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1. TWIN SPIN - INFORMACJE OGOLNE

Wysokoprecyzyjne przektadnie redukcyjne Twin Spin (TS) to reduktory, ktérych
dziatanie opiera sie na nowoczesnym rozwigzaniu mechanizmu redukcyjnego oraz
specjalnej konstrukcji tozysk. Przenosza one zaréwno obciagzenia osiowe, jak i pro-
mieniowe. Dzieki tym rozwigzaniom przektadnie te nalezg do najnowoczesniejszej
generacji uktadéw do przenoszenia napedu. Pojecie Twin Spin oznacza petng inte-
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Specjalna konstrukcja umozliwia stosowanie reduktoréw Twin Spin bezposrednio
w przegubach robotéw, stotach obrotowych oraz ré6znorodnych systemach trans-
portowych. Te wysokoprecyzyjne reduktory doskonale nadaja sie do zastosowan
w aplikacjach, w ktérych wymagane sa przetozenia o szerokim zakresie, wysoka
sztywnos¢ i doktadnos¢ pozycjonowania, duzy moment obrotowy oraz kompak-
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gracje bardzo doktadnej przektadni trochoidalnej i tozysk promieniowo-osiowych towe wymiary.
umieszczonych w jednej obudowie.

Sruby  Kotnierz wejéciowy Uzebienie trochoidalne Utozyskowanie watu
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. Uszczelka na wyjsciu
Pierscien oporowy :
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Rys. 1. Elementy przekfadni Twin Spin
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Parametry techniczne TwinSpin TwinSpin Parametry techniczne
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Tab. 3. Specyfikacja serii T Tab. 3. Specyfikacja serii T (cd)

@ © = N IE N = . 5
o = @ = ) = & kel a
= 2 | =E I g E E , E 2 s :
2 [ < S v RS} N"m = © S S 9] = IS 0
: g § R z ) L g & g £ 8 g S 8
S 2 5« 2 = Q.2 o i~ 9] 9] = T i) S ©
= Z 32 S 2 23 N n £ £ S N N © = @
@ S ?.9 S S £ a © T e 2 > > ° = o < @ © 32
H S a5 S e © £z Y Y < == = s 2 £ g < -
o [0} ™ = 3 o © N c BN 38 8 ©_ © > = g el = © 5 45 © <
K] N c c c £ 2 € e e 1< £ c K] 9 = Qo N S = ke _
o 3] o O 3] 2> =) S s> SN S 7 = [ = £ S ° ®
IS 5 = == R ° 25 235 2 2 2= 29 £ 9 ) c 5] - _ ) S ©
N g = o 2 X2 27D > > < 3 29 N 9] % ° 2 X Ex ~ & o
o = ] oc 9 = Qo O X [ K X < = S @ [e] N < [ k7] < o ®© ] ] <
< o = == =N o i) = a A v =G = =2 (== a = ) T = z 2 = [ =
i T,[Nml T _ INm] T_([Nm] nglrom] n/rpm] n_ [rpm] M[MNm/arcmin] k [Nm/arcmin] [Nm] [Nm] i LM [arcmin] ATE [arcsec] H[arcmin] M maxINm]  F g[kN]  F,pax [kNI [[10%kgm®  m [kg]
35 4000 0,16 9 35
TS60 = 47 37 74 185 2000 3000 . 27 35 0,12 9 TS 60 47 <15 +36 <15 107 2,6 3,7 0,006 0,86
63 0,12 10 63
41 5000 4000 0,30 11 41
TS70 57 50 100 250 2000 5000 35 7 0,15 12 Ts70 57 <15 +36 <15 142 28 41 0,061 1,05
75 2500 0,14 13 75
37 4000 0,35 14 37
TS80 63 78 156 390 2000 3000 . 62 9 0,20 15 TS 80 63 <15 +36 <1,0 280 48 6,9 0,03 1,64
85 0,12 16 85
33 2000 3500 0,35 24 33
1110 & n 244 610 2000 2290 3900 150 2 0135 28 15110 67 <1,0 +20 <1,0 740 93 13,1 0,16 376
89 2000 - 0,30 30 89
119 2500 0,20 33 119
33 2000 3000 0,60 40 33
57 3200 0,40 40 57
TS140 87 268 670 1340 2000 e 340 54 0,35 55 TS 140 87 <1,0 £20 <1,0 1160 11,5 17 0,67 6,45
115 4500 0,35 65 115
139 0,34 65 139
33 1500 3000 2,00 75 33
59 2000 o 2,00 85 59
TS170 83 495 1237 2475 2000 705 102 1,40 100 TS 170 83 <1,0 +20 <1,0 2430 19,2 27,9 1,15 11,07
105 2500 1,20 125 105
141 4000 0,40 125 141
63 1500 3500 1,90 90 63
83 4000 1,80 120 83
’ TS 200 <1,0 +18 <1,0 3300 21,1 31,7 2,6 17,23
Ts200 . 890 2225 4450 2000 2000 G 1070 178 170 e —
169 2200 4500 0,90 210 169
37 1000 2000 3,00 90 37
87 3000 1,75 160 87
' TS 240 <1,0 +18 <1,0 5720 30,8 47,3 3,9 31,15
Ts240 . 1620 4050 8100 1500 G SER 1800 340 170 = =
153 3700 1,20 180 153
63 1100 2500 3,00 200 63
TS300 125 2940 7350 14700 1500 1400 3200 3500 680 2,00 250 TS 300 125 <1,0 +18 <1,0 12 000 453 68,1 11,2 55,73
191 1500 3500 1,50 300 191
Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia. Uwaga
® Wartosci obcigzenia podane w tabeli odnoszg sie do trwatosci nominalnej L10 = 6000 h.
1)  Srednia warto$¢ statystyczna. ® Reduktory sg priorytetowo przeznaczone dla trybéw pracy (S3-S8), gdzie predkos¢ wyjsciowa w zastosowa-
2) Obcigzenie przy obrotach wyjsciowych 15 obr./min. niach ma charakter rewersyjno-zmienny. Ciggty tryb pracy S1nalezy skonsultowac z producentem.
3) Moment zginajacy Mc max przy Fa = 0. ® Rysunki wymiarowe serii T sg wyszczegdlnione w katalogu bez uszczelnienia.
4) Sita osiowa Fa max przy Mc =0. ® Maksymalne obroty w cyklu roboczym nalezy skonsultowac z producentem.
5) Efektywne obroty moga by¢ wyzsze dla wartosci utraty ruchu wiekszej niz 1 arcmin i przy nizszych wartosciach ® Wartosci w tabeli odnosza sie do temperatury nominalnej.
lepkosci smaru. Przy wartosci straty ruchu ponizej 0,6 arcmin skonsultuj efektywne obroty z producentem.
6) Parametr zalezy od wersji reduktora.
7) Parametr zalezy od wersji reduktora, przetozenia i wartosci straty ruchu.
8) Wartosci parametru maja charakter informacyjny. Dokfadna wartos¢ jest okreslona przy konkretnym wykonaniu Wskazniki wyréznione pogrubionym drukiem sa zalecane przez Spinea ze wzgledu na zoptymalizowa-
reduktora. nie cen i terminéw dostaw.

9) Przy temperaturach reduktora ponizej 20°C momenty rozruchowe lub momenty wsteczne beda wyzsze.
10) Parametr zalezy od cyklu pracy, wyzsze obroty wejsciowe sg mozliwe. Skonsultuj sie z producentem.
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