Linha LF



Pronto para o maximo desempenho

— Entusiasmo e coragem para novas solucoes

Paixao por Automacao

... este slogan descreve a forma como enca-
ramos nosso trabalho. Baseados em uma am-
pla gama de produtos e a mais alta tecnologia
presente no mercado, oferecemos aos N0ssos
clientes solugdes individuais e customizadas:
Cames cilindricos, de disco (placa), globoidal e

servo motor.




0 céu é o limite para a linha de produtos TAKTOMAT. A flexibilidade em projetos ndo apresenta-
dos em nossos catalogos porém, customizados de acordo com a necessidade real de nossos cli-
entes esta incorporada na filosofia de nossa empresa. Mantemos mais de 10% de nossa forga
de trabalho nestas aplicagdes personalizadas. Nossa equipe extremamente qualificada esta
sempre disponivel para atender as necessidades diarias de nossos clientes.

Nossas diretrizes estdo direcionadas para atender os mais altos niveis de precisao e qualidade.
Nossos produtos s@o produzidos através de processos diferenciados em relagdo aos nossos concor-
rentes, 0 que permite muitas vezes, a aplicacdo de mesas giratérias menores produzidas pela TAK-
TOMAT, onde seria necessario a aplicagdo de produtos maiores da concorréncia.

Nossa ampla experiéncia técnica nos permite atender as necessidades dos clientes ate mesmo
nos pequenos detalhes. Podemos combinar todas as vantagens técnicas dos produtos TAKTOMAT
em solugdes de 6timo custo beneficio. Esta relagado entre custo, beneficios e desempenho é o que
temos oferecidos aos nossos clientes em diferentes segmentos durante anos.

Principais Aplicacdes

Industria de montagens, farmacéutica, médico-hospitalar, cosméticos eletroeletronicos e outros
- Linhas de montagens rapidas para pequenas pecas — Até 150 ciclos por minuto

- Transporte e manufatura de fios e pecas similares

- Analises em serie

- Operagdes de soldagem, rebitagem, dobramento, gravagdo, envase. ..

Linha transportadora precisa — Design e operacao

0 principal componente € uma cadeia continua fabricada de aluminio com al-
ta precisao. Por link, quatro cames sao guiados verticalmente deslizando por
uma guia de aco com alta dureza e jateada. Dois rolamentos de esfera pro-
porcionam um ajuste horizontal preciso. Os links sdo conectados por parafu-
s0s e rolamentos de agulha.

A estrutura principal é feita de aluminio e chapas de ago. O transportador
pode ser montado com o perfis de aluminio ou placas de ago. Estaces ex-
ternas adicionais também podem ser fixados.

A cadeia é movida por uma roda passo endurecido, acionado por um indexa-
dor padrdo ou qualquer outro motor customizado. Na outra extremidade um
came de 180° é responsdvel por guiar a cadeia. Este came é pré-carregado,
por isso ndo ha folga nos links. O passo da cadeia depende do didmetro da
roda de passo. Um ciclo do indexador significa um passo linear de um, dois
ou trés links.

Vantagens para engenheiros e fabricantes de equipa-
mentos especiais

- Altamente confidvel, comprovado pelos muitos anos de mercado

- Montagem Vertical. As estacoes vazias retornam pela parte
inferior do equipamento

s Montagem Horizontal - numa formagao oval. Ambos os lados da
méaquina podem ser usados para a montagem

- 0 eixo de acionamento livre do indexador pode ser utilizada para
um veio paralelo rotagdo sincrona para conduzir outras unidades

s O sistema de perfil de aluminio pode ser usado para montar
outras estacdes externas rapida e facilmente

> 0 eixo movido poder ser utilizado para mover sincronizadamente
para mover outras unidades

s Aestrutura de aluminio pode ser utilizada para facilmente outras
estacoes de montagem

Atendimento ao requisitos especificos do cliente

- Livre escolha do motor, opgdes customizadas disponiveis
s Protecdo contra sobrecarga opcional

s Angulo de giro e passo pode ser ajustados de acordo com a
necessidade do cliente

s Links e passo podem ser customizados
- 0O projeto pode ser feito em escala métrica ou inglesa
5 Pintura customizada sem custo adicional

> Qutros tratamentos superficiais disponiveis

Beneficios técnicos

- Alta confiabilidade e grande vida il

s Metodo de construgdo robusto

- Testada e aprovada para aplicagdes de longos periodos

- Rolamentos podem ser aplicados em superficies oleadas,
secas ou endurecidas

- Baxa manutencao ( somente checagem anual e ajuste das
cargas da cadeia)

- Livre de desgaste quando aplicando TIC (Controlador
Universal TAKTOMAT)
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Dimensoes

As dimenses acima informadas sdo dimensdes
standard. A dimensdo “A” depende do nimero de
links. TAKTOMAT LF pode também ser fabricada em
aluminio “F” ou em placas de ago “C". Os links e as
placas de ago podem ser usinados de acordo com

suas especificacdes. As dimensdes assinaladas em
* dependem do tamanho do sistema de movimen-

M6x18/22 (2x)

tacdo. Este produto pode ser entregue com o sem si-
stema de movimentagdo e pode ser aplicado um ser-
vo motor. Protecdo especial contra impurezas do
processo e vedagao de borracha entre os links tam-
bém estao disponiveis.

0 sistema de movimentagdo é um modelo RT160
com motor (Kobold) tamanho IEC71 e fuso FRS50

A\ Cuidado! Deixar espaco ao lado da roda de
passo para ajustar o pré-carregamento!

A = Distancia entre inversoes de sentido
D = Sistema de movimentagdo
E = Came de 180°

F = Perfil do aluminio do sistema 8-80x120




Tabela de cargas LF080

Comprimento padrao expansivel

Peca inicias e final 240mm
Pega intermediaria 480mm e 960mm
n=12;n=32 n=18;n=44 n=24;n=5 n=30;n=68 n=236;n=280
A=960mm A= 1440mm A=1920mm A= 2400mm A= 2880mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kg] m [kg] m [kg] m [kg]

05| 1 1512 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2

80" t= [ 016|019 022|025 (018|022 |02 |029 02102 | 03 |023|023)028]033|037]025/|030]035]| 04
1607 | t= | 024029034038 |028034|040|045|031 039|045 035]|035]|043 050 056|038 046|054 | 061
2409 | t= | 032 | 040|046 052|038 |047 | 054|061 |043|053 061|047 047|058 068|076 |051 |063|074|083

n= 47 : n= 92 n= 48 : n= 104 n= 54 ; n= 116 n= 60 ; n= 128 n= 66 ; n= 140
A= 3360mm A=3840mm A=4320mm A=4800mm A=5280mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl

05| 1 1512 |05 1 1502 |05 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2

80" t= | 027 |033|038|043 (028|035 041|046 060037043 049|031 |039|045|051]|033| 041|048 | 054
160 | t= | 0,40 | 050 | 0,58 | 0,66 | 0,43 | 053 | 0,62 | 0,70 | 0,45 | 0,56 | 0,66 | 0,74 | 0,48 | 0,59 | 0,69 | 0,78 | 0,50 | 0,62 | 0,73 | 0,82
240% | t= | 055|068 (079|090 059073085 |09 |062]|077]|090]101 065|081 ]|095]107|068|085 |099] 112

s = Curso [mm] n,= Quantidade de links na linha m = Peso por link [kg]
t=tempo de curso [s] n, = Quantidade total de links A = Distancia entre a inversao dos sentidos
' A cadeia movimenta um link a cada indexacao. 2 A cadeia movimenta dois link a cada indexagdo. % A cadeia movimenta trés link a cada indexagao.

Especificagdes técnicas

Principais dimensoes Cargas Precisdo
Distancia A** [mm] em passos de 480 Por link estatico Na diregdo de aliment

Peso em A=2000 [kg] 300 Forca Vertical [N] No sistema de movimentagdo [mm] 40,04
Forca Horizontal [N]

Momento [Nm]
Curso** [mm] 80, 160 até 240 Tracdo [N] movimentagdo [mm] +0,07

Tempo de curso™* [s] veja tabela de cargas No lado oposto do sistema de
Direcao direita, esquerda Transversal ao lado de alimentagdo [mm] +0,05
Excentricidade vertical [mm] +0,03

** Qutras distancias “A”, cursos e tempo de cursos Sistema de Movimentagao padréo
sob demanda RT160 com 8', 4% ou 8/3° posicionamentos * Para o primeiro e o ultimo link ndo é possivel

garantir esta precisao
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Dimensoes

As dimenses acima informadas sdo dimensdes
standard. A dimensdo “A” depende do nimero de
links. TAKTOMAT LF pode também ser fabricada em
aluminio “F” ou em placas de ago “C". Os links e as
placas de ago podem ser usinados de acordo com

suas especificacdes. As dimensdes assinaladas em

* dependem do tamanho do sistema de movimen-

BH7x14 (2x)

tacdo. Este produto pode ser entregue com o sem si-
stema de movimentagdo e pode ser aplicado um ser-
vo motor. Protecdo especial contra impurezas do
processo e vedagao de borracha entre os links tam-
bém estao disponiveis.
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0 sistema de movimentagdo é um modelo RT160
com motor (Kobold) tamanho IEC71 e fuso FRS50

A\ Cuidado! Deixar espaco ao lado da roda de
passo para ajustar o pré-carregamento!

A = Distancia entre inversoes de sentido
D = Sistema de movimentagdo
E = Came de 180°

F = Perfil do aluminio do sistema 8-80x120




Tabela de cargas LF100

Comprimento padrdo expansivel

240mm
500mm e 1000mm

Peca inicias e final
Pega intermedidria

n=10;n=28 n=15;n=38 n=20;n=48 n=25;n=58 n=30;n=68
A=1000mm A= 1500mm A=2000mm A= 2500mm A=3000mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl
05| 1 151 2 |05 | 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2
100" t= | 016 | 019 [ 022 | 024 | 018 | 022 | 026 | 029 [021 |025|029 |032 023|028 032|036 |025 030|034 |039
2007 t= 1024 1029 | 033|037 {028 |034|039 |044 031|038 |044 |049 |035|042 | 048 | 054|038 |046 |052 |059
300% t= | 033 | 040 [ 046 | 051 | 038 | 046 | 053 | 060 | 043 | 052 | 060 | 067 | 047 | 057 | 066 | 0,74 | 051 | 0,62 | 0,72 | 0,80
n= 35; n= 78 n= 40 ; n= 88 n= 45 n= 98 n= 50; n= 108 n= 55; n= 118
A= 3500mm A=4000mm A= 4500mm A=5000mm A=5500mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl
05| 1 151 2 |05 | 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2 |05 1 151 2
100" t= | 026 | 032 [ 037 [041 | 028 |034|039 |044 | 030|036 |042 |047 | 031|038 |044 | 049 | 033|040 046 | 052
2007 t= | 040 | 049 | 05 | 063 | 043 | 052|060 |067 | 045 | 055|063 071|047 |058 |067 |075|050 |060 |070 |0,79
3000 t= | 055 | 067 [ 077 | 086 | 058 |071 |08 |092 062 075|087 |097 |065|079 |091 |102|068 |083 |096 |1,07
s = Curso [mm] n,= Quantidade de links na linha m = Peso por link [kg]

t=tempo de curso [s]

n, = Quantidade total de links A = Distancia entre a inversao dos sentidos

' A cadeia movimenta um link a cada indexacao. 2 A cadeia movimenta dois link a cada indexagdo. % A cadeia movimenta trés link a cada indexagao.

Especificagdes técnicas

Principais dimensoes Cargas Precisdo

Por link estatico
Forga Vertical [N]
Forca Horizontal [N]
Momento [Nm]

Tragdo [N]

Distancia A** [mm]
Peso em A=2000 [kg]
Tempo de curso™* [s]

em passos de 500
350

veja tabela de cargas
100, 200 até 300
direita, esquerda

Na direcdo de aliment

No sistema de movimentag&o [mm] +0,04
No lado oposto do sistema de
Curso** [mm] movimentagdo [mm] +0,07
+0,05

+0,03

Diregdo Transversal ao lado de alimentagdo [mm]
Excentricidade vertical [mm]

** Qutras distancias “A”, cursos e tempo de cursos

Sistema de Movimentagao padrao
RT160 com 8', 42 ou 8/3° posicionamentos

sob demanda * Para o primeiro e o ultimo link ndo é possivel

garantir esta precisao




A \
|l
| ™
! [
. g ° ”I ’; 00
@ ¢ I=1=%
' i T '
— A+372 \
Vo
185,56 3315
:_';__-J“n“mﬂ _
= L o o oe/¢ o o & o o o o o o o o o o o olal la o/

F
\ o\
g I [\ T T
|
 — .'
- HE ‘ || PO
u T ] 'I 'I
. - Il [i li Il
D
B
125 M6x18/22 (4x)
© © © ©
[ _ 7 °
A o (@ -9 o @ < ; /
2 ‘8- -® o o ) =
Y fo -9+ @ 0T ]° @ o ; i
25 ’f e e BH7x14 (2x)
,5:001 800,01

Dimensoes

As dimenses acima informadas sdo dimensdes
standard. A dimensdo “A” depende do nimero de
links. TAKTOMAT LF pode também ser fabricada em
aluminio “F” ou em placas de ago “C". Os links e as
placas de ago podem ser usinados de acordo com

suas especificacdes. As dimensdes assinaladas em
* dependem do tamanho do sistema de movimen-

tacdo. Este produto pode ser entregue com o sem si-
stema de movimentagdo e pode ser aplicado um ser-
vo motor. Protecdo especial contra impurezas do
processo e vedagao de borracha entre os links tam-

bém estao disponiveis.
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0 sistema de movimentagdo é um modelo RT160
com motor (Kobold) tamanho IEC71 e fuso FRS50

A\ Cuidado! Deixar espaco ao lado da roda de
passo para ajustar o pré-carregamento!

A = Distancia entre inverses de sentido

D = Sistema de movimentagdo

E = Came de 180°

F = Perfil do aluminio do sistema 8-80x120




Tabela de cargas LF125

Comprimento padrdo expansivel

Peca inicias e final 250mm
Pega intermediaria 500mm e 1000mm
n= 8; n= 24 n= 12; n= 32 n= 16 ; n= 40 n= 20; n= 48 n= 24 ; n= 56
A=1000mm A= 1500mm A=2000mm A= 2500mm A=3000mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kg] m [kg] m [kg] m [kg]

05| 1 1512 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2

125" | t= | 017|020 (023|025 |019|023|026|029]|022)026|029|032|024|028032|036|026]|030]035] 039
2507 | t= | 025|030 |034|038|029]|035]|040|044|033{039]|045|049 036 043|049 054039046 053|059
375" | t= | 035 (041|047 052|040 |048 | 054|060 | 045|053 (061|068 049|059 | 067 |074|053]|063|072| 080

n= 28 ; n= 64 n= 32 n= 72 n= 36; n= 80 n= 40; n= 88 n= 44 n= 96
A= 3500mm A=4000mm A= 4500mm A=5000mm A=5500mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl

05| 1 1512 |05 1 1502 |05 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2

125" | t= | 027|033 (037|041 029|035 040044031 037|042 046 032|038 044|049 034|040 |046 | 051
2507 | t= | 042|050 | 057 | 063|044 | 053|060 |067 047|056 |064 /071|049 058067074051 |061)070]|078
375 | t= | 057 | 068|077 |086|060|072|082|092|064]|076]|087 |097 067080 |091]|102]|070|083|095]| 1,06

s = Curso [mm] n,= Quantidade de links na linha m = Peso por link [kg]
t=tempo de curso [s] n, = Quantidade total de links A = Distancia entre a inversao dos sentidos
' A cadeia movimenta um link a cada indexacao. 2 A cadeia movimenta dois link a cada indexagdo. % A cadeia movimenta trés link a cada indexagao.

Especificagdes técnicas

Principais dimensoes Cargas Precisdo
Distancia A** [mm] em passos de 500 Por link estatico Na diregdo de aliment

Peso em A=2000 [kg] 400 Forca Vertical [N] No sistema de movimentag&o [mm] +0,04
Forca Horizontal [N]

Momento [Nm]
Curso** [mm] 125, 250 até 375 Tracdo [N] movimentagdo [mm] +0,07

Tempo de curso™* [s] veja tabela de cargas No lado oposto do sistema de
Direcao direita, esquerda Transversal ao lado de alimentagdo [mm] +0,05
Excentricidade vertical [mm] +0,03

** Qutras distancias “A”, cursos e tempo de cursos Sistema de Movimentagao padréo
sob demanda RT160 com 8', 4% ou 8/3° posicionamentos * Para o primeiro e o ultimo link ndo é possivel

garantir esta precisao
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Dimensoes

As dimenses acima informadas sdo dimensdes
standard. A dimensdo “A” depende do nimero de
links. TAKTOMAT LF pode também ser fabricada em
aluminio “F” ou em placas de ago “C". Os links e as
placas de ago podem ser usinados de acordo com
suas especificacdes. As dimensdes assinaladas em

* dependem do tamanho do sistema de movimen-

tacdo. Este produto pode ser entregue com o sem si-
stema de movimentagdo e pode ser aplicado um ser-
vo motor. Protecdo especial contra impurezas do
processo e vedagao de borracha entre os links tam-
bém estao disponiveis.

0 sistema de movimentagdo é um modelo RT250
com motor (Kobold) tamanho IEC80 e fuso FRS60

A\ Cuidado! Deixar espaco ao lado da roda de
passo para ajustar o pré-carregamento!

A = Distancia entre inversoes de sentido
D = Sistema de movimentagdo
E = Came de 180°

F = Perfil do aluminio do sistema 8-80x120




Tabela de cargas LF150

Comprimento padrdo expansivel

Peca inicias e final 300mm
Pega intermediaria 450mm e 1050mm
n= 7: n= 26 n= 12; n= 36 n= 16 ; n= 44 n= 20; n= 52 n= 24 ; n= 60
A=1050mm A=1800mm A= 2400mm A=3000mm A=3600mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kg] m [kg] m [kg] m [kg]

05| 1 1512 |05 1 1512 |05 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2

150" | t= | 028|030 (032|034 |030|033|035|038]|032)035]|038|041 034|037 |040 | 044 |035]|039 |043 | 046
3007 | t= | 039|042 |046| 048|042 | 046|050 | 053 |045|049 | 054|057 |048 053|057 ]|062]|050 |05 |061]|065
450% | t= | 052 | 0,56 | 0,60 | 0,64 | 0,56 | 0,61 | 0,66 | 0,70 | 0,59 | 0,65 | 0,71 | 0,76 | 0,63 | 0,69 | 0,75 | 0,81 | 0,66 | 0,73 | 0,80 | 0,86

n= 28 ; n= 68 n= 32 n= 76 n= 36; n= 84 n= 40; n= 92 n= 44 n= 100
A= 4200mm A=4800mm A=5400mm A=6000mm A=6600mm
s[mm] | t[s]
m [kg] m [kgl m [kg] m [kg] m [kgl

05| 1 1512 |05 1 1502 |05 1 151 2 |05 1 1512 |05 1 151 2

150" | t= | 037|041 |045|049 039|043 |047 |051|040 ) 045|050 |054 | 042|047 |052| 056 043|049 |054 | 058
3007 | t= | 052|058 |064|069]|055]|061|067|073)|057]|064]|070]076|059066]|073|079]061|069)|076] 082
450 | t= | 069 | 077 [ 084|091 |072|081 (088|096 |075|084]|092] 100|078 |087]|096] 104|081 |091|100] 1,09

s = Curso [mm] n,= Quantidade de links na linha m = Peso por link [kg]
t=tempo de curso [s] n, = Quantidade total de links A = Distancia entre a inversao dos sentidos
' A cadeia movimenta um link a cada indexacao. 2 A cadeia movimenta dois link a cada indexagdo. % A cadeia movimenta trés link a cada indexagao.

Especificagdes técnicas

Principais dimensoes Cargas Precisdo
Distancia A** [mm] em passos de 600 Por link estatico Na diregdo de aliment

Peso em A=2000 [kg] 800 Forca Vertical [N] No sistema de movimentagdo [mm] 40,04
Forca Horizontal [N]

Momento [Nm]
Curso** [mm] 150, 300 até 450 Tracdo [N] movimentagdo [mm] +0,07

Tempo de curso™* [s] veja tabela de cargas No lado oposto do sistema de
Direcao direita, esquerda Transversal ao lado de alimentagdo [mm] +0,05
Excentricidade vertical [mm] +0,03

** Qutras distancias “A”, cursos e tempo de cursos Sistema de Movimentagao padréo
sob demanda RT160 com 8', 4% ou 8/3° posicionamentos * Para o primeiro e o ultimo link ndo é possivel

garantir esta precisao



Requisicdo para linha de transportadores LF TAKTOMAT (1)

Empresa E-Mail Endereco

Contato Projeto./ Ordem

Tel./ Fax Data

Modelo Cargas

[TLFO80 Peso total do dispositivo

[CJLF100 Peso da estacdo de trabalho

[JLF125 Distancia de ponto de central da massa da carga (til
[CJLF150 até a superficie do link

[1Outro

Distancia A [mm]

Numero de links na linha n,

Passo (1 x, 2 x, 3 x comprimento de um link)

[JMontagem Vertical (utilizagdo dos links somente no topo)

[IMontagem Horizontal (Os links podem ser utilizados em ambos os lados)

Modo de movimentacdo

Montagem Vertical Montagem Horizontal

refEA

=
|5}

=)

|

[[] Com Paradas (Tempo de indexagao fixa, tempo de indexacdo variavel)

Tempo de indexacdo

[IModo Continuo (Tempo de indexagéo e tempo de espera)

Numero de ciclos por minuto

Angulo do parada : tempo de espera (ou angulo)
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TAKTQMAT Rudoit Diesel-Str. 14 86554 Pottmes Fon +49 (018253-9965-0 Fax +49 (0)8253-996550  info@takiomatde wwwtekiomat de



Requisicao para linha de transportadores LF TAKTOMAT (2)

Posicdes de montagem do motor Posicao do eixo de acionamento
N
N\ P T T TS T |
@ ()
|
b1
= H - \
e \ =
[ oE e &
G F a4 T T T U %J

R (na direcdo de trabalho a direita)

N \

R PR U TR = DR T |
- < 1o i tT—Crs TS T T
e =i S A= = S S S 1';/’
. AN | “\
i\
L (na diregao de trabalho a esquerda) | (Eixo de acionamento livre para lado interno)
Sistema de Movimentagao
[ Com Indexador modelo RTxxx Tensdo [] 24vDC
Posicionamento do Motor [JL [IR [ 230V AC
Position of the free drive shaft [JA [l [] 400V AC
Tensdo do motor ] 230/400V 50Hz [] Outros
[[J 277/480V 60Hz Embreagem de seguranca [JSim  [JNao
[] Outros
[1Sem Motor
[] Com Motor indicado
Accessorios
3 S e -
il “5::
b ]
[[ILivre, sincronizagdo do eixo de saida (desenhono: [ Colunas de fixagdo (somente montagem vertical)
Nimero
Pintura Distancia entre a base (solo) e o link superior
Alojamento fundido [1RAL7016 [10utro
Motor [JPintura de produgdo [JQutro Controlador Universal TIC  [JSim  [JN&o

Pecas usinadas azuis, pecas de aluminio natural
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