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Epreuve : EP2.1 Préparation d’une intervention mécanique

Tableau des liaisons
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Epreuve : EP2.1 Préparation d’une intervention mécanique

Catalogue SKF : douilles a billes

Roulements linéaires — LBCR
- structure fermee

C
Cs
Fw D
l]. F( T T T
LBCR LBCR
Avec flasque Av. joints double lévre
Dimensions Nhre Capacité de charge Masse Désignations
circuits Ensemble avec
de billes dyn. stat. 2 flasques 2 joints double lévre
Fuo D C Cs C Cy
mm — N kg
5 12 22 12 4 280 210 0,005 LBCR 5 LBCR 5- 2LS*
8 16 25 14 4 490 355 0,009 LBCR 8 LBCR 8- 2LS
12 22 32 20 6 1160 980 0,016 LBCR12A LBCR 12 A-2LS
16 26 36 22 6 1500 1290 0,021 LBCR16 A LBCR 16 A-2LS
20 32 45 28 7 2 240 2 040 0,043 LBCR 20 A LBCR 20 A-2LS
25 40 58 40 7 3350 3350 0,085 LBCR25A LBCR 25A-2LS
30 47 68 48 7 5600 5700 0,13 LBCR30A LBCR 30A-2LS
40 62 80 56 7 9 000 8 150 0,26 LBCR 40 A LBCR 40 A-2LS
50 75 100 72 7 13 400 12 200 0,46 LBCR50A LBCR 50 A-2LS
60 90 125 95 7 20 400 18 000 0,82 LBCR 60 A LBCR 60A-2LS
80 120 165 125 7 37 500 32 000 1,9 LBCR B0 A LBCR 80 A-2LS

U non lubrifies en usine
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Epreuve : EP2.1 Préparation d’une intervention mécanique

MICHAUD CHALLY : graisseur

MICHAUD CHAILLY®
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JOUCOMATIC : commande vérin

ASVAQ
JOUCOMATIC <@

Série 453 VERINS DOUBLE EFFET @ 32 2 100 mm : .
Type: PES P-DM Conformes aux normalisations [ISO-AFNOR-DIN H
Avec amortissement pneumatique réglable =
Vérins a tube profilé pour détecteurs affleurants
SPECIFICATIONS
FLUIDE DE COMMANDE : air ou gaz neutre filtré, lubrifié ou non
PRESSION ADMISSIBLE : 10 bar maxi

TEMPERATURE ADMISSIBLE : — 20 °C, a + 70 °C (au-dela nous consulter)
VITESSE MAXI OPTIMALE : <1 m/s (permettant une durée de vie optimale)
VITESSE MAXI ADMISSIBLE : 2 m/s

NORMALISATIONS : 1SO 15552-AFNOR NF ISO 15552-DIN ISO 15552 e
(remplacent ISO 6431-AFNOR NFE 49003-VDMA 24562) .

CONSTRUCTION - 0

Tube amagnétique : alliage d'aluminium anodisé dur 3’...'; -

Fonds avant et arriere : alliage d'aluminium ﬁ%

Liaison tube/fonds : par tirants inox _ ﬂ-_- ;

Palier métallique : autolubrifiant

Joints d'amortissement: polyuréthane (PUR
Amonrtissement : pneumatique, réglable des 2 cotés par vis imperdables

Tige : acier chromeé dur

Ecrou de tige : acier zingué

Piston : résine acetal (POM), ou alliage léger équipé
d'un aimant permanent annulaire

Joint de piston : polyuréthane (PUR})

DEFINITION DE LA REFERENCE D'UN VERIN AFNOR/VDMA/ISO @ 32 A 100 mm
PES . P A/NA ... — DM

Type de vérin : préfixe PES T
@ du vérin (en mm) |

Veérin profilé : suffixe P

Amortissement pneumatique réglable en fin de course : suffixe A
Non amorti (amortissement élastique) : suffixe NA

Course (en mm)
prévus pour recevoir des détecteurs magnétiques (tube amagnétique) = suffixe DM
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JOUCOMATIC : détecteur de position

REGLAGE PRECIS DE
L'AMORTISSEMENT
grace aux vis a4 pas

micraméatriqus
(vis imperdables).

RAINURES EN PROFIL "T"
ET QUEUE D'ARONDE
position des rainures
dans 4 positions différentes |
(& définir & la commands) |

ASUCA
JOUCOMATIC <@

I

DETECTEUR MAGMNE-
TIQUE DE POSITION
a ampoule (ILS) ou

ADAPTATION d'armorti.

avec grande longueur |

AISEE
grace a un large
choix de fixations
et embouts de tige

nomalises

magnéto-resistif (MR)
adaptable sur rainure | /
AMORTISSEMENT o, profil "T / ESTHETIQUE
PNEUMATIQUE | / / Vérins avec tube
' i / profilé en aluminium
/ Sk anodisé dur.

- LIAISON TUBE/FONDS
PAR TIRANTS (©32-100)

ROBUSTE
Tige en acier
chromé dur | /
I
f DETECTEUR MAGHNE-
I.' TIQUE DE POSITION
| a ampoule {ILS) ou
f rmagnéto-rasistif (MR)
[ adaptable sur rainure en
MONTAGE OSCILLANT profil queue d'aronde
PAR TOURILLON NOR-
GUIDAGE DE FACILITE DE MALISE
TIGE PRECIS MAINTENANCE Proposé en fixation, ce
Les vérins PES peu- tourillon coulisse sur le
tube. Il parmet ainsi le

par palier autolubrifié
hautes performances

vent fonctionner sans
lubrification.

réglage en position sur
site,

et joint racleur résis-
tant & l'abrasion.
POSITION DES RAINURES EN PROFIL "T" ET QUEUE D'ARONDE
Les vérins PES série 453 offrent I'avantage de positionner les rainures en profil “T" du tube dans 4 positions différentes, par
rapport aux axes des orifices d'alimentations. Cette orientation doit étre précisée lors de la définition du code du vérin.

axes des orifices

POSITION STANDARD DES RAINURES "T"
d'alimentation

Vérins équipés d'un aimant (M) prévus pour fonctionner en associa-
tion avec des détecteurs magnétiques de positions (DM). Ces vérins
peuvent étre équipés d'un ou plusieurs détecteurs magnétiques de
positions (sans contact) fixés sur le tube. Ils permettent le controle
des positions de fin de course, mais également des positions inter-

1<

médiaires du piston.
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JOUCOMATIC : efforts développés

EFFORTS DEVELOPPES PAR LES VERINS

1G] 6] Section Efforts dynamiques développés, en daN, en fonction de la pression d'alimentation (bar)
Vérin | Tige du piston
(mm) | (mm) (cm?) 2 4 6 8 10
® O o o) o o) o o) o o o o)
32 12 8 6,9 13 11 30 25 46 39 62 52 77 65
40 16 12,6 10,6 21 17 46 37 70 58 95 80 122 100
50 20 (19,6 16,5 33 27 70 58 110 92 150 124 190 155
63 20 |31,2 |281 53 46 110 a8 170 154 230 211 290 264
80 25 |50,3 |454 88 77 185 163 285 255 385 341 480 427
100 25 |785 |735 135 125 290 260 440 400 600 550 750 675
@ Efforts développés en sortie de tige (coté fond) O Efforts développés en rentrée de tige (coté tige)

JOUCOMATIC : encombrement vérin

ENCOMBREMENTS ET MASSES - VERIN NU

N+
A ZJ + ':1\) BG _ ORT

M L8 +@ V.
g =
WH PL PL —é—“—

O EE VA

o

o
|
i
|
|

[

ar

|

dii
@B di1
0B @ :+ Course
@ KK _ 2 MM @ :+ 2 x course
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o COTES (mm)
alésages
(mm) | A |OBY| BG | E |OEE| OKK |KV|KW |L2| L8| M |0MM N |PL |ORT|sSW®)| TG |vA|VD
32 22 30 16 50 G1/8 | M10x1,25| 16 5 17 | 94 48 12 142 | 14 | M6 10 [32,5%5| 4 | 4
40 24 35 16 57,5 | G1/4 |M12x1,25| 18 6 19 | 105 54 16 159 | 16 | M6 13 38 fos| 4 | 4
50 32 40 16 65 G1/4 | M16x1,5 24 8 26 | 106 69 | 20 175 | 18,5 | M8 17 |46,5%0s| 4 | 4
63 32 45 16 79 G388 | M16x1,5 24 8 26 | 121 69 | 20 190 | 17 | M8 17 |56,5%07 4 | 4
80 40 45 17 100 | G3/8 | M20x1,5 30 10 33 [ 128 86 25 214 [ 16,5| M10 | 22 72 Yo7 4 | 4
100 40 55 17 120 | G1/2 | M20x1,5 30 10 | 35,5] 138 91 25 229 | 21 M10 | 22 89 %7 4| 4




