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Datitecnicisupplementar Acditionaltecnicaldat

Datigeneralialluminioutilizzato Generatlataaboutaluminiunused

Composiziorohimicd%e] Chemicadompositidfo]
Al Mg Si Fe Mn Zn Cu Imputd- Imputies
Restd Rest 0,35-0,60 0,30-0,60 0,30 010 0,10 0,10 0,05-0,15
Caantteistichdisiche Plysicathaacteistics
Densita Moduldlielasticita Coefficienti dilataziongmica(20°-100°Q) Conducibilitamica(20°C) Calorespecific¢0°-10@C) | Resistivita | empdifusione
Density Coeffofelasticityy  Coeffofthemalexpansio20°-100°C) | Themalconductivif20°C),  Specifibeat(0°-100°C)| Resistivity dltingpoint
kg 4 Ao R I Q. m. 109 °C
dn? mn# K m.K kg.K
27 69 23 200 880-900 33 600-655
CaantteistichaneccanicheMechanicahaacteistics
Rm Rp(02) A HB
N LS % =
mn? mnf
205 B5 10 60-80
Momentl'inerziaelprofilali alluminieMomentsfinetiaofthealuminiurbody Peso-Weght
Iy [10" mnf] l [10 mnf] Ip 10 mnf] Peso/ Weght{kg/m]
ELM50 0,025 0,031 0,056 ELM50 2,51
ELM65 0,060 0,086 0,146 ELM65 4,10
ELM80 0,136 0,195 0,331 ELM80 6,46
ELM110 0,446 0,609 1,054 ELM110 10,79
Cinghiadi trazione Drivingbelt

Lacinghialitrazionevienerealizzataonmateialepoliuretani-
coresistentall’abasioneconinseti in acciai@deleatocari

Thediivingbeltis mantacturedvithfrictiorresistanpolyure-
thanianateial,withsteeinsers for hightensilestresgesistan-

coditrazione. ce

Tipocinghia| Larghdellacinghidmm]|  Brzaspecifperdente sp[N/cm] |  @rcoa trazionenaxammissibi[N] | CarcoelasticepecifCyp[N] | Pesokg/m

Ypeofbelt Beltwidtimm] Specifistrenghfor toothFgp[N/cm]|  Maxpemissite tensilestress=[N] SpecifielastidoadCsp[N] | Weghtkg/m
ELM50 2AT5 2 353 1480 04-1P 0,072
ELM65 RATS 32 353 2240 0560- 1P 0,105
ELM80 32AT10 32 735 5000 1,370-10° 0,186
ELM110 50 AT 10 50 735 7500 21201 0,290
Cinghiadi protezione Sealingstrip

Elastomerdi poliuretanesistentall’abasione

Pe laresistenzagliagentchimictlellacinghiali protezione
dellacinghiaitrazionecontattar&EL.MORE

Fiictiorresistanpolyuretanimateial

Fa theresistancagainsthemicalsfthesealingtiip andof
thedivingbeltapplyto EL.MORE

@ All the drawings in this catalogue are available in CAD files on www.elmore.it



Unita multiasse

Finora i produttori di macchine dovevano progettare, disegnare e realiz- Previously customers wishing to build multi-axis units have had
zare tutti gli elementi necessari per il montaggio di due o pit assi. Per to design, draw and manufacture all the elements necessary to
agevolare il Cliente, EL.MORE ha studiato una serie di accessori, quali assemble two or more axis. EL.MORE now offers a set of fittings,
staffe e piastre a croce, che consentono la realizzazione di sistemi plu- including brackets and cross plates, to enable multi-axis units to
riassi. Inoltre la serie ELM & predisposta per una facile connessione be built. The series ELM units can also be easily connected to
diretta con le unita della serie ROBOT. these series ROBOT units.

Oltre agli elementi standard, EL.MORE pub fornire piastre per applica- In addition to the standard elements, EL.MORE can supply pla-
zioni speciali. tes for special applications.

Esempi applicativi Application examples

Sistema a un asse X One axis X system

A-Asse X:1ELM 80
A-X Axis:1ELM80

Sistema a due assi X-Y Two axis X-Y system

B - Unita lineari:
- Asse X: 2 ELM 80
- AsseY: 1 ELM 80

Componenti di connessione:

2 Kit di staffe per il fissaggio del-
Punita ELM 80 (AsseY) sui carri
delle ELM 80 (Asse X).

B - Linear units:
- Axis X: 2 ELM 80
- AxisY: 1 ELM 80

Connection parts:

2 Kit of fixing brackets for ELM
80 (AxisY) on ELM 80 (Axis X)
carriages.

@ Nota: tutti i disegni riprodotti nel presente stampato sono disponibili sul sito www.elmore.it in formato CAD



Multiaxis system

C - Unita lineari:
- Asse X: 2 ELM 80
- AsseY: 1 ROBOT 160

Componenti di connessione:

2 Kit di staffe per il fissaggio del-
I'unita ROBOT 160(AsseY) sui
carri delle ELM 80 (Asse X).

C - Linear units:
- Axis X: 2 ELM 80
- Axis Y- 1 ROBOT 160

Connection parts:

2 Kit of fixing brackets for
ROBOQT 160 (AxisY) on to ELM
80 (Axis X) carriages.

D - Unita lineari:
- Asse X: 2 ELM 80 SP
- AsseY: 1 ROBOT 160 SP
-Asse Z:1 SC 130

Componenti di connessione:

2 Kit di staffe per il fissaggio
dell'unita ROBOT 160 SP sui
carri delle unita ELM 80 SP
Lunita SC 130 viene montata
direttamente sullunita ROBOT
160 SP senza ulteriori elementi.

\edi anche catalogo
serie ROBOT e SP

D - Unita lineari:
- Axis X: 2 ELM 80 SP
- AxisY: 1 ROBOT 160 SP
- Axis Z:1 SC 130

Connection parts:

2 Kit fixing brackets for ROBOT
160 SP on to ELM 80 SP car-
riages.

SC 130 unit is directly connec-
ted on to the ROBOT 160 SP
without further elements.

See also ROBOT e SP series
catalogue.

Sistema a due assi X-Y o axis X-Y system

Sistema a tre assi X-¥Z

@ All the drawings in this catalogue are available in CAD files on www.elmore.it




26| Codici di identificazione - Identification codes

Per identificare la tipologia delle unita lineari preghiamo usare il codice nel modo sequente: / 1 identify the linear units, we recommend the code as follows:

Codice di identificazione per le unita lineari / Identification code for the linear units
ELM 65 SP 2000 CN AS15/  MPOO

Tipo unita Iineare / Linear unit type -~ Tipodirasmissione richiesta per lato destro | e of drive required for right side *2°

Serig unita lineare / Linear unit series ——— Tipo di trasmissione richiesta per lato sinistro / e of drive required for left side *23

Sistema i traslazione / Linear motion system Versione carro (N = versiong normale) / Carriage version (N = standard version) *

Corsa ul, inclusa corsa di sicurezza | Useful stroke, includling safety fravel

1) In casi speciali sono disponibili carri doppi "CD". Contattare EL.MORE. / In special cases double carriage "CD” are available. Apply to EL.MORE.
*2)  Tipo di trasmissione / jpe of drive.

Per la combinazione dei tipi di trasmissione da applicare sull'unita lineare indicare prima il tipo richiesto per il lato destro e quindi quello per il lato sinistro.

Esempi:

For a combination of drive types, first specify that for the right side and then for the left side.

Examples:

000/MP080 lato destro nessun tipo di trasmissione, lato sinistro ricutiore epicicloidale MP 080/ right side: o type of transmission, left side: MP08O epicyclic reduction gear

SWO040/AS25  lato destro riduttore a vite senza fine SWO40, lato sinistro albero sporgente AS25 / right side: SWO040 worm redluction gear, left side: AS25 projecting shaft

Codice / Code| Tipo di trasmissione / Type of drive Vedi / See pag
MP 060 Riduttore epicicloidale tipo MP 060 / Planetrary gear type MP 060 14
MP 080 Riduttore epicicloidale tipo MP 080 / Planetrary gear type MP 080 14
MP 105 Riduttore epicicloidale tipo MP 105 / Planetrary gear type MP 105 14
MP 130 Riduttore epicicloidale tipo MP 130 / Planetrary gear type MP 130 14
SW 030 Riduttore a vite senza fine tipo SW 030 / Worm gear type SW 030 15
SW 040 Riduttore a vite senza fine tipo SW 040 / Worm gear type SW 040 15
SW 050 Riduttore a vite senza fine tipo SW 050 / Worm gear type SW 050 15
AS12 Albero sporgente @ 12/ @ 12 simple shaft 16
AS15 Albero sporgente @ 15/ @ 12 simple shaft 16
AS20 Albero sporgente @ 20 / @ 12 simple shaft 16
AS25 Albero sporgente @ 25 / @ 12 simple shaft 16
AE10 Albero sporgente @ 10 e predisposizione montaggio encoder / @ 10 simple shaft and prearrangement for encoder assembly 16
AC12 Albero cavo @ 12/ @ 12 hollow shaft 17
AC25 Albero cavo @ 25/ @ 25 hollow shaft 17
AC32 Albero cavo @ 32 / @ 25 hollow shaft 17
000 Non prevista motorizzazione / none

SPC Altro (Specificare separatamente) / Other (specify separately)

*3)  Posizioni/ Positions

Destra / Right

— ﬁ Sinistra / Left

@ Nota: tutti i disegni riprodotti nel presente stampato sono disponibili sul sito www.elmore.it in formato CAD



Scheda dati -

Data sheet

Fotocopiare ed inviare la presente scheda a / Photocopy and send the sheet below to:
EL.MORE s.1!. - Via Concordia, 5/C4 - 20099 Sesto S. Giovanni (MI) - Tel / Phone +3902241215.1 - Fax. +39 02 24414980 - E-mail: info@elmore.it

Dati generali / General data: Data / Date: Richiesta / Inquiry N°:
Societa / Company. Interlocutore / Contact.
Indirizzo / Address: CAP/Citta / Postcode/Town:
Tel / Phone: Fax / Fax
Dati tecnici / Technical data: Asse X/ Xaxis  AsseY/ Yaxis AsseZ/Zaxis
Corsa utile (Comprese extra corse di sicurezza) S [mm]
Useful stroke (Including safety overtravel)
Peso da traslare P tkal
Weight to be translated
Posizione del baricentro del peso Direzione X LxP [mm]
Position of weight from Direction X
Direzione Y LyP [mm]
DirectionY
Direzione Z LzP [mm]
Direction Z
Forze supplementari Direzione (+/-) | Fx (Fy Fz) [N]
Additional forces Direction (+/)
Posizione delle forze Direzione X | LxFx (Fy Fz) [mm]
Position of forces Direction X
DirezioneY LyFx (Fy Fz) [mm]
DirectionY
Direzione Z LzFx (Fy F2) [mm]
Direction Z
Posizione di montaggio (Orizzontale/verticale/trasversale)
Assembly position  (Horizontal/verticalltransversal)
Velocita max. v [m/s]
Max. speed
Accelerazione max. [m/s?]
Max. acceleration
Ripetibilita di posizionamento As [mm]
Positioning repeteability
Durata richiesta L [ore]
Required duration
b FZ Posizione orizzontale - Horizontal position ~ Posizione verticale - \ertical position
-t .-r. Fy
LXP P ) Posizione trasversale - Tansversal position

ATTENZIONE: Si prega di inserire disegni, schizzi e scheda del ciclo di lavoro
ATTENTION: Please enclose drawings, sketches and sheet of the duty cicle

- EIMORE
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