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TABLEAU DES LIAISONS

	Nom de la liaison
	Représentations planes 
	Perspective 
	Degrés de liberté
	mobilités

	Liaison encastrement 
de centre B
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	0
	0

	0
	0

	0
	0



	[image: lia_enca]Aucun mouvement possible 

	Liaison glissière 
de centre A et d'axe X 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	Tx
	0

	0
	0

	0
	0



	[image: lia_glis]

	Liaison pivot
de centre A et d'axe X 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	0
	Rx

	0
	0

	0
	0



	[image: lia_pivo]

	Liaison Pivot Glissant
de centre C et d'axe X 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	Tx
	Rx

	0
	0

	0
	0



	[image: lia_pivg]

	Liaison hélicoïdale
de centre B et d'axe Y 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	0
	0

	Ty
	Ry=Ty*2/p

	0
	0



	[image: lia_heli]

	Liaison Appui Plan
de centre D et de normale Z 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	Tx
	0

	Ty
	0

	0
	Rz



	[image: lia_appl]

	Liaison rotule
de centre O 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	0
	Rx

	0
	Ry

	0
	Rz



	[image: lia_rotu]

	Liaison rotule à doigt
de centre O d'axe X 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	0
	0

	0
	Ry

	0
	Rz



	[image: lia_doig]

	Liaison linéaire annulaire
de centre B et d'axe X 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	Tx
	Rx

	0
	Ry

	0
	Rz



	[image: lia_annu]

	Liaison linéïque rectiligne
de centre C, d'axe X et de normale Z 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	Tx
	Rx

	Ty
	0

	0
	Rz



	[image: lia_rect]

	Liaison ponctuelle
de centre O et de normale Z 
	[image: Schémas de la liaison plans]
	[image: Schéma de la liaison en perspective]
		Translation
	Rotation

	Tx
	Rx

	Ty
	Ry

	0
	Rz



	[image: lia_ponc]





VUE D’ENSEMBLE PALETTISEUR – MOUVEMENTS POSSIBLES


[image: ]


1. Sous-ensemble tour
2. Convoyeur d’entrée
3. Tête de robot
4. Armoire électrique avec PCI (côté alimentation)
5. Armoire électrique (côté commande)
6. Section d’entraînement
7. Palier
8. Sous-ensemble longeron
9. Cadre de fond
10. Sous-ensemble chariot
11. Bras télescopique
12. Sous-ensemble cadre de chariot
13. Section commutation
14. Colonnes

















































EXTRAIT CATALOGUE CONSTRUCTEUR VERIN
Option
Accessoire
Quantité commutateur
Modèle commutateur
Style de montage



Comment décoder ?
Longueur de course
Diamètre
alésage
Longueur (en mm)
Exemple de décodage :
CMK2-00-20-100-R0-R-VY

Style de montage : basique
Diamètre intérieur : 20 mm
Longueur : 100 mm
Modèle de commutateur : R0
Quantité commutateur : 1 sur le côté de la tige
Option : boss cut off
Accessoire : rod clevis
Diamètre (en mm)
[image: 0003]



EXTRAIT DU GUIDE DU DESSINATEUR INDUSTRIEL
FILETAGE – PROFIL METRIQUE ISO


[image: ]
[image: ]

p=pas
H=hauteur du filetage=0,866 x p
D=d diamètre nominal
D2=d2 = Diamètre sur le flanc
d2= d - 0,6495 x p

D1=d1= diamètre intérieur du taraudage (écrou) = d – 1,0825 x p

d3= diamètre intérieur du filetage 
d3= d – 1,2268 x p






TABLEAU RESISTANCE MECANIQUE A LA RUPTURE (Rm) ET D’ELASTICITE (Re) DES VIS EN FONCTION DE LA CLASSE DE QUALITE
[image: ]

Classe 
de qualité



















	
FORMULAIRE ADHERENCE


F  : force résultanteT
F

T  : force tangentielleφ

N  : force normale
N

Cos φ = N / F


Sin φ = T / FCône de frottement



Tan φ = T / N




	
RELATIONS SPECIFIQUES

Poids d’une masse :
P= m x g

Avec : 
P : poids en N
m : masse en kg
g : accélération de la pesanteur en m/s2

Pression :
p = F / S
Avec :
p : pression en MPa
F : force en N
S : surface en mm2
1 bar = 105 Pa= 0,1 Mpa










FORMULAIRE DE RESISTANCE DES MATERIAUX



[image: ]

	
CONTRAINTE DE TRACTION COMPRESSION     

	
  =  N  /  S

	
    : Contrainte de traction en mégapascal (Mpa)
   N : Effort normal (perpendiculaire à la surface) en Newton (N)
   S : Surface comprimée en millimètre carré (mm²)


	CONDITION DE RESISTANCE

	
  ≤  Rpe
	
    :   Contrainte de traction en mégapascal (Mpa)
[bookmark: _GoBack]   Rp : Résistance pratique de rupture à l'extension du matériau utilisé
             en mégapascal (Mpa)


	DEFORMATION ELASTIQUE

	N x L
E x S

L  =   
	
 L : Allongement de la pièce en millimètre (mm)
 N : Effort normal (effort de traction) en Newton (N)
 L : Longueur de la pièce en millimètre (mm)
 S : Surface cisaillée en millimètre carré (mm²)
  E : Module d'élasticité longitudinal (module de Young) en MPa


	RESISTANCE PRATIQUE A L'EXTENSION   Rpe

	
Rpe  =  Re / k
	
  Rpe : Résistance pratique de rupture ou d'élasticité à l'extension du 
              matériau utilisé en mégapascal (Mpa)
  Re : Résistance à la rupture ou d'élasticité par extension du matériau
            utilisé en mégapascal (Mpa)
   k : Coefficient de sécurité







NOMENCLATURE PINCE DE MANUTENTION


	42
	2
	Tampon
	
	

	41
	16
	Vis à tête cylindrique à 6 pans creux ISO4762-M5x12
	
	

	40
	2
	Roulement à 1 rangée de billes à contact radial
	
	

	39
	1
	Disque de friction
	
	

	38
	1
	Arbre
	
	

	37
	1
	Flasque
	
	

	36
	12
	Vis à tête cylindrique à 6 pans creux ISO4762-M6x12
	
	

	35
	1
	Vérin pneumatique double effet
	
	

	34
	2
	Barre guide
	
	

	33
	4
	Douille linéaire
	
	

	32
	4
	Axe linéaire de précision
	
	

	31
	8
	Support d’arbre
	
	

	30
	2
	Axe
	
	

	29
	1
	Partie inférieure de l’accouplement rapide
	
	

	28
	1
	Rail pour interrupteur et capteur
	
	

	27
	8
	Rondelle W6
	
	

	26
	24
	Vis à tête cylindrique à 6 pans creux ISO4762-M6x16
	
	

	25
	2
	Support galet de came
	
	

	24
	2
	Galet de came avec axe
	
	

	23
	2
	Plaque
	
	

	22
	4
	Rondelle W3
	
	

	21
	4
	Vis à tête cylindrique à 6 pans creux ISO4762-M3x12
	
	

	20
	2
	Capteur optique
	
	

	19
	4
	Ecrou hexagonal ISO4034-M5
	
	

	18
	4
	Rondelle W5
	
	

	17
	4
	Vis à tête cylindrique à 6 pans creux ISO4016-M5x25
	
	

	16
	2
	Equerre support capteur optique
	
	

	15
	6
	Rondelle plate ISO7092 Type S - 4
	
	

	14
	6
	Rondelle W4
	
	

	13
	6
	Vis à tête cylindrique à 6 pans creux ISO4762-M4x10
	
	

	12
	1
	Capteur de proximité inductive
	
	

	11
	1
	Equerre support capteur 
	
	

	10
	9
	Rondelle W8 
	
	

	09
	1
	Equerre manutention pince
	
	

	08
	13
	Vis à tête cylindrique à 6 pans creux ISO4762-M8x16
	
	

	07
	2
	Contrôleur de vitesse
	
	

	06
	1
	Ecrou hexagonal M10
	
	

	05
	1
	Ecrou hexagonal M16
	
	

	04
	1
	Cylindre auto-alignement M16x1,5
	
	

	03
	1
	Equerre de fixation vérin
	
	

	02
	1
	Corps pince
	
	

	01
	2
	Pince
	
	

	REP
	NBR
	DESIGNATION
	Matière
	Observation
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DIAGRAMME FASTFONCTION DE SERVICE

PARTIES DU PALETTISEUR
SOLUTIONS TECHNIQUES
FONCTIONS TECHNQIUES


Translater suivant l’axe X
Déplacer les cartons verticalement
Faire pivoter les cartons
Déplacer les cartons transversalement

Saisir les cartons
Translater suivant l’axe Z
Moteur électrique
Poulies-courroie
Tourner la tête autour de l’axe Z
Transformer un mouvement de rotation en un mouvement de translation

Transformer une énergie électrique en énergie mécanique de rotation

Guider en translation suivant l’axe Y
[bookmark: _Hlk480470420]Transformer un mouvement de rotation en un mouvement de translation
Transformer une énergie électrique en énergie mécanique de rotation

Guider en translation suivant l’axe X

Transformer un mouvement de rotation en un mouvement de translation

Transformer une énergie électrique en énergie mécanique de rotation
Transformer une énergie pneumatique en énergie mécanique de translation
Guider les pinces en translation
Permettre la simultanéité du mouvement
Poulies-courroie

Rails + glissière

Moteur électrique et réducteur

Translater suivant l’axe Y
Moteur électrique

Rails + galets

Poulies-courroie

Moteur électrique et réducteur

Rails + glissière

Poulies-courroie

Vérin pneumatique
Axes linéaires de précision 
+ douilles linéaires
Saisir et déposer les cartons

Bras télescopique
Chariot
Section entrainement
+Cadre de conduite
+Section cadre du chariot
Palier
Tête de robot
Palettiser des cartons
Barres guide + arbre
+ disque
Transformer une énergie électrique en énergie mécanique de rotation

Guider en translation suivant l’axe Z
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C M KZ Series

86

How to order

Without switch

With switch

®

Eeonere

Symbol Descriptions
@ Mounting style
@ Mounting style 00 |Basic type
Note 1 LB |Axial foot type (both sides)
LS  |Axial foot type (single)
FA  |Rod side flange type
FB  |Head side flange type
CA  |Eye bracket
CC |Fixed eye
CC1__|Eye, bush press fitting type
CB _ [Clevis bracket
TA  |Rod side trunnion type
TB Head side trunnion type
@® Bore size (mm)
@sore size 20|20 dia.
25 25 dia.
32 32 dia.
40 40 dia.
@ Stroke length 25 |25
50 50
75 75
100 [100
150 [150
200 |200
250 [250
300 |300

@ Switch model No.

A caution for model No. selection
Note 1: Applicable tube outer diameter of F; push in joint
(straight), FE; push in joint (elbow) is 6 mm.
Note 2: For bellows "J" type, stroke length should be more than
25 mm.When stroke length is shorter than 25mm,
consult with CKD.

® Switch model No.

Terminal box type | 8 5 Lead
: E Display i

R1 RIB | R1A 2|1 color indicator 2
R2 * R2B | R2A ‘§ 2 wire
R2Y * | R2YB = ' |2 color indicator
R3* | R3B | R3A | 2|1 colorindicator e
R3Y * | R3YB - 2 color indicator
RO * ROB | ROA
R4* | R4B | R4A | 8|1 colorindicator| 2 wire
R5' | R5B | R5A |&
R6 * R6B | R6A

*Lead wire length

Note 3: Instantaneous maximum temperature is the temperature
when spark and spatter etc. instantaneously contact to
bellows.

Note 4: Please refer to Ending 81 about custom specifications
of rod end form.

Note 5: Please refer to Page 78 about variation/optional
combination.

<Example of model number>
CMK2-00-20-100-R0-R-VY

Model: Medium bore size cylinder, double acting/standard type

@ Mounting style : Basic type
© Bore size : 20mm
© Stroke length  : 100mm

@ Switch model No: Reed RO switch, lead wire Tm
@ Switch quantity : One on rod side

@ Option : Boss cut off

[c) Accessory : Rod clevis

@ Switch quantity

@ Option
Note 1, Note 2, Note 3

@ Accessory

Blank |1m (standard)
3 3m (Option)
5 5m (Option)
R One on rod side
H One on head side
D Two
T Three
@ Option i i
' Max. ambient ! Instant max.
J Bellows | 1000C 200 IC
L |Bellows : 2500C i 400
F Push in joint (straight)
FE Push in joint (elbow)
M Piston rod material change
Vv Boss cut off
P6 Copper and PTFE free
® Accessor
| Rod eye
Y Rod clevis
B2 Clevis bracket
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p = pas D, = d, = diametre intérieur du taraudage (écrou) = d — 1,0825p
H = hauteur du filetage = 0,866p d, = diamétre intérieur du filetage (vis) = d — 1,2268p

D = d = diametre nominal (vis et écrou) (d4 = diameétre du noyau)

D, = d,, = diamétre sur flanc (vis et écrou) = d - 0,6495p
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Classe Rm (MPa) Re (WPa)
36 300 180
46 400 240
X 400 320
56 500 300
55 500 400
68 600 480
58 500 640
98 900 720
109 1000 900
129 1200 1080
149 1400 1260
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POSITION PINCE FERMEEPOSITION PINCE OUVERTE
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A3TETE DE ROBOT 


1
Coefficient : 3Durée : 4 hE11
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DTR 10/11
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