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Sortie codeur
Centrage fixation
(Option)

Joints racleurs

Etanchéité :
- sans limitation de vitesse

- sans limitation de course

Supports internes
(Option)

Profil en aluminium anodisé
Equipé de rainures en T sur trois faces

Centrage et trous de
fixation pour motorisation
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SERIE ROLVIS
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Section 62 X 62
du corps 90 x 90
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galets extérieurs a contact
ble (pas d’excentrique)
ROLVIS fixation
90/90
ipements et accessoires
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I suiveur
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de fixation
course et de prise d’origine
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:‘ Kinetic Systems SERIE ROLVIS
Séries A lAala2l B [Bl[c|ci|[D/|EJEL1[E2]E3[E4[F |G
Rgzbggs 62 | 26|18 | 62 | 32]100| 66 | 78 |120|100| 38 | M6 | 15 | 28 | 38
R%Q’AS 90 30|30 90 | 42 | 165|108 | 115|200 | 176 | 62 | M8 | 18 | 33 | 33
ROLVIS
115/105 | 105 |35 |35 | 115| 60 | 230 | 164 | 130 | 280 | 250 | 110 | M10 | 18 | 37 | 37
Séries [ H [ I [ J [ K [@M6[@Nh7] O [ P [ Q [RR[ R [ Rl [R2[R3
R%/glz's 42 | 20130 | 9 8 47 | 68 |M3[2x2| 40 | 6 |105|55 | 3,5
R%gc')s 60 | 28 | 40 | 10 | 12 64 |100| M5 |4x4| 65 | 8 |155| 75| 4
ROLVIS
115108 | 70|32 |45 |12 | 15 67 |120| M6 |5x5| 78 | 8 |155| 7,5 | 45
Séries R4 [ S [S1[]s2[s3[s4[ss5]T1[T2[@13] U JUL[U2] V
R&g/z's 1x1| 40 | 52 |105|45| 3 |1x1| 7 | 25|58 |32 |10 | 2 | M6
R&?XAS 1x1| 65 | 82 |155| 65| 4 |2x2|125| 4 [115|52 | 15| 3 | M8
ROLVIS
115/105 | 1x1| 78 |102/185| 10 | 6 |2x2| 15 | 7 | 15 | 60 | 17 | 35| M8

4) OU A 8 GALETS (réf. XL8)

ROLVIS 62/62
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ROLVIS 115/105
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Séries Charge admissible pour 4 galets (N) Couples statigues (Nm)
Fx Fy Fz Mox Moy Moz
ROLVIS 62/62 3400 600 800 60 110 105
ROLVIS 90/90 11700 1500 2600 124 210 190
ROLVIS 115/105 20800 2600 4800 286 480 410
Séries Vis a billes Masse totale | Masse chariot | Inerties quadratiques
@ x pas (mm) Kg Kg lyy (mm?) | 1zz (mm?)
ROLVIS 62/62 12x4 ¢ X 0,009 + 2,6 2,9 62,6.10° | 76,15.10°
(option : 12 x 5)
20 x 5 (option : 4 4
ROLVIS 90/90 20x20 ou 20x50) cx 0,016 +9,6 51 247.10 300.10
25 x 5 (option : c x 0,022 + 4 4
ROLVIS 115/105 25x10 ou 25x25) 14,2 9,1 484.10 720,6.10
www.kinetic-systems.fr 5
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OPTIONS ET ACCESSOIRES
Séries @A* | @B C D
ROLVIS 62/62 6 36 2,5 20 D
ROLVIS 90/90 @8 46 2,5 25
ROLVIS 115/105 | @8 52 2,5 25 .
''''' - —= o
*: Pour @A = 8, il est possible de réaliser JA = 6
suivant application. g
ref. 2CS

Les dimensions du deuxiéme chariot sont
identiques au chariot standard.

Référence de l'option : 2CS - e
e = distance entre les deux chariots

réf. 2CL

Les chariots libres montés sur les unités
ROLVIS sont identigues au chariot
standard. Ce chariot peut étre long (réf.
XXL, XL4 ou XL8 suivant le type de
guidage).

Le chariot libre peut étre soit :

@ Du méme co6té du chariot entrainé
Référence : 2CL - MC

@ Du coté opposé pour reprendre un
couple de basculement par exemple.
Référence : 2CL - CO

6 www.kinetic-systems.fr
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§:Q Kinetic Systems OPTIONS ET ACCESSOIRES

Moyeux en aluminium et anneau dureté 98 shore. Accouplement élastigue et sans jeu
permettant la transmission du couple sans glissements.

Dimensions (mm) L
Réf. @d @D L
GS9 i _ 20 30
Alésage suivant 11
GS 14 demande. 30 35 ad
GS 19/24 Avec ou sans 40 66
GS 24/28 rainure de 55 78
clavette.
GS 28/38 65 90
Séries Réduc- Dimensions (mm)
tion A | C| D | B |E o
ROLVIS 1 “
62/62 2 17“.\ '
ROLVIS 1 .
90/90 2 -
ROLVIS 1 moreu
115/105 2 [
1
@ Position de montage du boitier :

@ Référence:

| A20 2 VD
Référence accessoire
Taille du boitier
Réduction
Position de montage (CDH : Courroie - Droite - Haut)

v07.10.31 www.kinetic-systems.fr 7
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OFPTIONS ET ACCESSOIRES

Les lanternes monoblocs A10S en aluminium
permettent le montage d’'un moteur/réducteur

sans jeu réf. A15.

sur l'unité avec un accouplement élastique a .

réf. A10S

Séries B C E J | E—
ROLVIS E
8 30
ROLVIS 12 40
90/90
ROLVIS
115/105 151 45
OD Suivant moteur ou réducteur
L L=M+E+J
M Suivant moteur ou réducteur

réf. A50

Séries Dimensions (mm) Référence
A | B|C | D|E | M
ROLVIS
62/62 25140 |22 | 8 | 10 |M6| A50/62
ROLVIS
90/90 25| 55|30 |15 |10 | M8 | A50/90
ROLVIS
115/105 25| 55|30 |15 | 10 | M8 | A50/115
Séries B C E L M*
ROLVIS 62/62 5 5 17 10 M6
corps
ROLVIS_62/62 5 5 17 10 M5
chariot : TN M
ROLVIS 90/90 -
corps 6 2 24 15 M8 L @ 1
ROLVIS. 90/90 6 5 24 15 M8 v 2
chariot E L &
ROLVIS 115/105 8 5 24 15 M8 - - ar
corps -—
ROLVIS 1_15/105 6 5 24 18 | M10
chariot

* . Seul est indigué le taraudage le plus gros / important
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§:‘ Kinetic Systems OPTIONS ET ACCESSOIRES

La détection se fait a 'aide d’'une seule came en acier fixé sur le chariot du module.

@ Données techniques des détecteurs : "
- Capteurs inductifs avec connecteur J ,
Sortie PNP-NO ou PNP-NF Ia —
Portée : 2 mm = —
L = /
; oA ke J
- Alimentation : 10-30 V DC : =
Courant admissible : 130 mA ' 35 ;
LED de signalisation 42

@ Références :
A70 : Détecteur inductif M12 - PNP Normalement Ouvert (livré avec support)
A71 : Détecteur inductif M12 - PNP Normalement Fermé (livré avec support)
A72 : Came de détection

Les unités sont livrées montées avec
le volant et le frein.

@ Références :

A120 : Volant
A120F : Volant et frein

VOIR DOCUMENTATION SPECIFIQUE OA )]

Denture droite précision 15°
Denture spiro-conique de 1 a &’

Bride d’adaptation z

suivant module \
»

%

Bride d’adaptation
suivant moteur

Séries oA B @D @D1 | @D2 max E H S1 S2 ?S3
RAK 60 60 85 14 46 10 22 52 13 25 M5
RAK 78 78 108 18 59 14 26 69 17 33 M6
RAK 98 98 124 28 78 22 26 75 21 41 M8
RAK 118 118 148 33 94 25 36 89 25 50 M10

v07.10.31 www.kinetic-systems.fr 9
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Il est possible de réaliser des platines de liaison entre les différents modules Kinetic Systems.

@ Manipulateur 3 axes :

- Un DUAL 240 CP
- Un CREAXE 200 C
-Un CREGAL 90 C
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