33 0.21

Note for C% =90, a; = 1.00.
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3.3.2, FATTORE DI DUREZZA FH

Una durezza della pista di contatto inferiore a 58 HRC favorisce il
fenomeno dell’'usura penalizzando quindi la durata del sistema.

3.3.2, HARDNESS FACTOR FH

A superficial raceway hardness under 58 HRC favours the
material breakdown and consequently a lower nominal life.

1.0
0.9 2

\
0.8 =

0.7
0.6 A

e

&0 =11 40

3.3.3. FATTORE DITEMPERATURA Ft

E necessario conoscere la temperatura dell'ambiente esterno
del sistema, poiché un valore superiore a 100 °C pud modificare
le proprieta dei materiali con il conseguente effetto di riduzione
della durata.

30 20 10

HRC

3.3.3. TEMPERATURE FACTOR Fr

It's important to know the element’s working temperature because
if it is higher than 100 °C there will be a significant reduction of
nominal life caused by changing material’s property.

L0 =g

0.e

0.8

fr

0.7
[IE-]

0.3

100

3.3.4. FATTORE DI CARICO Fw

Qualora non fosse possibile calcolare con esattezza tutti i
carichi dinamici applicati, quali ad esempio forze d'inerzia
e relativi momenti ribaltanti, vibrazioni ed eventuali urti
generati specialmente alle alte velocita, tali fenomeni vengono
considerati tramite questo fattore.

Tabella - Fattore di carico fyy

Condizioni di lavoro

Working conditions

Urti e vibrazioni assenti e/o velocita bassa
No impacts, no vibrations and/or slow speed
(v <15 m/min)

Urti e vibrazioni leggeri e/o velocita media
Lightimpacts and light vibrations, medium speed
(15 < v <60 m/min)

Urti e vibrazioni forti e/o velocita alta
Hard impacts and hard vibrations, high speed
(v =60 m/min)

130

200

3.3.4.LOAD FACTOR Fw

Ifit were not possible to calculate all the dynamic applied loads with
high accuracy, as for example inertial forces and consequential
moments, vibrations and impacts, especially at high speed, these
adjunctives loads would have to be considered by this factor.

Table - Load factor fy

Vibrazioni misurate
Misurated vibrations

G=<05 1.0+1.5
05<G<1,0 1.5+20
1,0<G<20 20+35
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La durata effettiva Leff (o durata di esercizio) puo essere
differente da quella nominale L calcolata in quanto essa dipende
inoltre da:

« Ambiente esterno (presenza di polveri e/o agenti ossidanti)
« Lubrificazione

« Montaggio delle guide (eventuali disallineamenti)

+ Precarico

3.3.5.DURATALH

Conoscendo L (durata nominale in km di percorso) si pud
ricavare la durata di servizio in ore (Lp).
Essa puo essere ricavata in condizioni di:

«Velocita costante: L, =L x 103
«Velocita variabile: L, = L x 103

Velocita costante
La durata di servizio in ore Ly, & funzione della lunghezza della

corsa e del numero dei cicli alternativi al minuto; si ricava dalla
seguente relazione:

Effective life Leff (excercise life) may be different from the calculate
nominal L, depending the former on:

« External conditions (presence of dust and/or oxidative agents)
« Lubrication

« Rail mounting (presence of misaligneaments)

« Preload

3.3.5. NOMINAL LIFE Ly

Knowing L (nominal life calculated in running Km) it will be possibile
to calculate the same value in hours (Lp).
This can be done when:

« Speed is uniform: Lp =L x 103
« Speed is not uniform: Ly, =L x 103

Uniform speed
Nominal travel life expressed in hours is function of the travel lenght

and of the number of alternative cycles in a minute; to obtain it, use
the following formula:

Lh=Lx 10%/ (2 x lc X ngit X 60)

dove:

Lp = durata di servizio [ore]

L = durata nominale [km]

Ic = lunghezza corsa [m]

Nt = numero cicli alternativi al minuto [min-1]

Velocita variabile

La durata di servizio in ore Lh & funzione della velocita
media

where:

Lp = nominal travel life [h]

L =nominal life [km]

I =travel lenght [m]

Nait = number of alternative cycle for minute [min-1]

Not uniform speed

Nominal travel life expressed in hours is function of the average
speed

Lp =L x 10*/ (v x 60)

dove:

L = durata di servizio [ore]

L = durata nominale [km]

Vm = velocita media pari a: X"—7 vjx gj [m/min]
Vi = velocita i-esima [m/min]

d; =ripartizione percentuale di vi ("= g;=1)

where:

Ly = nominal travel life [h]

L =nominal life [km]

Vm =average speed : ¥"i_; vix q;[m/min]
V; =j-part speed [m/min]

qi =j-part portion of v; (¥"i=; g;i=1)
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3.3.6. RESISTENZA D'ATTRITO

Il calcolo della resistenza d’attrito S & data dalla seguente

relazione:

3.3.6. FRICTION RESISTANCE

The frictional resistance S is given by the following relation:

S= puxFy+fxn°pattini/n°blocks

dove:
S =resistenza d'attrito
(denominata anche forza d'attrito o forza di spinta) [N]
p = coefficiente d'attrito
(0.003 < p<0.005con P/C>0,1)
Fy = carico in direzione y [N]
f =attrito delle tenute [N]
n° pattini = numero pattini

where:
S = friction resistance
(named friction force or push force) [N]
u = friction coefficient
(0.003 < u < 0.005 with P/C>0,1)
Fy =load applied to direction y [N]
f =seals friction [N]
n°blocks = number of blocks

Coefficiente di attrito pu Friction coefficient u
0.015
0.010 \
: 1
\
H \
A\
0.005
0 0.1 0.e
P/C

P = carico equivalente applicato [N]
C = capacita di carico dinamica [N]

Attrito delle tenute f

Tabella - Attrito delle tenute per pattino

P = equivalent applied load [N]
C=dynamic load rating capacity [N]

Seals friction f

Table - Seals friction for block

Taglia pattino
Size block

15
20
25
30
35
45
55
65

31N
39N
44N
54N
74N
9.1N
102N
19.6N
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4.CALCOLO DEL CARICO APPLICATO

Per una migliore comprensione dei calcoli inerenti i carichi in
gioco, si conviene ad utilizzare la lettera F per indicare i carichi
generici applicati alla struttura e la lettera P per indicare i carichi
generati sulle guide

4. CALCULATION OF APPLIED LOAD

For a better understanding of all the loads, we use F to indicate
generic applied loads and P to indicate loads generated on the
linear rail system.

Data la variabilita dei carichi in gioco, si calcola un nuovo valore
di carico costante definito “carico dinamico medio equivalente
Pm”il quale, ai fini del calcolo della durata del sistema, determina
gli stessi effetti dei carichi variabili agenti. Per il calcolo della
durata L si consideri:

Given the variability of applied loads, we calculate a new uniform
load called, “equivalent dynamic mean load Pm” that gives the
same effects to the linear system’s nominal life as the not uniform
applied loads. To calculate the nominal life L consider:

Pm=P
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4.1. CARICO DINAMICO MEDIO EQUIVALENTE  4.1.EQUIVALENT DYNAMIC MEAN LOAD

Nelle condizioni di variazione di carico a gradini e di velocita In case of uniforn speed and step load variation:
costante:

Pm = 3\/((P13 X L1 + P23 X L2 B UUOON Pn3 X Ln)/L)

dove: where:

Py = carico dinamico medio equivalente [N] P, = equivalent dynamic mean load [N]
P, = carico n-simo applicato [N] P, =n-part of applied load [N]

L =corsatotale [m] L =total run [m]

L ,, = corsa con carico Pn [m] L, =runwith Pnload

Nelle condizioni di variazione lineare di carico e di velocita In case of linear variation of load and uniform speed:
costante:

Pm = (Pmin + 2 X Prax)/3

dove: where:

P, = carico dinamico medio equivalente [N] Py, =equivalent dynamic mean load [N]
Pmin = carico minimo [N] Pmin = minimum load [N]

Pmax = carico massimo [N] Pmax = maximum load [N]
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Nelle condizioni di variazione sinusoidale di carico e di velocita

In case of sinusoidal variation of load and uniform speed:

Pm = 0.75 Pmax

costante:

Prm = 0.65 Pmax
dove:
Pm = carico dinamico medio equivalente [N]
Pmax = carico massimo [N]

Nelle condizioni di variazione graduale di carico e di velocita:

where:
P = equivalent dynamic mean load [N]
Pmax = maximum load [N]

In case of load and speed variation:

Pm = 3V((gy XP13x V] +qaXP3XVy+ ok g X P3 X V)/( Q1 X V7 + Q2 XV +....4 Qn X V)

dove:

Py = carico dinamico medio equivalente [N]
d, = ripartizione percentuale n-esima [%)]
P, = carico n-esimo [N]

vy, = velocita n-esima [m/min]

In ogni altro caso si consideri

where:

P = equivalent dynamic mean load [N]
gn = n-part percentual portion [%]

P, = n-part of applied load [N]

Vp = n-part speed [m/min]

In other case

Pm =Pmax.

Carichi su piu direzioni

Per il calcolo delle sollecitazioni, qualora esse siano presentiin
entrambi le due direzioni principali y e z si devono sommare i
loro moduli:

(per comodita, si usi la lettera P per indicare il carico dinamico
medio equivalente)

Loads with different directions

Ifthere are two or more loads applied to different directions y and
zis necessary to add their modules:

(use P to indicate the equivalent dynamic mean load)

P=|Py|+]|P]

dove:

P = carico equivalente applicato [N]
Py = carico agente in direzione y [N]
P, = carico agente in direzione z [N]

where:

P = equivalent applied load [N]
Py =load applied to direction y [N]
P, =load applied to direction z [N]



4.2, ESEMPI DI CALCOLI PER APPLICAZIONI PIU
COMUNI

| nove esempi seguenti vogliono essere un'illustrazione di come
effettuare il calcolo dei carichi agenti per i pit comuni tipi di
impiego di sistemi lineari di questa tipologia.

Esempio 1
Montaggio su piano orizzontale, guida singola, due cursori,
carico a sbalzo, assenza di forze d'inerzia.

a = distanza x tra forza F e centro dei cursori
b = distanza z tra forza F e asse guida

Esempio 2
Montaggio su piano orizzontale, guida doppia, quattro cursori,
assenza di forze d'inerzia.

a = distanza x tra forza F e asse principale
b = distanza z tra forza F e asse principale
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4.2, CALCULATION EXAMPLES OF THE MOST
COMMON APPLICATIONS

The following nine examples show how to calculate the applied
loads of the linear rail system with the most common applications.

Example 1
Assembling on horizontal plane, single rail, two blocks, jutting load,
not inertial forces.

Piy=F/2+F/2xbxCo/Mox+Fxa/Ly
Poy=F/2+F/2xbxCo/Moyx-Fxa/Ly

a = x distance between F force and block’s center
b =z distance between F force and rail’s axis

Example 2
Assembling on horizontal plane, double rail, four blocks, no inertial
forces.

Piy=F/4-Fxa/ (2xLy)+Fxb/(2xLy)
Poy=F/4+Fxa/(2xL)+Fxb/(2xLy)
P3y=F/4+Fxa/(2xLy)-Fxb/(2xLy)
Pay=F/4-Fxa/ (2xLy)-Fxb/(2xLy)

a = x distance between F force and main axis
b =z distance between F force and main axis
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Esempio 3 Example 3
Montaggio su piano orizzontale, guida doppia, quattro cursori, Assembling on horizontal plane, double rail, four blocks, jutting
carico a sbalzo, assenza di forze d'inerzia. load, no inertial forces.

P1y=F/4+an/(2xL1)+Fxb/(2xL2)
P2y=F/4-an/ (2xL)+Fxb/(2xLy)
P3y=F/4-an/ (2xLy)-Fxb/(2xLy)
P4y=F/4+an/(2xL1)—Fxb/(2xL2)

a = distanza x tra forza F e centro dei cursori a = xdistance between F force and block’s center

b = distanza z tra forza F e asse guida b =z distance between F force and rail’s axis

Esempio 4 Example 4

Montaggio su piano orizzontale, guida doppia, quattro cursori, Assembling on horizontal plane, double rail, four blocks, load with
carico in direzione x, assenza di forze d'inerzia. x direction, no inertial forces.

Piy=-Fxb/(2xLy) Piz=Fxc/(2xLy)
Poy=Fxb/(2xL1) Py,=-Fxc/(2xLy)
P3y= FXb/(2XL1) P3Z=-FXC/(2XL2)

P4y=-FXb/(2XL1) Payz= Fxc/(2xLy)
P1=|P1y|+|P1z| P2=|P2y|+|P22|
P3=|P3y|+| P3| Pg=|Pay|+|Ps|
b = distanzay tra forza F e asse principale b =y distance between F force and main axis
c =distanza z tra forza F e asse principale ¢ =z distance between F force and main axis
Esempio 5 Example 5
Montaggio su piano verticale a corsa orizzontale, guida doppia, Assembling on vertical plane, double rail, four blocks, no inertial
quattro cursori, assenza di forze d'inerzia. forces.
P1y=FXC/(2XL2) P1Z=F/4-FX3/(2XL1)
P2y=FXC/(2XL2) PZZ=F/4+FX3/(2XL1)
P3y=-FXC/(2XL2) P3Z=F/4+an/(2XL1)
P4y=-FXC/(2XL2) P4Z=F/4-FX3/(2XL1)
P1=|P1y|+|P1z| P2=|P2y|+|P22|
P3=|P3y|+| P3| Pg=|Pay|+|Ps|
a = distanza x tra forza F e asse principale a = x distance between F force and main axis
c =distanza z tra forza F e asse principale ¢ = zdistance between F force and main axis
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Esempio 6
Montaggio su piano orizzontale, guida doppia, quattro cursori,
presenza di forze d'inerzia.

In accelerazione:

P1y=F/4+an/(2xL1)—Fxb/(2xL2)—
P2y=F/4-an/(2xL1)—Fxb/(2xL2)+
P3y=F/4-an/(2xL1)+Fxb/(2xL2)+
P4y=F/4+an/(2xL1)+Fxb/(2xL2)—

P1=|P1y|+|P1z| P2=|P2y|+|P22|

In decelerazione:

P1y=F/4+an/(2xL1)—Fxb/(2xL2)+mxdcxc/(2xL1)
P2y=F/4—an/ (2xLy)-Fxb/(2xLy)-mxacxc/(2xLy)
P3y=F/4—an/ (2xLy)-Fxb/(2xLy)-mxacxc/(2xLy)
Pay=F/4+Fxa/(@2xLy)-Fxb/2xL)+ mxdcxc/(2xLy)

P1=|P1y|+|P1z| P2=|P2y|+|P22|
F = carico applicato nel baricentro

m =F/981

a. = accelerazione (velocita / tempo di accelerazione)

d. =decelerazione (velocita / tempo di decelerazione)

a =distanza x tra forza F e asse principale

b =distanza z tra forza F e asse principale

¢ =distanzay tra forza F e asse principale

(le formule si riferiscono al moto concorde all’asse di riferimento
x; nel caso di moto contrario, si invertano i segni di tutti i fattori
contenenti il termine m).

mxacxc/(2xL,
mxacxc/
mxacxc/
mxacxc/(2xL,

Example 6
Assembling on horizontal plane, double rail, four blocks, presence
of inertial forces.

A volonta costante o nulla:
At uniform speed or stationary system:

Piy=F/4+Fxa/(2xLy)-Fxb/(2xLy)
Poy=F/4-Fxa/(2xLy)-Fxb/(2xLy)
P3y=F/4-Fxa/(2xLy)+Fxb/(2xLy)
Pay=F/4+Fxa/(2xLy)+Fxb/(2xL))

P1z=Py; = P3; = P4; =0

At acceleration:

Piz=-mxacxb/(2xLy)
Po,=mxacxc/ (2xLy)
Ps;=mxacxc/(2xLy)
Paz=-mxacxc/(2xLy)

2X|.1
2X|.1

—_— — — —

(
(
(
(

P3=|P3y|+|P3;| Pa=|Pay|+|Ps|

At deceleration:

Piz=mxdcxb/(2xLy)
Py;=-mxdcxc/(2xLy)
P3,=-mxdcxc/(2xL4)
Pag;=mxdcxb/(2xLy)
P3=|P3y|+|P3| Py=|Pay|+|Ps|
F =load applied in the barycenter

m =F/981

a. = acceleration (speed / acceleration time)

d. = deceleration (speed / deceleration time)

a =xdistance between F force and main axis

b =ydistance between F force and main axis

¢ =zdistance between F force and main axis

(the formula are related to the motion which follows the main x
axis; in case of opposite motion, change the sign of all the factors
with m term).
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Esempio 7 Example 7
Montaggio su piano inclinato (rotazione o dell’asse x), guida Assembling on inclined plane (rotation o. of x axis), double rail, four
doppia, quattro cursori, assenza di forze d'inerzia. blocks, no inertial forces.

P1z=sinaxF/4-sinaoxFxa/(2xLy)
P>, =sinaxF/4 +sina xFxa/(2xLy)
P3,=sinaxF/4 +sina xFxa/(2xLy)
P4z =sinaxF/4-sinaxFxa/(2xLy)

P1y=cosaxF/4-cosaxFxb/ (2xLy)-cosaxFxa/ (2xLy)+sinaxFxc/ (2xLy)
Pay =cosaxF/4-cosaxFxb/ (2xLy)+cosaxFxa/ (2xLy)+sinaxFxc/ (2xLy)
P3y=cosaxF/4+cosaxFxb/ (2xLy) +cosaxFxa/ (2xLy)-sinaxFxc/ (2xLy)
P4y =cosaxF/4+cosaxFxb/ (2xLy)-cosaxFxa/ (2xLy)-sinaxFxc/ (2xLy)

P1=|Piy[+]|P1z| Py=|Poy|+|P2| P3=|P3y|+|P3;| Ps=|Pgy|+|Ps]

F = carico applicato nel baricentro F =load applied in the barycenter

a =distanza x tra forza F e asse principale a = xdistance between F force and main axis
b = distanza z tra forza F e asse principale b =zdistance between F force and main axis
¢ =distanzay tra forza F e asse principale ¢ =ydistance between F force and main axis
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Esempio 8 Example 8
Montaggio su piano verticale a corsa verticale, guida doppia, Assembling on vertical plane with vertical translation, double rail,
quattro cursori, presenza di forze d'inerzia. four blocks, presence of inertial forces.

A velocita costante o nulla:
At uniform speed or stationary system:

P1y=-FXC/(2XL1) P1Z=FXb/(2XL1)

P2y=FXC/(2XL1) P22=-FXb/(2XL1)

P3y=FXC/(2XL1) P3Z=-FXb/(2XL1)

P4y=-FXC/(2XL1) P4Z=FXb/(2XL1)

P1=|P1y|+|P1z| P2=|P2y|+|P22|

P3=|P3y|+|P3z| P4=|P4y|‘|'|P4z|
In accelerazione: At acceleration:

Piy=Pay=-Fxc/(2xLy)-mxacxc/(2xLy) Piz=Pg;=Fxb/(2xL;)+mxacxb/(2xLy)
P2y=P3y=-Fxc/(2xL1)+mxacxc/(2xL1) P22=P3y=—Fxb/(2xL1)—mxacxb/(2xL1)

P1=|Piy|+[Piz| Pa=|Pay|+|P2z| P3=|P3y|+|P3;| Pa=|Psy|+]|Ps]|
In decelerazione: At deceleration:

Piy=Pgy=-Fxc/2xLy)+mxdcxc/(2xLq) P1z=Pg=Fxb/(2xL)-mxdcxb/(2xLy)
Pay=P3y=-Fxc/(@2xLy)-mxacxc/(2xLy) Py=P3y=-Fxb/(@2xL;)+mxacxb/(2xLy)

Pi=|Piy|+[P1z| P2=|Pay|+|P2z| P3=|P3y|+|P3;| Ps=|Psy|+]|Ps]|

F = carico applicato nel baricentro F =load applied in the barycenter

m =F/9.81 m =F/9.81

a. = accelerazione (velocita / tempo di accelerazione) a. = acceleration (speed / acceleration time)
dc = decelerazione (velocita / tempo di decelerazione) d. = deceleration (speed / deceleration time)
b =distanza z tra forza F e asse principale b =zdistance between F force and main axis
¢ =distanzay tra forza F e asse principale ¢ =ydistance between F force and main axis

(le formule si riferiscono al moto discorde all’asse di riferimento  (the formula are related to the motion which follows the main x
x; nel caso di moto concorde, si invertano i segni di tutti i fattori  axis; in case of opposite motion, change the sign to all the factors
contenenti il termine m). with m term).
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Esempio 9 Example 9
Montaggio su piano inclinato (rotazione P dell’ asse z), guida Assembling on inclined plane (rotation B of z axis), double rail, four
doppia, quattro cursori, assenza di forze d'inerzia. blocks, no inertial forces.

Piz,=sinBxFxb/(2xLy)
Py, =-sinBxFxa/(2xLy)
P3,=-sinBxFxa/(2xLy)
Paz=sinBxFxb/(2xL4)

P1y=cosBxF/4-cospxFxb/(2xLy)-cosBxFxa/(2xLy)+sinBx Fxc/(2xLy)
Py =cosBxF/4-cosBpxFxb/(2xLy)+cospxFxa/(2xLy)-sinBxFxc/(2xLy)
P3y=cosBxF/4+cosBxFxb/(2xLy)+cosBxFxa/(2xLy)-sinBxFxc/(2xLy)
P4y =cosBxF/4+cosBxFxb/(2xLy)-cospxFxa/(2xLy)+sinBxFxc/(2xLy)

Pi=|Piy|+[P1z| P2=|Pay|+|P2z| P3=|P3y|+|P3;| Ps=|Pay|+]|Ps]|

F = carico applicato nel baricentro F =load applied in the barycenter

a =distanza x tra forza F e asse principale a = x distance between F force and main axis
b = distanza z tra forza F e asse principale b =z distance between F force and main axis
c =distanzay tra forza F e asse principale ¢ =y distance between F force and main axis
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5. GUIDA PER LA CORRETTA INTERPRETAZIONE
DEGLI SCHEMI

Sistema di riferimento principale x, y, z .
W

Esso e lo strumento fondamentale per definire il posizionamento.
Situato nell'intersezione delle mezzerie delle due distanze Ly e L,
definisce direzione e verso di ogni quota presente negli schemi
oltre che direzione e verso dei carichi concentrati.

Distanze principali L elL;

Definiscono le distanze di montaggio dei pattini; esse non sono
dipendenti delle condizioni di carico, bensi dagli ingombri
di montaggio disponibili (maggiore & il loro valore e minore
diventa lo sforzo per ogni pattino).

L, e la distanza lungo l'asse di riferimento x;

L, e la distanza lungo l'asse di riferimento z;

(interasse di montaggio delle guide).

Carichi concentrati F,, Fy, F,

Rappresentano i carichi applicati nelle 3 direzioni principali x, y, z.
Fy € il carico applicato in direzione x

Fyé FI cacho applicato .in d.irez'ione y

F, e il carico applicato in direzione z

Masse m; e my

| punti m; e m, rappresentano i baricentri di 2 generiche masse
da movimentare.

Quote hy eh,

Le quote hy e h, definiscono le distanze tra l'asse principale
dell’azionamento di traslazione (es. vite a ricircolo di sfere)
rispetto il sistema di riferimento principale x, y, z.

hy = distanza in direzione y;
h, = distanza in direzione z;
(la distanza in direzione x non interessa).

5. GUIDE FOR A RIGHT USE OF THE SCHEMES

Main reference systemx, y, z .
Vi

It is the basic instrument for the definition of the positioning.
Situated at the intersection of the middles of L; and L,, it defines
direction and toward of each spot height in the schemes, as well as
of concentrated loads.

Main distances L;and L,

They define the mounting distance of blocks; they do not depend
on load conditions, but on available overall mounting (as they
increase, the force applied to the single blocks goes down).

L is the distance on the the main axis x

L, is the distance on the the main axis z

Concentrated loads Fy, Fy, F,
They indicate the concentrated loads in the 3 main directions x, y, z.

Fy is the concentrated load on direction x
Fy is the concentrated load on direction y
F, is the concentrated load on direction z

Masses m; and m;

Points m; and m indicate the barycenter of 2 generic masses to
move.

Quotesh;and h;,

Quotes h; and h; indicate the distances between the main axis of
the motion device (ex. ballscrew) and the main reference system x,

y, 2z

h; =distance in direction y;
h, =distance in direction z;
(the distance in direction x is not necessary).
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Momenti Mx, My, Mz

| tre momenti Mx, My, Mz rappresentano i riferimenti per
eventuali momenti applicati al sistema.

Mx = riferimento per momenti applicati in asse x
My = riferimento per momenti applicati in asse y
Mz = riferimento per momenti applicati in asse y

DEFINIRE CORRETTAMENTE POSIZIONI E VERSI

Nel definire le posizioni di tutti i possibili carichi applicati (carichi
concentrati, masse e momenti) si deve prestare particolare
attenzione ai segni (+ 0 -)

Segni delle quote

Un semplice metodo per individuare correttamente le quote &
il seqguente:

« qualsiasi sia l'elemento da rappresentare, partire sempre
dall'origine del sistema di riferimento principale x, y, z

- scegliere una delle tre direzioni principali e tracciare il “percorso”
per arrivare al punto desiderato utilizzando poi le due rimanenti
direzioni principali

« nel tracciare il “percorso” definire i versi di orientamento per
ogni direzione principale x,y e z

- controllare i versi di orientamento appena decritti con il sistema
di riferimento principale nelle rispettive direzioni; se questi
sono concordi (le frecce hanno cioé lo stesso verso) il segno
& positivo, se sono discordi (le frecce hanno verso opposto) il
segno & negativo.

Le quote L1 e L2 hanno sempre valore positivo.
Esempio

Considerato uno degli schemi rappresentati, si prende a titolo di
esempio la forza Fy.

Partendo dall'origine del sistema di riferimento principale, si
percorre lungo la direzione z (direzione scelta arbitrariamente)
per tracciare il percorso fino ad arrivare al punto desiderato, il
punto di applicazione della forza Fy. Definita la distanza z, si
percorre la direzione x per arrivare poi alla direzione y e quindi
al punto di arrivo.

Le tre quote individuate avranno pertanto:

« segno positivo per z poiché concorde all’asse di riferimento
principale z

+ segno negativo per x e per y poiché discordi ai rispettivi assi di
riferimento principalix ey.

Moments Mx, My, Mz

The three moments Mx, My, Mz indicate the references to eventual
moments applied to the system.

Mx = reference to moments applied on axis x;
My = reference to moments applied on axis y;
Mz = reference to moments applied on axis z;

CORRECTLY DEFINE POSITIONS AND TOWARDS

To define the positions of all the applied loads (concentrated loads,
masses and moments) a particular attention should be paid to the
signs (+or-)

Signs of quotes

A simple way to correctly define the quotes is the following:

« whatever the element to indicate, it is always necessary to start
from the main reference system x,y,z;

« choose one of the main three directions, make the thread using
the other two main directions, in order to reach the wanted point

« while going to the wanted point, define the towards for every
direction: x, y and z

« check the just found towards in the respective directions. If they
correspond (the arrows have the same toward), then the sign will
be positive. Otherwise, if the towards do not correspond (the arrows
have opposite toward), the sign will be negative.

The distances L1 and L2 are only positive
Example

Considering one of the shown schemes, force Fy should be taken as
examples.

Starting from the main system reference’s origin, go along direction
z (arbitrary choice) to trace the thread up to the wanted point: the
application point of load Fy. Provided a definition of distance z, go
along direction x to reach direction y and then to the final point.

The three found quotes will have:

« positive sign for z, corresponding it to the main reference axis z
«negative sign forxandy, not corresponding it to the main reference
axis x and y.
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Segni delle forze

Come per le quote, controllare i versi delle forze rispetto al
sistema di riferimento principale nelle rispettive direzioni;
se questi sono concordi (le frecce hanno cioé lo stesso verso)
il segno & positivo, se sono discordi (le frecce hanno verso
opposto) il segno é negativo.

Esempio

Considerato uno degli schemi rappresentati, si prende a titolo di
esempio la forza Fy.

Essa avra valore negativo poiché discorde rispetto l'asse di
riferimento principale x.

Segni dei momenti

Nel definire i segni di eventuali momenti applicati, verificare
i loro versi rispetto ai 3 momenti di riferimento M, , My, M,
indicati negli schemi; se questi sono concordi (le frecce hanno
cioe lo stesso verso) il segno & positivo, se sono discordi (le
frecce hanno verso opposto) il segno é negativo.

Definito il metodo per la corretta assegnazione delle quote, si
elencano ora tutti i dati necessari per il dimensionamento:

Quote Xy, Xrz; Xm1, Xm2

Le quote Xpry, Xrz Xm1, Xm2 rappresentano le distanze in
direzione x delle forze applicate e delle masse rispetto il sistema
di riferimento principale x, y, z.

Xpy = distanza in direzione x del carico concentrato disposto
lungo la direzione y

X, = distanza in direzione x del carico concentrato disposto
lungo la direzione z

Xm1 = distanza in direzione x del baricentro della massa 1

Xm32 = distanza in direzione x del baricentro della massa 2.

Quote Yry, Yrz, Ym1:s Ym2

Le quote Ygx, Yez, Ym1 , Ym2 rappresentano le distanze in
direzione y delle forze concentrate e delle masse rispetto il
sistema di riferimento principale x, y, z.

Yy = distanza in direzione y del carico concentrato disposto
lungo la direzione x

Y, = distanza in direzione y del carico concentrato disposto
lungo la direzione z

Y1 = distanza in direzione y del baricentro della massa 1

Y2 = distanza in direzione y del baricentro della massa 2.

Force'signs

As for the quotes, check the towards of the forces with reference
to the main system in the corresponding directions. If the towards
coincide (the arrows have the same toward), the sign will be
positive. If they do not coincide (the arrows have opposite towards),
the sign will be negative.

Example

Considering one of the shown schemes F, force should be taken as
example.
It has negative sign not corresponding to the main reference axis x.

Signs of the moments

To define the signs of possible applied moments, it is necessary to
compare their towards to the three main reference moments M,
, My, M, which are shown in the schemes. If they correspond (the
arrows have the same toward) the sign will be positive. If they do
not (the arrows have opposite towards), the sign will be negative.

Given a definition on the correct way to indicate the quotes, are all
the data necessary to the dimensioning are listed.

Quotes Xgy, Xrz, Xm1, Xm2

Quotes Xgy, Xrz, Xm1, Xm2 indicate the distances in direction x of
the concentrated loads and the masses on the of main reference
system x, y, z.

Xry = distance in direction x of the concentrated load applied
in direction y;

X, = distance in direction x of the concentrated load applied
in direction z;

Xm1 = distance in direction x of the barycenter of mass 1

Xmj, = distance in direction x of the barycenter of mass 2.

Quotes Yr, Yez, Ymi1s Ym2

Quotes Yy, Yz, Ym1, Ym2 indicate the distances in direction y of
the concentrated loads and of the masses on the basis of the main
reference system x, y, z.

Yg, = distance in direction y of the concentrated load applied
along direction x

Yr, = distance in direction y of the concentrated load applied
along direction z

Y1 =distance in direction y of the barycenter of mass 1

Yo =distance in direction y of the barycenter of mass 2.
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Quote Zgy, Zry, Zim1, Zm2

Le quote Zgy , Zry , Zm1 , Zm2 rappresentano le distanze in
direzione z delle forze concentrate e delle masse rispetto il
sistema di riferimento principale x, y, z.

Zpy = distanza in direzione z del carico concentrato disposto
lungo la direzione x

Zpy = distanza in direzione z del carico concentrato disposto
lungo la direzione y

Zm1 = distanza in direzione z del baricentro della massa 1

Zmo = distanza in direzione z del baricentro della massa 2.

Nonostante nei due schemi siano indicate anche le quote Xy,
Yry € Zg,, esse non hanno alcun interesse ai fini del calcolo per
il dimensionamento delle guide; il loro utilizzo serve tuttavia a
schematizzare piu chiaramente il sistema di carichi concentrati
applicati.

CARICHI APPLICATI

« Carichi, applicati nelle 3 direzioni principalix,y e z

(max 3 carichi concentrati per ogni direzione)

« Masse (max 3 masse)

« Momenti, applicati rispetto le 3 direzioni principali x,y e z
(max 2 momenti per ogni direzione)

Per carichiapplicati e momenti, si definisce inoltre la percentuale
di presenza q; definita 100 la durata di un ciclo di lavoro, g
rappresenta la percentuale di presenza del carico/momento
durante tale ciclo.

DATI CINETICI

« Velocita massima di traslazione
- tempo in fase di accelerazione
- tempo in fase di decelerazione

ROTAZIONI

- Rotazione a (rotazione rispetto asse x; vedi esempio n° 7)
« Rotazione 3 (rotazione rispetto asse z; vedi esempio n° 9)

DISTANZE

« L1 (distanza pattini lungo direzione x)

« L2 (distanza pattini lungo direzione z)

+ h1 (quota di posizionamento dell'azionamento
di traslazione in direzione y)

+ h2 (quota di posizionamento dell’azionamento
di traslazione in direzione z)

Quotes Zgy, Zry, Zim1, Zm2

Quotes ZFx, ZFy, Zm1, Zm?2 indicate the distances in direction z of
the concentrated loads and of the masses according to the main
reference system x, y, z.

ZFx = distance in direction z of the concentrated load
applied along direction x

ZFy = distance in direction z of the concentrated load
applied along direction y

Zm1 =distance in direction z of the barycenter of mass 1

Zm?2 =distance in direction z of the barycenter of mass 2.

Although the quotes XFx, YFy e ZFz, are shown in the two schemes
too, they are not necessary for the calculation programme. They
have been shown to better understand the system of loads applied.

APPLIED LOADS

« Concentrated loads, applied in the 3 main directions x, y and z
(max 3 loads for each direction)

« Masses (max 3 masses)

« Moments applied to the 3 main directions x, y and z

(max 2 moments for each direction)

In case of concentrated loads and moments, the percentage of
presence q is defined. Being 100 the duration of an operative cycle,

g represents the percentage presence of load/movement during the
operative cycle.

CINEMATICAL DATA

« Maximal movement speed
« Time on acceleration phase
« Time on deceleration phase

ROTATIONS

« Rotation o (rotation in spite of axis x; see example n°7)
« Rotation B (rotation in spite of axis z; see example n° 9).

DISTANCES

« L1 (distance of blocks along x direction)
« L2 (distance of blocks along z direction)
+h1 (quote of the motion device along y direction)

« h2 (quote of the motion device along z direction).
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6. LUBRIFICAZIONE

La lubrificazione € un elemento di fondamentale importanza per
la garanzia di un corretto funzionamento dei sistemi profilati a
ricircolo di sfere; essa deve essere presente sia precedentemente
alla prima messa in esercizio, sia durante I'attivita lavorativa del
sistema, ad intervalli periodici. | vantaggi che ne derivano sono
la riduzione di:

« Corrosione
« Attrito
«Usura

« Impurita

Nella valutazione del tipo di lubrificante da adottare, olio o
grasso, si deve tenere conto che la lubrificazione a grasso ha i
seguenti vantaggi:

« costi di dispositivi lubrificanti inferiori (se non c’e un impianto
di lubrificazione centralizzato gia esistente)

« Intervalli di rilubrificazione maggiori

- Favorevole alle tenute

mentre per la lubrificazione ad olio:

« Miglior distribuzione del lubrificante
- Favorevole allo smaltimento di calore
(indicato quindi per alte velocita)
« Sostituzione quasi completa del lubrificante consumato

Lintervallo di rilubrificazione dipende dalla tipologia di
ambiente esterno e dal tipo di carico.

Per tipologia di ambiente esterno sintendono quei fattori
esterni al sistema, quali ad esempio piccoli trucioli, materiale
asportato per abrasione, temperature circostanti, umidita; per
tipo di carico, invece, s'intendono quei fattori direttamente
influenzanti il sistema, quali ad esempio urti, tipologie di carico
torsionale, vibrazioni.

Tanto piu tale intervallo e ridotto, tanto piu conviene (a livello
economico) un impianto di lubrificazione centralizzata; qualora
tale intervallo sia pit lungo puo risultare conveniente utilizzare
un sistema di lubrificazione manuale.

In generale la lubrificazione & influenzata negativamente dai
seguenti fattori:

«Vibrazioni

« Elevate temperature di lavoro

« Presenza di condensa o eventuali spruzzi d'acqua

« Presenza di sostanze speciali (vapori, acidi, idrocarburi)
« Corse di lavoro ristrette

- Elevata dinamicita di funzionamento

In condizioni normali di esercizio del sistema si consiglia di
utilizzare grassi lubrificanti con le seguenti caratteristiche
minime:

6. LUBRICATION

Lubrication plays a major role in the guarantee of a right employ
of ball linear systems. Lubrication must be done both before and
after the activity of the system. This process must occur at breaking
times. Its advantages are the following:

« Corrosion

« Friction

« Wear and tear
« Impurity

When valuationing the lubricant to use, oil or grease, observe the
following advantages for grease lubrication:

« Less lubricant system cost (if there isn't a central lubrication
system already present)

« Higher re-lubrication intervals

« Better for seals

while for oil lubrication:

« better lubricant distribution
« Favourable to lose heat
(than indicate for high speed)
- Good substitution of used lubricant

Lubricant interval depends by working conditions and the external
ambient; external ambient means little shavings, surrounding
temperature and umidity, working conditions; instead load means:
vibrations, impacts and torques.

More the lubricant interval is short, better is to have a central
lubricant system; instead, if this interval is not very short, it could be
convenient a manual lubrication.

Generally the lubrication is negatively influenced by the following
factors:

« Vibrations

« High working temperatures

« Presence of umidity or sprinklings of water

« Presence of chemical substances (fumes, acids, hydrocarbons)
« Short travel lenght

« High dynamicity of working

With normal working conditions use grease lubricants with
following minimum characteristics:
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Tabella - Grassi lubrificanti

Riferimento DIN Addensante
51825
DIN reference Condensing
51825 base
GRASSO K2K: Sa‘po.ne di litio
LUBRIFICANTE Lithium soap
GREASE LUBRICANT
: Cla§se Sapone di litio
di consistenza
; (complesso)
Consistence class Lithium soap
NLGI 2 KP2K
Rif. / Ref DIN 51818 (complex)

Per gli oli lubrificanti far riferimento alle norme DIN per classi di
viscosita VG 32-460.

Tabella - Oli lubrificanti

Table - Grease lubricants

Temperatura Punto Campo
d'impiego di goccia d’'impiego
Temperature Working
range Drop point conditions
Multiuso,
130+ 120°C 200°C ca carichi non elevati
’ Various,
not heavy loads
40 +120°C 200°C ca Forti carichi
’ Heavy loads

As far as oil lubricants are concerned see DIN rules on viscosity
classes VG 32-460.

Table - Oil lubricants

CLASSE DI VISCOSITA VISCOSITA CINEMATICA A 40 °C CAMPO D'IMPIEGO
VISCOSITY CLASS CINEMATICS VISCOSITY AT 40 °C WORKING CONDITIONS

VG 32 32
VG 68 68
VG 100 100
VG 320 320

6.1. COMPATIBILITA DEI LUBRIFICANTI

Qualorasi cambiasse tipo dilubrificante, o fossero presentianche
lubrorefrigeranti, € indispensabile controllarne la compatibilita.
Generalmente i grassi si possono miscelare se hanno uguale:

- Viscosita (non si discosta di piu di una classe VG)
« Addensante

« Base di olio minerale

- Consistenza

Gli oli minerali con stessa classificazione non dovrebbero
avere uno scostamento maggiore di una classe VG, mentre
quelli sintetici devono essere controllati sempre per valutarne
compatibilita e miscibilita.

In ogni caso, attenersi alle disposizioni del fornitore di
lubrificante.

Velocita media e/o carichi limitati
Medium speed and/or limited loads

Velocita media e/o carichi limitati
Medium speed and/or limited loads

Velocita medio-bassa e/o carichi sostenuti
Medium-slow speed and/or medium loads

Velocita ridotte e/o forti carichi
Slow speed and/or heavy loads

6.1. COMPATIBILITY OF LUBRICANTS

Ifthe lubricant should be changed, or in presence of hydrolubricants
too, their compatibility must be checked.
Generally, greases can be mixed providing the present:

« Viscosity (not different in more than one viscosity class)
« Thicker

+ Oil mineral base

« Consistence

Mineral oils with the same classification should not be different
more than one VG class, whereas the synthetic oil lubricants must

be always checked to value compatibility and miscibility.

In every case, the lubricant supplier’s conditions, must be followed.
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1. CLASSE DI PRECISIONE

La classe di precisione delle guide lineari ISB AS & definita

secondo cinque differenti livelli:

N (normale)

-H (alta)

- P (precisa)

- SP (super precisa)
- UP (ultra precisa)

1. PRECISION CLASS

N
- H
P
. SP
- UP

superficie

rettificata

grinding
surface

(normal)

(high)
(precision)
(super precision)
(ultra precision)

ISB AS linear rail system’s class precision has 5 different levels:

superficie

rettificata

grinding
surface

Tabella - Classe di precisione Table - Class precision

CLASSE DI VISCOSITA
VISCOSITY CLASS

Tolleranza dell’altezza H 0 0 0
+ +
Tolerance of height H 0.1 +0.04 -0.04 -0.02 -0.01
Tolleranza della larghezza W 0 0 0
Tolerance of width W 0.1 +0.04 -0.04 -0.02 -0.01
Massimo scostamento della quota H
tra ogni pattino montato sulla stessa rotaia 0.03 0.02 001 0.005 0.003

Mutual maximum H difference
between each block of the same rail

Parallelismo di funzionamento della superficie C
rispetto la superficie A
Running parallelism of surface C in comparison to surface A

AC vedere grafico precisione
AC see precision graph

Parallelismo di funzionamento della superficie D
rispetto la superficie B
Running parallelism of surface D in comparison to surface B

AD vedere grafico precisione
AD see precision graph

Grafico precisione Precision graph

40 T I T I I | T
N
30 H
AC, AD 20 P
[um]
SP
10
UP
0
1000 2000 3000 4000

Lunghezza rotaia / Rail lengh  [mm]
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2, PRECARICO

Il precarico & determinato dalla creazione di una tensione di
compressione degli elementi volventi a carico esterno nullo;
tale tensione induce una deformazione elastica permanente che
apporta i seguenti benefici:

« Maggior rigidezza (quindi miglior assorbimento di urti
e/o vibrazioni)

« Maggiore precisione della guida

+ Migliore capacita di assorbimento dei carichi

Tuttavia, esso puo ridurre sensibilmente la vita utile del sistema,
specialmente se tale tensione di compressione aggiuntiva &
maggiore di 1/3 del carico massimo applicato.

I sistemi lineari ISB AS hanno 5 differenti tipologie di precarico:

Tabella - Classi di precarico

SIGLA SIGLA

DESIGNATION

DESIGNATION

2.PRELOAD

Preload is generated by interference between balls and rolling
lanes; this tension generates an elastic permanent deformation
that gives the following advantages:

- Better rigidity (better absorption of crashs
and/or vibrations)

« Better precision

« Better absorption of loads

If preload is bigger than 1/3 of the maximum applied load, nominal
life could be reduced sensibly.

ISB AS Linear rail system has 5 different preloads:

Table - Preload class

ENTITA DEL PRECARICO
PRELOAD VALUE
(C = Capacita di carico dinamica)
(C = Dynamic load rating capacity)

PN Con giuoco / With clearance 0
PO Senza giuoco / Without clearance 0
P1 Precarico leggero / Light preload 0.02C
P2 Precarico medio / Medium preload 0.05C
P3 Precarico elevato / Heavy preload 0.07 C

La tabella seguente indica i valori di giuoco radiale suddivisa per
tipologia di precarico.

Tabella - Giuoco radiale

The following table shows the values of the radial clearance for
every type of preload.

Table - Radial clearance

SIGLA
CODE

4 +14 pm -4 -4 pym
20 5+15um -5+5um
25 616 um -6+ 6 um
30 7 +17 pm -7 =7 pm
35 8+18 um -8 -8 um
45 10+ 20 pm -10+10 pm
55 12 +22 pm -12+12 pm

-12 -4 ym -20+-12 ym -28 +-20 um
-14 + -5 um -23 +-14 pm -32 +-23 um
-16 + -6 um -26 +-16 um -36 +-26 pm
-19 +-7 um -31+-19 um -43 +-31 pm
-22 +-8 um -35+-22 ym -48 +-35 pm
-25+-10 um -40 +-25 pm -55 +-40 pm
-29 +-12 pm -46 +-29 um -63 +-46 um
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Il precarico ottimale deve essere scelto in funzione delle The optimal preload has to be chosen by according to the applica-
condizioni dimpiego e quindi del tipo di applicazione; la tabella  tion and the work conditions: the following table shows some
seguente ne fornisce alcuni utili criteri. useful indications:

Tabella - Scelta del precarico Table - Preload choice

DESCRIZIONE PRECARICO ASSENTE PRECARICO LEGGERO PRECARICO MEDIO - ELEVATO
DESCRIPTION NO PRELOAD LIGHT PRELOAD MEDIUM - HIGH PRELOAD

. Momenti ribaltanti sostenuti,
Carico costante, leggere

e . medi urti e/o vibrazioni, Elevata rigidita richiesta,
e e . vibrazioni e/o urti, bassa . . R .
Condizioni d'impiego . . media resistenza forti carichi accompagnati
resistenza di avanzamento, . L .
di avanzamento, da vibrazioni e urti sostenut

levata rigidita non richi
ClSEREfelE) mem Meit=E media rigidita richiesta

Uniform load. no vibrations High torques, medium P
. . . Lo Heavy loads with vibrations
... or impacts, low motion impacts or vibrations, .
Work conditions . PR . . . and/or impacts,
resistance, high rigidity medium motion resistance, hiah riaidity required
not required medium rigidity required ghrigidityreq
Robot di saldatura, assi X =Y Robot pesanti, assi Z . .. .
. . e . o - Centri di lavoro, assi primari
.. di macchine utensili, di macchine industriali . . "
Applicazioni . . . . di macchine utensili a grossa
macchine leggere in genere, in genere, tavole di . . X
. S . . . - asportazione di truciolo
dispositivi di posizionamento  posizionamento di precisione
Welding machines, X - Y Heavy robots, Z axis of .. . .
. . . . . ; . Machining center, main axis
Applications axis for tool machines, industrial machines, precision . . .
s e of industrial tool machines
positioning systems system positioning
Lunghezze Standard e Massima delle Rotaie The Standard Length and Maximum Length of Linear Rail

ISB-as puo offrire al cliente rotaie in lunghezza standard o [ISB-as offer our customer standard and customized rail length
customizzata per soddisfare ogni sua richiesta. Nel caso di to meet the requirement for our customer. ISB-as suggests that
lunghezze secondo specifica del cliente si consiglia di tenere  when ordering customized rail length, to prevent unstable running
un valore di G (distanza dell'ultimo foro dall’estremita) non performance after mounting, the end distance value G should be no
superiore a 0.5 F, per evitare anomalie nello scorrimento dopoil  greater than 1/2 F.

fissaggio della rotaia.

L=[n-1]-F+2-G L=[n-1]-F+2-G n [Number of Rail mounting holes]
L : Lunghezza totale rotaia (mm) L : Total Length of Rail (mm) /
n : Numero fori 'd| fissaggio n: Nymber of Mounting Holes % R L] € L)
F : Interasse fori (mm) F : Distance Between Any Two HH H 3 i
G : Distanza centro ultimo foro Holes (mm) G | E | | G
dall’estremita (mm) G : Distance from the Center of | ! —
the Last Hole to the Edge (mm) L

F : Interasse
F : Pitch C

60 60 80 80 105 120

G: Distanza consigliata

dell'estremita
G : Suggested AY 20 20 20 20 225 30
Distance to End
L: Lunghezza massima 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000
L : Max. Length
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Blind Holes Rail

\ ¥

A\

Unit: mm

DIMENSIONE FILETTATURA (M) LUNGHEZZA FILETTATURA (h)
THREAD SIZE (M) THREAD LENGHT (h)

TR15 M5
TR20 M6
TR25 Mé
TR30 M8
TR35 M8
TR45 M12
TR55 M14

3. FISSAGGIO

lIfissaggio delle guide deve tenere conto del tipo disollecitazione
cui verranno impiegate. Nel caso di assenza di vibrazioni e/o urti
e di carichi gravosi, il fissaggio € garantito dalle viti disposte
secondo lo schema di foratura standard della guida.

La tipologia di pattino flangiato ammette 2 modalita di fissaggio
(sopra e sotto), mentre quello compatto solamente una (sopra).
Vedere le figure.

Tipologia '—:' '.—|
“flangiato” - 1
“Flanged” type [\ ! © I

Nel caso di sollecitazioni piu gravose, specialmente in presenza
di notevoli carichi orizzontali e/o presenza di urti e/o vibrazioni,
é preferibile scegliere una tipologia di fissaggio delle guide
che riesca a garantire una miglior rigidezza al sistema; le figure
seguenti ne forniscono alcuni esempi.

Viti laterali
Side screws

]

8
10
12
15
17
20
24

3.FIXING

The fixing of rails can’t be done without taking into consideration
the loads of the linear system. In absense of impacts and/or
vibrations and hard loads, the right fixing is assured by the standard
rail’s scheme of screws.

Flanged blocks have two possibilities of fixing (up and down),
whereas not flanged (compact) ones have one possibility only (up).
See the pictures.

Tipologia
“compatto”
“Compact” type

In case of harder stress, especially with strong horizontal loads and/
or presence of impacts and/or vibrations, it would be better to use
another fixing typology in order to give more rigidity to the system.
The following pictures provide some examples.

[ ]

Piastra laterale
Side plate i
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Lardone/i conico/i
Conical plate/s

3.1.INDICAZIONI PER L'ASSEMBLAGGIO 3.1, SUGGESTIONS IN ASSEMBLY
Tabella - Superfici laterali di spallamento Table - Side support surfaces
Massima altezza (Hr) Massima altezza (Hs) Lunghezza delle viti
TIPOLOGIA Mgslilznc%gagglo della battuta della rotaia | della battuta del carrello | della guida suggerita
TYPE Maximum Height (Hr) Maximum Height (Hs) Rail Bolt Length (Lb)
e rail shoulder block shoulder suggestion
R-15 0.8 4 5 M4 x 16
R-20 0.8 4.5 6 M5 x 20
R-25 1.2 6 7 M6 x 25
R-30 1.2 8 8 M8 x 30
R-35 1.2 8.5 9 M8 x 30
R-45 1.6 12 11 M12 x40
R-55 1.6 13 12 M14 x 45

Unita di misura / Unit: mm.

A Ra Superficie rettificata
" Grinding Surface

# Ra

//’
5
Hs

TRATS,

Superficie rettificata A oo N
Grinding Surface

Ra &
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4. SUPERFICILATERALI DI SPALLAMENTO

Nel montaggio delle guide, si deve prestare attenzione che le
superfici di appoggio abbiano caratteristiche dimensionali
compatibili con i valori riportati nella tabella seguente.

Tabella - Superfici laterali di spallamento

20 0.8
25 1.2
30 1.2
35 1.2
45 1.6
55 1.6

5. TOLLERANZE DELLE SUPERFICI DI MONTAGGIO

La durata nominale del sistema viene raggiunta nell'ipotesi di un
montaggio perfettamente allineato. Tuttavia, data la possibilita
di avere degli errori di lavorazione delle superfici di appoggio, le
guide ISB hanno la caratteristica di mantenere inalterata la loro
funzionalita qualora tali errori rientrino nei campi di tolleranza
ammissibili; tali tolleranze sono funzione del precarico e degli
interassi principali L1 e L2 di posizionamento dei pattini.

Una particolare osservazione merita il montaggio con rotaie
scorrevoli e pattini bloccati, poiché le sollecitazioni potrebbero
flettere le rotaie al punto di generare una freccia d'inflessione
superiore alla tolleranza ammissibile.

4.SIDE SUPPORT SURFACES

Fixing the linear rail system, we must pay attention the dimensional
characteristics of side support surfaces because they have to respect
particular values, which are in the table.

Hz

Table - Side support surfaces

TAGLIA
SIZE
15 0.8 5 4

6 4.5
7 6
8 8
9 8.5
11 12
12 13

5. TOLERANCES OF ARRANGEMENT SURFACES

Nominal life is obtained through a perfect arrangement of rails.
Since it could be very difficult to have a real perfect arrangement,
ISB linear system will keep its functionality if possible misalignments
respect the acceptable arrangement tolerances. These tolerances
depend on the preload and the distance between the main axes L1
and L2. With locked blocks and free rails, there could be the problem
about flexion of rails if it is bigger than admissible tolerances.
Particular attention should be given to fixing by means of lock
blocks and free rails. In this case stress may actually bend rails in
such way that goes beyond the acceptable tolerance.
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Tolleranza ammissibile di parallelismo

Parallelism admissible tolerance

T

| — 5 —_E—E___a

T

-T

Tabella - Tolleranza ammissibile di parallelismo

— N —————— — —

Table - Parallelism admissible tolerance

TOLLERANZA AMMISSIBILE DI PARALLELISMO t1/PARALLELISM ADMISSIBLE TOLERANCE t7

Classe di precarico / Preload Class

Taglia
Size

15
20
25
30
35
45
55

P3

15 um
20 um
22 ym
25 um
30 um

P2 P1

18 pm
18 pm 20 pm
20 um 22 ym
27 pm 30 um
30 pm 35 um
35 um 40 pm
45 pum 50 um

Tolleranza ammissibile sull'altezza
Height admissible tolerance

PO
25 um
25 um
30 pm
40 um
50 pm
60 um
70 um

PN
35 um
35 um
42 pm
55 um
68 um
85 um
95 um

te

LSS S

'
‘P

/S
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Tabella - Tolleranza ammissibile di complanarita

Table - Height admissible tolerance

TOLLERANZA AMMISSIBILE DI COMPLANARITA t2 / HEIGHT ADMISSIBLE TOLERANCE tq

Taglia
Size P3 P2

15

20 50 um
25 60 um 70 um
30 80 um 90 pum
35 100 pm 120 pm
45 110 pm 140 pm
55 125 pm 170 pm

Questi valori valgono per una distanza delle rotaie di 500mm; le
tolleranze sono proporzionali alla distanza di montaggio delle
rotaie.

6. COPPIE DI SERRAGGIO VITI

Si fornisce una tabella con indicati i valori di coppia di serraggio
delle viti; il loro fissaggio deve essere eseguito con chiave
dinamometrica.

| valori sono indicati per viti DIN con coefficiente di attrito p =
0.125.

Tabella - Coppie di serraggio viti

CLASSEVITE
SCREW CLASS
M4 M5 M6
8.8 3 6 10
12.9 5 10 16

7.LUBRIFICAZIONE

La lubrificazione € un elemento di fondamentale importanza per
la garanzia di un corretto funzionamento dei sistemi profilati a
ricircolo di sfere; essa deve essere presente sia precedentemente
alla prima messa in esercizio, sia durante I'attivita lavorativa del
sistema, ad intervalli periodici. | vantaggi che ne derivano sono
la riduzione di:

« Corrosione
« Attrito
«Usura

« Impurita

Classe di precarico / Preload Class

P1 PO PN
85 um 130 pm 190 pm
85 um 130 pm 190 pm
85 um 130 pm 195 uym
110 pm 170 pm 250 pm
150 pm 210 pm 290 pm
170 pm 250 um 350 um
210 ym 300 pm 420 pm

These values refer to a 500mm distance between rails; tolerances
are proportional to the arrangement distance of rails.

6. SCREW LOCK TORQUES

The following table gives screws lock torques values; the locking
has to be done with dynamometric spanner.
The values refer to DIN screws with friction coefficient u = 0.125.

Table - Screw lock torques

COPPIE DI SERRAGGIO / LOCK TORQUES [Nxm]

M8 M10 M12 M14 M16
24 48 83 132 200
40 81 136 166 265

7.LUBRICATION

Lubrication plays a major role in the guarantee of a right employ of
circulation ball linear rail systems. Lubrication must be done both
before and after the activity of the system. This process must occur
at breaking times. Its advantages are the following:

« Corrosion

« Friction

« Wear and tear
« Impurity
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1§58

8. SIGLA D'ORDINE

Tabella - Sigla d’ordine

Codice tipologia Carrello
Carriage type code

8. ORDERING NUMBER

Table - Ordering number

Altezza Tipologia | Lunghezza | Numero Classe Classe Lunghezza
Height Type Length carrelli | diprecarico |diprecisione | rotaia [mm]
Standard ST No. of Preload Precision | Rail length
: angiato A
o ribassato onon flangiato | lungoo corto | €Arriages class class [mm]
Standard .
With flange long or short
e or without flange
height g
ZN =no
precarico
no preload N = normale
con giuoco normal
with clearance
Z0=no H=alta
precarico high
TRH = standard A= flqnglato L =lungo no prelqad . L = fori
with flange senza giuoco P = preciso .
standard 15, 20, long . . passanti
without precision
clearance e
25, 30, holes
2 Z1 =leggero SP = super
35,45, = ‘egger = supe K = fori
precarico preciso ciechi
TRS =ribassato 55 B= non flahoe S = corto light preload super. tapped
without precision
reduced short . holes
flange Z2 = medio
precarico
medium UP = ultra
preload preciso
ultra
Z3 = elevato precision
precarico
heavy
preload

Esempio / Example:

UNITA COMPLETA SOLO CARRELLO SOLA ROTAIA
COMPLETE UNIT ONLY BLOCK ONLY RAIL

TRH25A 4ZON L1800 TRH25AZ0O N
TRH = altezza carrello standard TRH = altezza carrello standard
standard height of block standard height of block

25 =taglia/ size 25 =taglia / size

A = Flangiato lunghezza normale
With flange, normal length

4 = 4 pattini / 4 blocks

A = Flangiato lunghezza normale
With flange, normal length

Z0 = no precarico / no preload Z0 = no precarico / no preload

N = classe di precisione normale
normal precision class

N = classe di precisione normale
normal precision class

L1800 = lunghezza rotaie 1800 mm
rails length 1800 mm

BR25 N L1800
BR = guida / rail

25 =taglia / size

N = classe di precisione normale
normal precision class

L1800 = lunghezza rotaie 1800 mm
rails length 1800 mm
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DIMENSIONI / DIMENSIONS
CARRELLO Tappo (1)
BLOCK Guida foriguida A1 Az B1 Bz M C E F H |1 |2 |.~| Lz |.3
Rail Rail [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

holes cap

TRH15A BR15 C15 15 16 38 30 M5x8 24 194 8 14 20 60 47 40 66
TRH20A BR20 C20 20 215 53 40 Méx9 30 25 9 18 20 60 63 488 778
TRH25A BR25 C25 23 235 57 45 M8x12 36 29 12 22 20 60 70 57 88
TRH30A BR30 C30 28 31 72 52 M10x12 42 33 12 26 20 80 90 72 109
TRH35A BR35 C35 34 33 82 62 M10x13 48 385 13 29 20 80 100 80 119
TRH45A BR45 C45 45 375 100 80 M12x15 60 46 15 38 225 105 120 105 148.2
TRH55A BR55 C55 53 435 116 95 M14x20 70 55 20 38 30 120 140 121 170

CARATTERISTICHE MECCANICHE PESO
AL LT, B S MECHANICAL CHARACTERISTICS WEIGHT

CARRELLO Tappo Foro

98N Guida foriguida lub. T1 N Dy D G Lmx C € My Mgy M,

Rail Rail Oilhole [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [kN] [kN] [Nxm] [Nxm] [Nxm]
holescap  [mm]

Pattino Rotaia
Block  Rail
kgl  [kg/m]
TRH15A BR15 C15 23 43 53 75 45 87 4000 165 85 100 80 80 0.21 14
TRH20A BR20 C20 Méx1 5 166 95 6 9.5 4000 256 145 220 180 180 04 26
TRH25A BR25 C25 M6x1 5 166 11 7 13 4000 40 214 360 320 310 0.57 3.6
TRH30A BR30 C30 Méx1 7 166 14 9 14 4000 549 298 600 500 490 1.1 5.2
TRH35A BR35 C35 Méx1 8 166 14 9 17 4000 70.1 396 960 750 730 1.6 7.2
TRH45A BR45 C45 M8x1 10 166 20 14 21 4000 121 674 2160 1700 1680 2.7 12.3
TRH55A BR55 C55 M8x1 11 166 23 16 24 4000 171 994 3670 2930 2880 5.0 16.9

(1) Misura consigliata. Altre misure a richiesta. In mancanza di specifica indicazione la misura 11 sara uguale per entrambe le estremita.
(1) Suggested dimension. Other dimensions on request. With no specific request, the I1 values on both ends will be the same.
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TRH.B
L
B, AM M
pd oY Moz
7 /_\
F I I ) = Ls

L | 170

D:

NN

L max

DIMENSIONI / DIMENSIONS

CARRELLO Tappo (1)

BLOCK Guida fori guida A1 Az B1 Bz M C E F H |1 |2 L1 Lz |.3

Rail Rail [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]
holes cap

TRH15B BR15 C15 15 95 26 26 M4x64 28 234 64 14 20 60 34 40 66
TRH20B BR20 C20 20 12 32 36 M5x8 30 25 8 18 20 60 44 488 77.8
TRH25B BR25 C25 23 125 35 35 M6x9.6 40 33 96 22 20 60 48 57 88
TRH30B BR30 C30 28 16 40 40 M8x128 45 36 128 26 20 80 60 72 109
TRH35B BR35 G35 34 18 50 50 M8x128 55 455 128 29 20 80 70 80 119
TRH45B BR45 45 45 205 60 60 M10x16 70 56 16 38 225 105 86 105 1482
TRH55B BR55 G55 53 235 75 75 M12x19 80 65 19 38 30 120 100 121 170

CARATTERISTICHE MECCANICHE PESO
LA ROk, BT S MECHANICAL CHARACTERISTICS WEIGHT

CARRELLO Tappo Foro
LG8 Guida foriguida lub.  T1 N Dy D G Lmx G C My My My

Pattino Rotaia

Rail  Rail  Oilhole [mm] [mm] [mm] [mml [mm] [mm] (kN] [kN] [Nxml [Nxm] [Nxm] Clock Rai
kgl [kg/m]
holescap  [mm]
TRH15B BR15  C15 3 83 53 75 45 87 4000 127 685 70 50 50 021 14

TRH20B BR20 C20 Méx1 7 166 95 6 95 4000 256 145 220 180 180  0.31 2.6
TRH25B BR25 C25 Méx1 118 166 11 7 13 4000 40 214 360 320 310 045 3.6
TRH30B BR30 30 Méx1 10 166 14 9 14 4000 549 298 600 500 490 091 5.2
TRH35B BR35 35 Méx1 15 166 14 9 17 4000 70.1 396 960 750 730 15 7.2
TRH45B BR45 C45 M8x1 18 166 20 14 21 4000 121 674 2160 1700 1680 2.3 12.3
TRH55B BR55 C55 M8x1 20 166 23 16 24 4000 171 994 3670 2930 2880 3.9 16.9

(1) Misura consigliata. Altre misure a richiesta. In mancanza di specifica indicazione la misura |1 sara uguale per entrambe le estremita.
(1) Suggested dimension. Other dimensions on request. With no specific request, the I values on both ends will be the same.
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DIMENSIONI / DIMENSIONS

CARRELLO Tappo (1)

BLOCK Guida fori guida A1 Az B1 Bz M C E F H |1 |2 L1 Lz |.3
Rail Rail [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]
holes cap

TRH20AL BR20 C20 20 215 53 40 M6x9 30 25 9 18 20 60 63 634 924
TRH25AL BR25 C25 23 235 57 45 M8x12 36 29 12 22 20 60 70 79.1 110.1
TRH30AL BR30 C30 28 31 72 52 M10x12 42 33 12 26 20 80 90 943 1313
TRH35AL BR35 G35 34 33 82 62 M10x13 48 385 13 29 20 80 100 1058 144.8
TRH45AL BR45 C45 45 375 100 80 M12x15 60 46 15 38 225 105 120 1298 173

TRH55AL BR55 55 53 435 116 95 M14x20 70 55 20 38 30 120 140 156.1 205.1

CARATTERISTICHE MECCANICHE PESO
2l Bl (R 3 L MECHANICAL CHARACTERISTICS WEIGHT

CARRELLO Tappo Foro Pattino Rotaia
DS Guida foriguida lub.  T1 N Dy Dy G Lmw G C My Moy My o o
Rail  Rail  Oilhole [mm] [mm] (mm] (mml [mm] [mm] (kNI [kN] [Nxml [Nxm] (Nxmlo S o0

holescap  [mm]
TRH20AL BR20 C20 Méx1 5 16.6 95 6 9.5 4000 333 19 286 234 234 0.52 2.6
TRH25AL BR25 C25 Méx1 5 166 11 7 13 4000 56 299 504 448 434 0.72 3.6
TRH30AL BR30 C30 Méx1 7 166 14 9 14 4000 719 39 785 650 650 14 5.2
TRH35AL BR35 C35 Méx1 8 166 14 9 17 4000 92.7 523 1250 950 950 2.0 7.2
TRH45AL BR45 C45 M8x1 10 166 20 14 21 4000 1495 833 2670 2100 2100 3.6 12.3
TRH55AL BR55 C55 M8x1 11 166 23 16 24 4000 2206 1282 4730 3800 3750 6.4 16.9

(1) Misura consigliata. Altre misure a richiesta. In mancanza di specificaindicazione la misura |1 sara uguale per entrambe le estremita.
(1) Suggested dimension. Other dimensions on request. With no specific request, the |1 values on both ends will be the same.
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DIMENSIONI / DIMENSIONS
CARRELLO Tappo (1)

BLOCK Guida foriguida A1 Az B1 Bz M C E F H |1 |2 |.-| Lz |.3
Rail Rail [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

TRH20BL

TRH25BL
TRH30BL
TRH35BL
TRH45BL
TRH55BL

holes cap
BR20 C20 200 12 32 50 M5x8 30 25 8 18 20 60 44 634 924
BR25 C25 23 125 35 50 M6x9.6 40 33 9.6 22 20 60 48 79.1 11041
BR30 C30 28 16 40 60 M8x128 45 36 128 26 20 80 60 943 1313
BR35 C35 34 18 50 72 M8x128 55 455 128 29 20 80 70 1058 144.8
BR45 C45 45 205 60 80 M10x16 70 56 16 38 225 105 86 1298 173

BR55 G55 53 235 75 95 M12x19 80 65 19 38 30 120 100 156.1 205.1

CARATTERISTICHE MECCANICHE PESO
2L Bl WO L L MECHANICAL CHARACTERISTICS WEIGHT

CARRELLO
BLOCK

TRH20BL
TRH25BL
TRH30BL
TRH35BL
TRH45BL
TRH55BL

Tappo Foro
Guida foriguida lub. T N D, D, G Lpax G C Mox Moy My,
Rail Rail Oilhole [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [kN] [kN] [Nxm] [Nxm] [Nxm]
holescap  [mm]

Pattino Rotaia
Block  Rail
lkgl  [kg/m]
BR20 C20 Méx1 7 166 9.5 6 9.5 4000 333 19 286 234 234 0.47 2.6
BR25 C25 Méx1 118 166 11 7 13 4000 56 299 504 448 434 0.56 3.6
BR30 C30 Méx1 10 166 14 9 14 4000 719 39 785 650 650 1.2 5.2
BR35 C35 Méx1 15 166 14 9 17 4000 92.7 523 1250 950 950 1.9 7.2
BR45 C45 M8x1 18 166 20 14 21 4000 1495 833 2670 2100 2100 2.8 12.3
BR55 C55 M8x1 20 166 23 16 24 4000 2206 1282 4730 3800 3750 5.0 16.9

(1) Misura consigliata. Altre misure a richiesta. In mancanza di specifica indicazione la misura |1 sara uguale per entrambe le estremita.
(1) Suggested dimension. Other dimensions on request. With no specific request, the I1 values on both ends will be the same.
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DIMENSIONI / DIMENSIONS
CARRELLO Tappo (1)
BLOCK Guida foriguida A1 Az B1 Bz M C E F H |1 |2 L1 Lz |.3
Rail Rail [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

holes cap

TRS15B BR15 C15 15 95 26 26 M4x56 24 194 56 14 20 60 34 40 66
TRS20B BR20 C20 20 11 32 32 M 5x7 28 23 7 18 20 60 42 488 778
TRS25B BR25 C25 23 125 35 35 M6x84 33 26 84 22 20 60 48 57 88
TRS30B BR30 C30 28 16 40 40 M8x11.2 42 33 112 26 20 80 60 72 109
TRS35B BR35 C35 34 18 50 50 MS8x11.2 48 385 112 29 20 80 70 80 119
TRS45B BR45 C45 45 205 60 60 M10x14 60 46 14 38 225 105 86 105 148.2
TRS55B BR55 C55 53 235 75 75 M12x15 68 53 15 38 30 120 100 121 170

CARATTERISTICHE MECCANICHE PESO
LA ROk, BT S MECHANICAL CHARACTERISTICS WEIGHT

CARRELLO Tappo Foro
LG8 Guida foriguida lub.  T1 N Dy D G Lmx G C My My My

Pattino Rotaia

Rail Rail  Oilhole [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [kN] [kN] [Nxm] [Nxm] [Nxm] Slccig el
kgl [kg/m]
holescap  [mm]
TRS15B BR15 C15 @3 43 53 75 45 87 4000 127 685 70 50 50 0.17 1.4

TRS20B BR20 C20 Méx1 5 166 95 6 9.5 4000 256 145 220 180 180 0.26 2.6
TRS25B BR25 C25 Méx1 48 166 11 7 13 4000 40 214 360 320 310 038 3.6
TRS30B BR30 30 Méx1 7 166 14 9 14 4000 549 298 600 500 490  0.81 5.2
TRS35B BR35 35 Méx1 8 166 14 9 17 4000 70.1 396 960 750 730 1.2 7.2
TRS45B BR45 C45 M8x1 85 166 20 14 21 4000 121 674 2160 1700 1680 2.1 12.3
TRS55B BR55 C55 M8x1 8 166 23 16 24 4000 171 994 3670 2930 2880 3.6 16.9

(1) Misura consigliata. Altre misure a richiesta. In mancanza di specifica indicazione la misura |1 sara uguale per entrambe le estremita.
(1) Suggested dimension. Other dimensions on request. With no specific request, the I values on both ends will be the same.
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DIMENSIONI / DIMENSIONS

CARRELLO Tappo (1)

BLOCK Guida fori guida A1 Az B1 Bz M C E F H |1 |2 L1 Lz |.3
Rail Rail [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]
holes cap

TRS25BL BR25 C25 23 125 35 50 M6x84 33 26 84 22 20 60 48 79.1 110.1
TRS30BL BR30 C30 28 16 40 60 M8x11.2 42 33 112 26 20 80 60 943 1313
TRS35BL BR35 G35 34 18 50 72 M8112 48 385 112 29 20 80 70 1058 144.8
TRS45BL BR45 C45 45 205 60 80 M10x14 60 46 14 38 225 105 86 1298 173

CARATTERISTICHE MECCANICHE PESO
LA B a1, B S MECHANICAL CHARACTERISTICS WEIGHT

CARRELLO Tappo Foro

BLOCK Guida fori guida lub. T1 N D4 D, G Lmax CO C MOX Moy MOZ

Rail Rail Oilhole [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [kN] [kN] [Nxm] [Nxm] [Nxm]
holescap  [mm]

Pattino Rotaia
Block Rail
kgl  [kg/m]
TRS25BL BR25 C25 M6x1 48 166 11 7 13 4000 56 299 504 448 434 0.53 3.6
TRS30BL BR30 C30 M6x1 7 16.6 14 9 14 4000 719 39 785 650 650 1.06 52
TRS35BL BR35 C35 M6x1 8 16,6 14 9 17 4000 92.7 523 1250 950 950 1.6 7.2
TRS45BL BR45 C45 M8x1 85 166 20 14 21 4000 149.5 833 2670 2100 2100 2.6 12.3

(1) Misura consigliata. Altre misure a richiesta. In mancanza di specificaindicazione la misura |1 sara uguale per entrambe le estremita.
(1) Suggested dimension. Other dimensions on request. With no specific request, the |1 values on both ends will be the same.
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DIMENSIONI / DIMENSIONS

CARRELLO Tappo (1)

BLOCK Guida fori guida A-| Az B1 M C E F H |1 |2 L1 Lz |.3

Rail Rail [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]
holes cap

TRS15BS BR15 C15 15 95 26 M4x56 24 194 56 14 20 60 34 216 476
TRS20BS BR20 C20 20 11 32 M 5x7 28 23 7 18 20 60 42 28 57

TRS25BS BR25 C25 23 125 35 M6x84 33 26 84 22 20 60 48 315 62.5
TRS30BS BR30 C30 28 16 40 M8x112 42 33 112 26 20 80 60 38.6 75.6
TRS35BS BR35 G35 34 18 50 M8112 48 385 112 29 20 80 70 45.7 74.7

CARATTERISTICHE MECCANICHE PESO
2L B [l 3 A1 00 £ MECHANICAL CHARACTERISTICS WEIGHT

CARRELLO Tappo Foro

L8N Guida foriguida lub. T N Dy Dy G Lpax C C My My My,

Rail Rail Oilhole [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [kN] [kN] [Nxm] [Nxm] [Nxm]
holescap  [mm]

Pattino Rotaia
Block  Rail

kgl  [kg/m]
TRS15BS BR15 C15 23 43 53 75 45 87 4000 7.25 39 40 28 28 0.1 14
TRS20BS BR20 C20 Mé6x1 5 166 9.5 6 95 4000 14.7 83 126 103 103 0.17 2.6
TRS25BS BR25 C25 Mé6x1 48 166 11 7 13 4000 223 119 200 175 172 0.21 3.6
TRS30BS BR30 C30 M6x1 7 16.6 14 9 14 4000 294 1595 320 270 270 0.48 52
TRS35BS BR35 C35 Mé6x1 8 166 14 9 17 4000 40.0 226 545 425 415 0.8 7.2

(1) Misura consigliata. Altre misure a richiesta. In mancanza di specificaindicazione la misura |1 sara uguale per entrambe le estremita.
(1) Suggested dimension. Other dimensions on request. With no specific request, the I1 values on both ends will be the same.
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9. NIPPLI INGRASSATORI

9. GREASE NIPPLES
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Applicazione 0 - B - 30 - 35 - 45 Applicazione I Applicazione S0 - 2% 30
Application Application Application
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Metal Scarper Metal Scarper Metal Scarper
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NPAO4 NPC04 NPC08

Applicazione

Applicazione Applicazione
Application 2 Application 1 2 % 30 3 Application 2 % 30
Raschiatori Raschiatori Raschiatori
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Metal Scarper Metal Scarper Metal Scarper
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