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MOTORIDUTTORI PER VIE A RULLI
GEARMOTORS FOR ROLLER WAYS
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1- SimbOIi e unita di misura :

Simboli in ordlne alfabetico, con relative unlta d| misura, |mplegatl

nel catalogo e nelle formule.

10 - Non standard design

1 - Symbols and units of measure

Symbols used in the catalogue and formulae, in alphabetlcal order,

with relevant units of measure.

Simbolo Espressione Unita di misura Note
Symbol Definition Units of measure Notes
Nel catalogo Nelle formule
In the In the formulae
catalogue | Sistema Tecnico Sistema SI
Technical System S| System
dimensioni, quote dimensions mm ) —
a accelerazione __acceleration — m/s®
B coefficiente di acceleration
“capacita di capacity kgm?/h — B=Jz
_acceletazione “coefficient
d._| diametro - - diameter - m g
f frequenza ~._frequency Hz Hz
fs fattore di servizio ._service factor :
ft.. .| fattore termico thermal factor
F forza force - kgf I N 1 kgf = 9,81 N =~ 0,981 daN
F carico radiale radial load daN —
g accelerazione di gravitd _ acceleration of gravity - m/s? val. norm. 9,81-m/s* = normal value 9,81.m/s?
G peso (forza peso). weight (weight force) — kgf N - : ) i
Gd* | momento dinamico dynamic moment = kgf m? —
i - | rapportodi trasmissione transmission ratio ; A d=m/ g
| | corrente"glettrica electric current CA A
J momenta d'inerzia.~ . moment of inertia kg m? - — | kg
L .. [ induttanza inductance ‘mH —
Ly durata cuscinetti ¢ . bearing life h =
m | maséa ’ mass kg kgf-g®/m kg
M.. | momento torcente torque daN m kgf m . N'm A kgf m = 9,81 N m= 0,981 daN m
n velacita.angolare speed min’' min”’ — 1 min™ = 0,105 rad/s
P " potenza = power kW cv W 1CV=736W=0,736 kW
Pt potenza termica thermal power kW - — :
r raggio ~ radius — m
R rapporto di variazione  variation ratio ) R=Nowax/ Momin
R | .resistenza eletirica resistance Q Q. o,
s spazio distance — m t
t temperatura Celsius ©  Celsius temperature °C =
t- | tempo time s - - -
min Tmn=60s
h 1h=60min=3600s
d 1d=24h=86400s -
t tempo-di stallo stall time min oo S
U tensione elettrica voltage V- v
v velocita velocity — m/s
W lavoro, energia work, energy MJ kgf m | J
z | frequenza di avviamento frequency of starting s?;/;/t'é?h -
o4 accelerazione angolare angular acceleration — rad/g
n | rendimento efficiency
u coefficiente di attrito - friction coefficient , ‘ -
Q angolo piano ** -~ plane angle ° rad “1giro=2zrad 1rey=2mrad 1°= x/ 180 rad
w velocita angolare - -angular velocity — — [ rad/s 1 rad/s = 9,55 min”
Indici aggiuntivi e-‘altri segni Additional indexes and other signs
Ind. Espressione Definition
N nominale -~ nominal
S di spunto starting i
a medio accelerante mean acceleration
0 a vuoto; ~roload
1 relativo all'asse veloce (entrata) - relatinig to high speed shaft (input)-
2 relativo all'asse lento (uscita) relating to low speed shaft (output)
+ da..a <from .. t0
= uguale a circa approxamately equal to
Z maggiore 0 uguale a greater than or equal to
< minore o uguale a less than or equél to
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2 - Caratteristiche

Motori asincroni trifase normalizzati a4 e 6 poli con rotore in corto cir-
cuito, chiusi, appositamente progettati e costruiti - quindi “generosi”
e compatti - per limpiego nei servizi ausiliari del settore siderurgico
quali vie a rulli di lavoro per laminatoio e vie a rulli di trasporto.

I motori sono appositamente studiati sotto gli aspetti di: dimensioni di
accoppiamento, attacchi, sollecitazioni meccaniche ed elettriche per
sopportare con affidabilita i servizi gravosi con elevate durate di fun-
zionamento del settore siderurgico.

Questi motori, in combinazione con i riduttori coassiali, ad assi paral-
leli ed ortogonali del programma di fabbricazione ROSSI MOTORI-
DUTTORI (ampio, modulare e ad elevate prestazioni), consentono
di ottenere azionamenti compatti ed affidabili. Per rotismo, partigola-
rita costruttive e norme specifiche ved. cataloghi E 94 e G 94 rispetti-
vamente,

I motori per vie a rulli sono disponibili in 4 esecuzioni:

— RN, motore ventilato esternamente con caratteristiche elettri-
che simili ai normali motori asincroni trifase, con in pid buona capa-
cita di accelerazione e frenatura elettrica, caratterizzato da:

— costruzione meccanica robusta idonea allimpiego nel settore
siderurgico;

— nessuna parte in plastica per resistere alle elevate tempera-
ture e/o allirraggiamento; ventola di lega leggera calettata di-
rettamente sull'albero motore;

— momento torcente nominale elevato per servizio continuo S1;
potenza e corrispondenza potenza-grandezza normalizzate
secondo IEC;

— idoneita al funzionamento con inverter per azionamenti a velo-
cita variabile;

— RS, motore ventilato esternamente meccanicamente come RN
ma con dimensionamento elettrico appositamente studiato
per resistere alle sollecitazioni termiche ed elettriche del’ambien-
te siderurgico, caratterizzato da:

— rotore ad elevata resistenza e flusso magnetico ridotto;

— corrente di spunto ridotta per avere minore riscaldamento in fa-
se d’avviamento;

— elevata capacita di accelerazione e frenatura, quindi possibilita
diresistere a servizi con elevato numero di avviamenti, inversio-
ni e frenature elettriche;

— momento torcente nominale per servizio continuo S1 minore di
RN per una elevata capacita di accelerazione;

— RA, motore refrigerato esternamente per convezione naturale
su un’ampia superficie radiante e con caratteristiche funzionali si-
mili a RS, caratterizzato da:

Esecuzione motore RN e RS
RN and RS motor design

Esecuzione motore RA ¢ RB
RA and RB motor design

2 - Specifications

Standard asynchronous three-phase 4 and 6-poles motors with cage
rotor, totally enclosed, “generously proportioned” and compact,
especially designed and manufactured for use in auxiliary services of
the iron and steel industries, in particular mill roller ways and conveyor
roller ways.

Motors have been designed with special consideration given to: mat-
ing dimensions, mounting, mechanical and electrical stresses in order
to ensure reliability in long-term services under heavy duty conditions
as encountered in the iron and steel industries.

These motors combined with coaxial, parallel shaft and right angle
shaft gear reducers from the (extensive, modular and high perfor-
mance) manufacturing programme of ROSSI MOTORIDUTTORI en-
able to obtain compact and reliable drive systems.

See E 94 and G 94 catalogues for train of gears, structural features
and specific standards.

Electrical motors for roller ways are manufactured in 4 designs:

— RN, fan-ventilated motor having electrical specifications similar
to the ones of standard asynchronous three-phase motors, with an
added good acceleration and electrical braking capacity, featuring:
— strong mechanical construction, suitable for applications in
iron and steel industries;

— no plastic componentin order to withstand hightemperatures
and/or radiation; light alloy fan, directly keyed on motor shaft;

— high nominal torque for continuous duty S1; power and corre-
spondence power-size standardised to |EC;

— suitable for operating with inverter for variable speed drive sys-
tems;

— RS, fan-ventilated motor mechanically similar to RN but with
electrical sizing expecially studied to resist thermic and electri-
cal stresses of iron and steel industries environment, featuring:
— high resistivity and reduced magnetic flux rotor;

— reduced starting current achieving a smaller generation of heat
when starting;

— high acceleration and braking capacity, i.e. possibility to resist
services with frequent starting, reversing and electrical braking;

— nominaltorque for continuous duty S1 smaller than RN for good
acceleration capacity;

T
i

— RA, motor cooled by natural convection over a large radiating
surface area and with some operating specifications similar to RS,
featuring: ‘

R 3
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Caratteristiche

. — costruzione meccanica particolarmente robusta per avere

elevatissima affidabilita;
— rotore pressofuso-ad-elevata resistenza elettrica;

- idoneita al funzionamento con inverter con'la possibilita di ave-
re momento torcente nominale costante in tutto il campo di ve-
locita per f< 50 Hz;

— elevata inerziatermica e reslstenza alle sovrasollecitazioni
elettriche;

RB, motore refrigerato esternamente per convezione naturale
meccanicamente simile a RA, caratterlzzato da: :
— rotore a barre d’ottone; .
— elevatissima capaclta di accelerazione e frenatura (numero
elevato di avviarnenti, inversioni, frenature elettriche), senza
che si abbiano surriscaldamenti del motore stesso;

— curvacaratteristica del momento torcente sempre decrescente .

al diminuire dello:scorrimento perche il motore, in caso di im-
provvisi sovraccarichi, non si fermi, ma rallenti soltanto e con-
temporaneamente fornisca un momento torcente piu elevato;

- — bassacorrente di spunto per avere minore riscaldamento e per

consentire l'installazione, a pari affidabilita, di apparecchiature
élettriche di minori.portata & costo;

— possibilitd di permanere sotto tensione a rotore bloccato per
tempi elevati senza che si abbiano danneggiamenti;

— elevata inerzia termica e resistenza alle sovrasollecitazioni
elettriche.superiore a quella del motore RA.

Particolarita costruttive:

motore asincrono trifase, chiuso, ventilato esternamente (RN, RS)
o refrigerato esternamente per convezione naturale (RA, RB);

grandezze 80...132 (RN e RS); 112L....160 (RA ¢ RB);

6 poli (anche 4 poli per RN), frequenza 50 Hz, tensione A 230 V,
Y 400 V (tolleranza + 5%);

protezione IP 55;

isolamento classe F (H per motore RB); materiali e tipo di impre-
gnazione consentono Irmprego in. climi tropicali senza ulteriori
trattamenti; .

alette longitudinali per unarefrigerazione ottimale con ventola (RN
e RS); alette anularl per una maggiore superfrcre radiante (RA e
RB);

dimensioni-d’ acco.pplamento normalizzate IEC in classe preci-
sa; ‘

forma costruttiva B5;

albero motore di acciaio C40 UNI 7845 per RN e RS, accraro bonifi-
cato 39 NiCrMo3 UNI. 7845 per RA e RB;

scudi e carcassa di ghisa per RA e RB, dilega leggeraper RN e RS;
per RN e RS copriventola di acciaio e ventola dilega leggera;

scudi montati sulla carcassa con accoppiamenti stretti e mastice;
attacchi di serraggio scudi in «<appoggio»;

cuscinetti volventi a sfere lubrificati «a vita» in assenza di i mquma—
mento dall’esterno;

scatola morsettiera: per RN e RS dilega leggera con accesso cavi
bilaterale e completa di bocchettone per grand. 80 e 90, con due
entrate sullo stesso lato e orientabile di 90°in 90° completa di boc-
chettone per grand. 100..132; per RA e RB di ghisa orrentabrle di
90° in 90° e completa di bocchettone

pacco statorico preformato alla pressa con contemporanea salda-
tura TIG per RA e RB; graffato per BN e RS;

indotto a gabbia semplice realizzato:

— per motore RN, in pressofusione di alluminio;

— per motore RA e RS, in pressofusione con lega speciale d'allu-
minio ad elevata resistivita;

~ per motore RB, con lamierini-ditipo speciale (a basse perdite) e
barre diottone (della resistivita pit opportuna) per il piuadegua-
to dimensionamento efettromagnetico e una favorevole curva
di momento;

rettifica del pacco rotoricoe deile sedi cuscinetti con gli stessi rife-
fimenti. per la massima precisione del traferro; equilibratura dina-
mica del rotore; vélogita di vibrazione secondo la classe N;

albero motore bloccato asslalmente sullo scudo posterrore

termistoriincorporatidiserie (escluso RN); terminaliliberia mor-
settiera;

verniciatura: colore blu RAL 5010 DIN 1843 sinteticamonocompo-
nente idonea a resistere agliambienti industriali e agli agentiatmo-
sferici e consentire ulteriori finiture con vernici sintetiche mono-
componenti.
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- Specifications

— particularly strong mechanical construction ensurlng highre-
< liability;
— high resistive pressure diecast rotor;

_..— suitable for operating with inverter with possibility to achieve

c;onstant nominal torque throughout the speed range for

<50 Hz;.

— high thermal inertia and electrical overstresses withstand-
ing;

RB, motor cooled by natural convection mechanically similar to
'RA, featuring:
— rotor with brass bars;

— very high acceleratlon -and braking capaclty (frequent start-

“ing, reversing and electrical braking) without motor overheat-
ing;
— torque curve always exhibiting steady drop with decrease in
sliding, since the motor does not stop in event of' sudden over-
loading, but slows down, supplying mcreased torque, simulta-
neously;
— low starting current, ensuring reduced generatlon of heat and
enabling installation of more economical electrical equipment
with the same levels.of reliability;

~ ability to remain in" power-on state with rotor at standstill for
given periods, of considerable length without suffering dam-
ages.

— high thermal inertia and electical overstresses withstanding,
higher than RA motor.

Main structural features:

asmnchronous three-phase motor, totally enclosad fan-ventllated
RS) or cooled by natural convection (RA, RB); :

sizes 80...132 (RN-and RS); 112L...160.(RA, RB);

6-poles (also 4 poles for RN), frequency 50 Hz, voltage A230 V,
Y400 V (tolerance + 5%);

IP 55 protection;

insulation class F (H for RB motor); materials of impregnation
allow use in tropical climates without further treatment;

longitudinal fins providing an efficient fan cooling (RN and RS); an-
nular fins providing increased radiating surface area (RA and RB);

IEC standardised mating diménsions under -accuracy rating;
mounting positions BS;

motor shaft in steel-C40 UNI- 7845 for RN and RS, through-hard-
ened 39-NiCrMo3 UNI.7845 for RA and RB;

endshields and casing in castiron for RAand RB, light alloy for RN
and RS; for RN and RS steel fan cover and light alloy fan;

endshields fitted on casing with tight couplings and mastic; «sup-
ported» tightening attachments of endshields;

ball bearings lubricated «for life» assuming pollution-free sur-
roundings;’

terminal box: for RN and RS light alloy with cable openings on both
sides and cable gland for sizes 80 and 90, with two cable openings
on ongé side, positions 90° apart with cable gland, for. sizes
1100 d1 32; for RA and RB cast iron positions 90° apart with cable
glan

stator laminations, packed tightand TIG welded priorto ultimate as-
sembly for RA and RB; cllnchlng for RN and RS; )

simple cage rotor, featuring: .

— RN: pressure diecast in aluminium;

— RAandRS: pressure dlecast ina hlgh resistivity special alumi-
nium alloy;

— RB: special core laminations (low loss) and brass bars (pos-
sessing a suitable resistivity) which ensure the most appropri-
ate sizing in electromagnetlc terms and an advantageous tor-
 gue curve;

rotor assembly and bearlng seats ground in one operation with the
same references to.ensure maximum precision of gap; dynami-
cally balanced rotor; vibration velocrty to class N;

driving shaft axlally fastened on rear endshield;
thermistors standard enblocked (RN excluded) free terminals -
in the terminal box;--

paint: blue RAL 501 O DIN 1843 srngle—compound synthetrc paint,
weatherproof, with-excellent resistance to industrial environment,
suitable for the application of further coats of single~compound
synthetic paints.



2 - Caratteristiche

2 - Specifications

Motore RN, RS RA,;RB
Motor Cuscinetti Morsettiera Cuscinetti Morsettiera
Bearings - Terminal block Bearings _ Terminal-block
Lato comando. | Lato opposto Morsetti .| .maxcavo | Latocomando | -Lato opposto Morsetti- max cavo
Drive end Non-drive end | Terminals | max cable Drive end Non-drive end | Terminals | max cable
1) mm? S ; : H | mme
80 6204 27 6204 2Z M4 15 — — — —

+ 90 6205 27 6205 2Z M5 25 — - —_ —
100 6206 2Z 6206 2Z M5 - 4 - - — —
112 4206227 63062 2Z M5 4 . 6307 2RS 6207 2RS M5 . 4
132 6308 2Z 6308 2Z M6 6 6309 2RS 6209 2RS M6 6
160 - - — — 6311 2RS 6310 2RS M8 16

1) 6 morsetti per collegamento con capocorda.
2) Per motore 112M cuscinetto 6206; per 112L scudo posteriore di ghisa.

Curve caratteristiche di funzionamento

Le curve caratteristiche di momento torcente e di corrente assorbita
per alimentazione a400V 50 Hz (linee continue),e 80V 10 Hz (linee
tratteggiate) con forma d'onda sinusoidale sono simili a quelie in-
dicli:ue in figura. In caso di alimentazione motore con inverter inter-
pellarci.

\\I» M

1) 6 terminals for wiring with cable terminal.
2) For 112M motor bearing 6206; for 112L cast iron reat endshield. *

Operating characteristic curves

Torque and current absorption curves for motors run of a power sup-
ply with sine voltage wave form, at 400 V 50 Hz (continuous lines),
andat80V 10Hz (broken llnes) will be similarto those illustrated be-
low. Where power is supplied to the motor by an inverter, consult us.
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Ul . Esempi di curve caratteristiche per le diverse esecuzioni motore a parita di grandezza.
Examples of characteristic curves for several motor designs. of the same size. UT.C 575

Per un calcolo sufficientemente approssimato del tempo di avvia-
mento considerare come valore di momento medio accelerante:
per esecuzione RN: M, =085 M

per esecuzione RS e RA: ME, = 0,8 “Ms

per esecuzione RB: = M, =0,71 Ms

Coefficiente di capacita di accelerazione B (per la
verifica del numero di cicli/ora ammissibili)

Il motore trifase per vie arulli & sottoposto a un servizio molto gravoso
caratterizzato da basse resistenze di attrito € frequenti accelerazioni,
frenature (in controcorrente, ipersincrone, a corrente continua) e in-
versioni di marcia (in controcorrente) a pieno carico durante le quali si
ha generazione di-calore nello statore ¢ nel rotore.

Un motore per vie a rulli, olire a essere scelto in base al momento tor- -

cente allo spunto Ms, deve quindi essere verificato termicamente.
Il coefficiente di capacita di accelerazione B, per servizi del tipo sopra-
razione oraria che il motore pud fornire senza surriscaldarsi.
Deve essere verificato che:
' M
('J+ JO) * Zsquivalente <B: ( N M )
N
in cui:
rulli azionati da un singolo motoriduttore, carico ed eventuali rulli folli
da accelerare, ecc.);
Zoquialente [@VV./D] & ilnumero orario di avviamenti equivalente conside-
rando che approgsimativamente:

descritto, & un numero proporzionale alla quantita di lavoro diaccele-
- Mrichiesto

J[kg m?] & il momento d'inerzia (di massa) esterno (giunti, inerzia dei

Jo € B sono indicati nelle tabelle al cap. 6;

— una frenatura in controcorrente equivale a 3 avviamenti;

To obtain a sufficiently accurate estimate of the start time lapse; assu- .
me a mean accelerating torque of:

for RN design: M, =085 Ms
for RS and RA design: M,=08 Ms
for RB design: M 0,71 Ms

Acceleration capacity coefficlent B (ver|f|cat|on of
permissible cycles/h) :

Athree-phase motor driving a roller way is subject to extremely heavy
duty conditions typified by low friction resistances and frequent acce-
lerating, braking (reverse current, hypersynchronous, direct current)
andinversion of rotation (reverse current) when under full load, during
which one has a build-up of heat in the stator-rotor assembly.
Accordingly, while selected on the basis of starting torque Mg, a motor
for roller ways must also be verified from the thermal standpoint. .
For duties of the type in question, the acceleration capacity coefficient.
Brepresents anumber proportionate to the quantity of work under ac- -

celeration which the motor can provide hourly wtthout overheatmg
(J + JO) ¢ Zoquivalent <B: (

It must be verified that:
where:

J[kg m?]isthe external moment of inertia (of mass) (couplings, ineitia
of roller/s driven by a single gearmotor, load, and.freely revolving roI-
lers to be accelerated, if any, etc.).

Jo and B are shown for each motor in the tables at ch, 6;

Zequiaient [Starts/hlis the equivalent number of starts: perhour based.on
the following. approximations: - .-

— one reverse.current braking operation-is equwalent to 3 starts

OR

MN - Mreguired
My



2 - Caratteristiche. -~~~ -

— unainversionedimarciaincontrocorrente equivale a4 avviamenti;

— unafrenatura ipersincrona su rete elettrica-a 10 Hz 80 V (onda si-
nusoidaley equivale.a 2 avviamenti; :

— per frenature in corrents continuala sollecitazione termica e |I mo-
:mento frenante dipendono dalla tensione applicata: normalmente
~& minore:o-uguale a My intale casopud equivalere a 3 + 1-ayvia-

menti secondo la grandezza e I'esecuzione motore; in' caso dine--

cessita mterpellarer

Funzionamento con inverter

Tutti i motori possono funzionare con inverter a decodifica sinusoids:
le (PWM). In caso di azionamenti a velocita variabile sono consigliati
soprattutto i motoritipo RN, RS e RA. Per le prestazioniin funzione del
campo divelocita utilizzato e della presenza della ventilazione assustl-
ta:fare riferimento al cat. | 96 e/o interpellarci.

Importante i motori RA e RB sono-da considerarsi agli effetti dellare-
frigerazione come motori servoventllatu

Norme speclfiche'

— potenze nominali e dimensioni secondo CENELEC HD 231 (IEC
72-1,CNR-CEFUNEL 13117.71 per forme costruttive B5 e deriva-
te, DIN 42877, NF C 51.110, BS 5000-10);

— caratteristiche nominali e di funzionamento secondo CENELEC
EN 60034-1 (IEC 34-1, CEI EN 60034-1, DIN VDE 0530-1, NF C
51-111, BS 4999- 101)

~ forme costruttive secondo CENELEC HD 53. 7 (IEC 34-7, CEIEN
60034-7, DIN |EC 34-7, NF C 51-117, BS 4999-107); . .

i— gradi di protezione CENELEC EN 60034-5 (IEC 34-5, CEl 2-16
fasc. 1060, DIN EN.60034-5, NF C 54-115, BS 4999- 105);

— estremita d'albero cilindriche secondo UNI ISO 775-88 (UNI ISO
775-88,DIN 748 esclusi diametri fino a 28 che sonoiin tolleranza j6,
" NFE 22,051, BS 4506-70) con faro filettato in testa secondo UNI
9321 (DIN 332 BI. 2- 70, NF E 22.056);

— velocita di vibrazione secondo ISO 2373 (IEC 34-14, DIN ISO
2373, BS 4999-142);

— precisione di accoppiamento. CNR 'CEl UNEL 13504 69 (DIN
42955),

3 - Designazione

Ladesignazione dei motori per vie arullida accoppiare ai riduttori co-
assiali, ad assi paralleli ed ortogonali, effettuata secondo la classifica-
zione mnemonica e numerica & composta secondo lo schema se-
guente:

MACCHINA"
MACHINE"

TIPO MOTORE
TYPE OF MOTOR

ESECUZIONE
DESIGN

. GRANDEZZA MOTORE
MOTOR SIZE

- NUMERO POL} .
NUMBER OF POLES

TENSIONE? [V]
VOLTAGE® [V].

FORMA COSTRUTTIVA
MOUNTING POSITION

|| L

T R S 1i2m 6 230400 B5
T R B 160 6 230400 B

Le deS|gna210ne va completata con l'indicazione di eventuah esecu—
zioni speC|aI| o . S

Es.. RA 160L 6'230. 400 B5 seconda estremita.albero
RN 1328 6 230: 400 BS sonde termiche blmetalhche

1) Non va |nd|cato nella desighazione. g
2) Valori validi per frequenza 50 Hz; per frequenze e tensmnr spemalu ved cap. 10

5 OR

2 - Specifications .

' — one reverse current i |nverS|on of rotation is equwalent to4 starts

— one hypersynchronous braking operation effected with power
““supply of 10 Hz 80V (sine wave) is equivalent to 2 starts;
— thermal stress and braking-torque produced by d.c. braking de-
““pend:upon input voltage;-normally braking torque- is less than or
equalto-My; in this case tis equivalent to 3 + 1 starts, according to
the size and’ design of motor; consult us if need be.

_ Operation with inverter

All motors can operate with a sine wave (PWM) inverter. RN, RS and
RA motors are expecially suitable for variable speed drive systems
For performance data applicable to the adopted speed range and the
use of forced cooling refer to | 96 cat. and/or consult us. =

Important: RA and RB.motors must be considered mdependently

“cooled motors from the standpoint of their cooling system

Specific standards:

— nominal powers and dimensions to CENELEC HD 231 (IEC 72-1,

- CNR-CEIUNEL 13117.71 for mounting positions BSandderlvates
DIN 42677, NF C 51.110,BS 5000-10);

— nominal performances and running specifications to CENELEC EN
60034-1 (IEC 34-1, CEl EN 60034~1 DIN VDEv0530 1 NF C
51-111, BS 4999-101); ... - LS

— mounting positions to CENELEC HD 537 (IEC 34- 7 CEIEN
60034-7, DIN IEC 34-7, NF C 51-117,BS 4999-107); ; ‘

= protections t6'CENELEC EN. 60034-5 (IEC 34-5; CEl' 2-16 fasc;
1060, DIN.EN 80034-5, NF C 54-115,BS 4999-105) :

— cylindrical shaft ends to UNI1SO 775-88 (UNISO 775-88,DIN 748
excluding diameters up'to 28 which are j6 fit tolerance, NF E 22,
051, BS 4506-70) with tapped butt-end hole to UNI 9321 (DIN 332
BI. 2-70, NF E 22. 056);

— ﬁ)gttlon velocity to180 2373 (IEC 34-14, DIN ISO 2373 B8 4999—‘

— mating accuracy to CNR CEI UNEL 1,3504-69 (DIN 42955),

3 - Designation

Electrical mdtors for roller ways with coaxial, parallel and right angle
shaft gear reducers are designated according to the following chart:

motore asincrono -

Asynchronous

T
trifase three-phase motor
R per vie a rulli for roller ways
N .~ ventilato standard
R - normale fan ventilated
8 ventilato con fan ventilated
rotore resistivo with resistive rotor
A convezione naturale natural convection
con rotore resistivo. with resistive rotor
B convezione naturale natural convection
L ; ..con rotore-a barre “ with rotor with-bars
80A ... 160L
4,6 .
-A 230 Y400
B5

any.

E}g RA 160L 6 230 400 85 second $haftend'

vThe demgnation is to be completed statlng non-standard deS|gns, if

RN 1328 6230400 B5-bi- metal type thermal probes

1) Not to beistated.in the designation,
2) Values valid for 50 Hz frequency; see ch. 10 for non -standard voltage and frequency



4 - Fattore di servizio motoriduttore (riferito
al momento di spunto Ms) fss

Il fattore di servizio del riduttore tiene conto delle diverse condizioni di
funzionamento (tipo ed entita dei sovraccarichirispetto a Ms —frenatu-

re e inversioniin controcorrente, frenatura ipersincrona e in corrente™

continua, effetti d’urto di origine diversa--e loro frequenza) alie quali
pud essere sottoposto il riduttore e di cui bisogna tener conto nei cal-
coli di scelta e di verifica del riduttore stesso. il fattore di servizio ri-
chiesto & riferito al momento torcente di spunto: fss = Mo/ Ms, in Cui
M. & il momento torcente nominale del riduttore, cioe quello.che il ri-
duttore pud trasmettere con carico uniforme e continuo per aimeno
25 000 h e Ms. & il momento torcente di spunto disponibile riferito
allalsse) lento del riduttore (ved. paragrafo «ConS|deraZ|on| per la
scelta»

4- Se‘rvice factor of the gearmotor (referred
to starting torque Ms) fsg

Service factor of the gear reducer takes into account the different run-
ning conditions (nature and order of overloads in relation to Ms,
namely reverse current-braking and inversion, d.c. and. hypersyn-
chronous braking, shock effects from different sources and their fre-
quency)to which the gear reducer may be subjected, and which-must
be referred to when performing calculations relative to selection and
verifications. Requested service factor is referred to starting torque:
f8s = Mo/ Mso where My, is the nominal torque of the gear reducer, i.e.
the one gear reducer can transmit under continuous and uniform load
for at least 25 000 h and Ms; is the available starting torgue referred to
the gear reducer low speed shaft (s. «Considerations on selection»
paragraph).

Tipo’di servizio
Type of duty

Descrizione
Description

Entita del sovraccarico

Order of overload in relation

Frequenza d’avviamento z [avv./h}
Frequency of starting z [starts/h]

rispetto a Me. <16 32 - 63 | 125

t0 Ms,

Solo avviamenti
Starting only

1 1 1 112 | 118

Avviamenti e frenature in controcorrente®
funzionamento con effetti d’urto leggeri
Reverse current starting and braking?
subject to mild shock loads in operation

- 1,18 1,12 1,18 1,32 1,4

Avviamenti e frenature ipersincrone con motofi RB
funzionamento con effetti d'urto medi t

| Hypersynchronous starting and braking with RB-motors
subject to moderate shock loads in operation

14 1,25 132 | 15 16

Avviamenti e frenature ipersincrone con motori RS e RA
funzionamento con effetti d'urto forti

Hypetrsynchronous starting and braking with RS and RA motors
subject to heavy shock loads in operation

18 15 16 | -9 -3

1) Per servizi diversi come tipo o come entita del sovraccarico fare riferimento alla colonna
a fianco.

2) Per frenature in corrente continua interpellarci.

3) Nel caso interpellarci.

5 - Scelta g
Generalita

La scelta del motoriduttore per vie a rulli, tenuto conto del funziona-

mento tipico di queste, caratterizzato da continue accelerazioni, fre- -

nature e inversioni, viene normalmente eseguita in funzione del mo-
mento di spunto richiesto all'asse lento del motoriduttore e del fatto-
- re di servizio anch'esso riferito al momento di spunto Msz.

Scelta del tipo di motore

Scegliere il motore tipo RN: per vie a rulli di trasporto; per dimensio-
namento fatto a slittamento (My 2 M gimamens : VEd. cap. 6) /0 casi peri

quali & importante avere un momento torcente nominale motore ele- -

vato; per funzionamento con inverter per azionamentiavelocita varia-
bile; per tutti i casi per i quali la capacita di accelerazione del motore
RN & ancora sufficiente. Con il motore RN si ottiene normalmente la
soluzione pill economica,

Scegliere il motore tipo RS per vie a rulli di trasporto o dilavoro con
esigenze abbastanza elevate di cicli/h e capacita di accelerazione.

Scegliere il motore tipo RA per vie a rulli di trasporto o dilavoro.con
esigenze abbastanza elevate dicicli/h e capacita di accelerazione co-
me sopra, con inoltre necessita (tipiche dei motori dl grandezza
maggiore) di: maggiore resistenza alle sovrasollecitazioni elettriche
(maggiore inerzia termica e refrigerazione costante) e meccaniche
(struttura piu robusta e pesante); tempo di stallo piu elevato; servizi
caratterizzati da sole e frequenti accelerazioni e decelerazioni perle
quali it motore autoventilato risente della carenza di ventilazione.

Scegliere il motore RB per vie a rulli dilavoro quando unitamente alle
esigenze indicate per RA-sono richiesti capacita di accelerazione e
tempo di stallo il piu elevati possibili.

1) For duties involving different nature or order of overload refer to column alongside.
2) For d.c. braking consuit us.
3) In this case consult us.

5 - Selection
General features

The selection of the gearmotor for roller ways, taking into account
their typical running, which is featured by continuous accelerating,
braking and reversing, is normally realised according to starting tor-
que, requested at the low speed shaft of gearmotor, and to the service
factor which also refers to starting torque Ms,.

Selection of motor type

Select RN type motor: for conveyor roller ways; for sizing as to slip-
ping (My 2 Muipping: S€€ ch. 6) and/or when itis important to have a high
nominal motor torque; for operation with inverter for variable speed
drives; whenever capacity acceleration of RN motor is sufficient.
RN motor normally offers the most economical solution. -

Select RS type motor for conveyor or mill roller ways requiring a
rather high number of cycles per hour and acceleration capacity.

Select RA type motor for conveyor or mill roller ways requiring a
rather high number of cycles per-hour and acceleration capacity as
described above, requiring moreover (typical of motors of bigger
size): a higher electrical (higher thermal inertia and constant cooling)
and mechanical (a stronger and heavier construction) overstresses:
WIthstandmg higher stall time; duties featuring frequent accelera-
tions and decelerations for which self-cooled motor suffers the lack of
cooling.

Select RB type motor for mill roller ways when together W|th require-
ments indicated for RA it is necessary to have very high acceleration
capacity and stall time.

. GR 7



5 - Scelta

Determinazione grandezza motoriduttore

Nel caso di motori RN a.4 poli per vie a rulli ditrasporto e/o numero di
accelerazionie decelerazioni meno esasperato, la scelta deve essere
fatta come peri motoriduttori perimpieghi generalideicat. E 94 G 94
(evitando le combinazioni con * e/0 con f8 < 1,4 ai capp. 13 e 16).
Anche in questi-casi & sempre necessario venﬁoare la oapacna di ac-
celerazione del.motore.

In tutti gli altri casi:

- disporre dei dati necessari: momento torcente di spunto Ms, (ed
eventualmente momento torcente in servizio continuo M) richie-
sto all'uscita del motoriduttore, velocita'angolare sincrona 1z sincrona
(velocita di sincronismo del motore), condizioni di funzionamento
(tipo diservizio e frequenza d'avviamento z) riferendosi al paragra-
fo «Considerazioni per la scelta»;

— scegliere lagrandezza del motore i in base a unmomento di spunto
Ms tale che sia:

MS M L) sincrona
: 1000 ‘
facendo riferimento al cap: 6 e/o alla tabella sottoriportata.
— determinare il fattore di servizio fss (in base alle condizioni di fun-
zionamento) riferendosi al cap. 4;
— scegliere la grandezza del motoriduttore sul relativo catalogo - E
94, cap. 8; G 94, capp. 11 e 14- in base:
— al motore normale equivalente indicato nelia tabella sottoripor-
tata; © -
— ad una velocita N, = Nagingrona * 1,4; :
— ad un fattore di servizio fs = fss/ fsi (per i valori di s, vedere lata-
bella sottoriportata).
Dopo aver eseguito la scelta del motoriduttore, verificare se tale ac-
coppiamento e possublle, servendosi della relativa colonna “Combi-
nazioni non possxbm

5 - Selection

Determining the gearmotor size

Inthe event of RN 4=poles motors for conveyor roller ways and/or Io-
wer accelerations and decelerations, selection must be done as for
gearmotors for general applications of cat. E 94 and G 94, (avoiding
combinations with * and/or with fs <.1,4 as in ch. 13 and 16).
Inthese cases itis always necessary to venfythe acceleration capaci-
ty of the motor.

In all other cases:

— make available all necessary data: starting torque Ms, (and torque
M., at continuous duty, if necessary) required at the gearmotor out--
put, synchronous speed Nz syncronous (SyNchronous speed of motor),
running conditions (type of duty, frequency of starting z) with refe-
rence to «Considerations on selection» paragraph;

— select the motor size on the basis of a starting torque Ms verxfymg
that:

Ms > _Mso * 1 gynotvonous
1000
referring to ch. 6 and/or to table below.
— determine service factor fss (on the basis of running conditions) re-
ferring to ch. 4;
— select gearmotors size on relevant catalogue -E 94, ch. 8; G 94, ch.
11 and 14- on the basis of: ,
— equivalent standard motor indicated.in the table below
- Speed n = nzsynchronous 1 4
— service factor /s = fss/fs, (for f5, values see table below).

" After this first selection of the gearmotor, verify if the combination is

possible on the basis of relevant column “Not possible combinations”.

Ms : Grandezza Motore -normale 1S Combinazioni non possibili? per RA RB.
Nm .motore equivalente ' Not possible combinations? for RA, RB
' "’;?;gr Sta'i%‘g}’j Iﬁ]rgtor Coassiali Assi parallell
" , ; : e ortogonali =~
RN'| RS |RA,RB R. | G@ | p | RN | RS |RARB Coaxial Parallel and right angle shaft
38 | 63 ] — 80A 6 80B 4| 075 14 | 085 | — ‘ ‘
57 | 10 | — 80B 6 80B 4| 075|095 | 053 | —
77 | 125 - 90S 6 90Lb4 | 18517 | 106 | —
114 | 20 - 90L 6 90Lb 4| 185|118 | 067 | —
152 | 25 | — 100L 6 |112M 4| 4 |18 | 112 | —
226 | 40- | — |-112m 6 |112M 4| 4 |132]|071| -~ |
Z — 50 | 112L 6 | 112M 4| 4 Z | = | os6 | 20633180 21, CI 80; 3 100
302 50 | 63 }gga 6 |13l 4 9z |22 13% 106 |} | ‘
402 | 63 - 2 Mr L 4] 9 7 106 | = _ _
56 | 80 80 | 132M 6 | 1320 4| 92 | 118|085 | 085 | 21 80; 31 100 { 2 C1100;31 125
— — | 100 | 1320 6 |1320 4| 92 | = 0,67
— = 1125 | 160S 6 |160L 4 |15 — | = [ 085 ar
— — | 160 | 160m & | 160L 4|15 — | - | 067 ]2|1oo;3| 125 21, C1125; 31160
— — | 200 | 160L 6 |160L 4 |15 — | — ] 053 21,C1125; 21 140;31,1C1 160

1) Per mlatore RN a 6 poli il valore mdlcato in tabella & il momento nominale My; in questo
caso Ms .
2) E\gtare le combinazionicon * ai capp 13 e 16 del cat. G 94 sia perRNe RS che perRAe

Verifiche

~— Verificare peril motore il valore del coefficiente di capacita diacce-
lerazione B secondo le istruzioni riportate al cap. 2 nel paragrafo
«Coefficiente di capacita di accelerazione B» e i valori del cap. 6.

— Nel caso di vie a rulli di trasporto /o di momenti torcenti resistenti
importanti (dovuti ad attriti, lavoro e sollevamento eventuale) ri-
spetto a M, verificare che il momento torcente nominale del moto-
re My (ved. cap. 6) sia superiore-alle suddette resistenze.

— Nelcaso di elevate velocita (bassi rapporti di tragmissione /), guan-
do esiste la possibilita che un rullo in movimento venga bloccato o
improvvisamente rallentato da materiale fermo o da accelerare,
verificare che il moménto tforcente generato dallo strisciamento
del materiale stesso sul rulo riferito allasse lento del riduttore
(ved.formula.al paragrafo «Considerazioni per la scelta»), sia sem-
pre inferiore al momento torcente nominale del riduttore Myz (ved.
catalogo relativo al nduttore)

1) For Glaoles RN- motor the value indicated in the table is-the nommal torque MN in this
case Ms
2) Avoid combmatlons with * as perch. 13 and 16 cat. G 94 for RN, RS and RA, RB as well.

Verifications *

— Verify coefficient B of motor acceleration capacity referring to di-
rections given in ch. 2, «Acceleration capacity coefficient B» para-
graph and to values in ch. 6.

— Inthe case of conveyor roller ways and/or important resistant tor-
- ques (due to friction, work and lifting, if any) which offset Ms appre-
ciably, verify that nominal motor torque M, (see ch. 6) is of a higher

- order than above mentioned resistances.

— Should there be the likelihood, in high speed applications (at low
transmission ratios /), that aroller in operationbecomes jammed or
slowed down suddenly by material either at standstill or aboutto be
accelerated, verify that torque generated by the contact between
material and roller, referred to the low-speed shaft of the gear redu-
cer (see formula in «<Considerations on selections» paragraph), is al-
ways less than the nominal rated torque of the gear reducer My,
(see oatalogue relevant to gear reducer).



5 - Scelta

Designazione per l'ordinazione

Per Fordinazione & necessario designare separatamente il motorldut-
tore senza motore, come indicato nel cap. 3 dei cataloghi E 94 (per-ri-
duttore coassiate) e G 94 (per riduttore ad assi paralleli ed ortogonati),
e il motore per vie a rulli come indicato nel cap. 3 del presente catalo-
go.Pertanto occorre precisare: per ilmotoriduttore senza motore ese-
cuzione e forma costruttiva (solamente se diversa da B3 o B5) ed
eventualmente esecuzioni speciali; per il motore pervig arullile even-
tuali esecuzioni speciali.
Es: MR3I80FC1A-9084.. 85/70 7 motore perviea rulh forma co-
struttiva B8
RS 90S 6.230. 400 BS seconda estremita d albero

Considerazioni per la scelta
Ripartizione del carico sui rulli

La configurazione di carico piu idonea a rappresentare le condizioni
piu gravose di ripartizione del prodotto movimentato sui rulli sotto-
stanti (condizioni che sono determinanti ai fini della scelta della gran-
dezza motoriduttore) dipende dal progetto della via a rulli,dal suo fun-
zionamento, dal tipo e dalle dimensioni del prodotto stesso.

Pertanto la frazione di carico sopportata, nelle peggiori condizioni, da
ognirullo pud essere individuata soltanto in base ad una analisi accu-
rata dei suddetti elementi.

Orientativamente si pud considerare portante una percentuale del
30+50 % dei rulli sottostanti (numero di rulli portanti arrotoridato al-
I'intero.inferiore e 22) secondo larigidezzae la rettilineita del prodotto
(percentuali basse per prodotti poco flessibili-e/o deformati: es. tubi).

Momento torcente di spunto Ms,

Il momento torcente di spunto Ms, deve essere calcolato consideran-
do it rendimento di eventuali trasmissioni esterne, tenendo presente
‘che il momento medio accelerante M, (per RN M,, = 0,85 Msz; per RS
e RA M., = 0,8 Ms; per RB M, = 0,71 Ms2) si compone di attriti, dovuti
alla resistenza al moto, di eventuali lavorazioni sul prodotto movi-
mentato e/o sollevamentl (es.: vie a rulli in pendenza), di accelera~
Zionl daiimprimere al prodotto stesso e a tutti i componenti dell'azio-
namento (rulli, giuhti, motore, ecc.).

‘Normalmente &dall'accelerazione richiesta che deriva la parte preva-

lente di: Ms.-e di conseguenza la scelta delta grandezza del motoree

-del riduttore.

Pertanto nello stabilire itempi di avviamento e dirallentamento tenere

‘presente che:

— il tempo di ciclo viene influenzato meno che proporzionalmente

- dalla riduzione dei tempi di accelerazione per cui non sempre &
conveniente cercare tempi molto bassi di transitorio (i qualirichie-
dono momenti tor¢enti elevati, quindi riduttori e motori.di grandez-
zamaggiore, correnti piti elevate e sistemi di alimentazione e di co-
mando dei motori pill costosi); anzi & spesso conveniénte sfruttare
I'elevato valore del coefficiente di capacita di accelerazione B dei
motori per vie a rulli adottando tempi di avviamento ‘superiori al
normale;

— esiste in.ogni caso unlimite superiore al valore di Ms, e quindi di Ms,

oltre al quale & inutile andare, individuato dal limite di aderenza tra -
materiale da accelerare e rullo nella fase di accelerazione e/0 de-

celerazione (tenendo ovviamente conto delle inerzie);
tale vanre dl Ms puo essere calcolato con la formula:

= Jrullo +m dr ||0/2 2 MEMM m molo
Msmax [ J +‘ ] (drullo/z) + .

I totale ntota\e

[y atert M(Ge1e/ 2P G i) ety MG P
Msmax |: JD = jl (drollsr/2)

I overall r]overall

Mesmex COSI calcolato imprime al prodotto movimentato una accelera—
zione lineare massima istantanea di

ax = G (14 ~ fhrnowe) [m/s?]

cuj corrisponde una accelerazione media:
8media = 0,85 amax - per motore RN, :
8meia = 0,8 amei -~ permotore RS e RA; -
Amedia = 0,71 8nax  per motore RB.

1) Se ci sono effetti dinamici o di altro tipo che aumentano la forza di contatto fra matenale
e rullo (e quindi l'aderenza) & necessario tenerne conto.

5 - Selection
Designation for ordering

- When ordering, itis necessary to designate separetely gearmotor wi-

thout motor, see ch. 3 of E 94 (for coaxial'gear reducer) and G 94 cata-

logues (for parallel and right angle shaft gearreducer), and motor for

roller ways, see ch. 3 of this catalogue.Following information is to be
given: for gearmotor ‘without motor: design-and mounting position
(only if different from B3 or B5) and non-standard designs, if any; for
motor for roller ways: non-standard designs, if any.

E.g: MR3I80FC1A-90S 4...B5/70,7 motor for roIIerways mountmg
- position B8
RS 908 6 230.400 BS second shaft end

Considerations on selection -
Spread of the load carried by the rollers

The best load configuration in order to reflect the worst possible con-
ditions inthe spread of a load propelled over the rollers beneath (con-
ditions which have a decisive influence on selection of the gearmotor
size) depends upon the design and general operation of the roller
ways, as well as on the type and dimensions of the conveyed product.

Thus, the fraction of the load which is supported by each single roller,
under worst possible conditions, can be determined only whenan in-
depth study of these partmulars has been made.”

Asaguideline, 30+50 % of the rollers may be considered as load-bea-
ring (number of load-bearing rollers rounded down to the nearest in- -
teger and >2), according to the rigidity and straightness of the pro-
duct (lower percentages applying for deformed products and/or with
low flexibility: e.g. tubes). .

Starting torque Ms,

Starting torque Ms, must be calculated taking irito account the effi-
ciency of external drive systems, if any, and considering that mean ac-
celerating torque M., (for RN M,, = 0,85 Ms,; for RS and RA M.; = 0,8
Ms,; for RB Ma = 0,71 M) is composed by frictions, caused by resi-
stance to motion, possmfe operations carried out on the conveyed
productand/or lifting (e.g: rollers installed on a gradient), and acce-
leration with which the load and the components of the drive system
(rollers, couplings, motor etc.) are invested.

As a general rule, acceleration requirements determine the prepon-
derant part of MSQ and thus largely influence selection-of the size of'
motor and gear reducer.’

Accordingly; when establishing startlng and slowingtime lapses it

must be remembered that:
— theinfluence of areduction in acceleration time lapse on cycle tlme
is less than proportionate, so that itis not always advantageous to
aim for a transient state of particularly short duration (involving
high torque requirements, hencelarger gear reducers and motors,
higher-current, and more costly motor power supply and control
systems); in practice, one can often take advantage by exploiting
the high acceleration capacity coefficient. B of motors for. roller
ways and adopting longer than normal starting times;

— for every application, there is an upper limit on Ms, hence on Ms,

“--beyond which it is pointless to stray; this coincides with the limit

of adhesive force between material and roller-during accelera-
tion ar)ld/or- deceleration (taking into account of inertia, needless
to say); ,
the Ms value in question can be calculated using the following
formula:

drullo/ 2

Nm
.Itotale . nlctale [ ]
droller/2 [N m]

ioyeral( novcrall

Msmax thus calculated will invest the conveyed load with an instantane-
ous maximum linear acceleration of -

Gmax = 0 (1 = Pimoton)  [M/7] ,
which corresponds to mean acceleration thus:
8mean = 0‘85 riax for RN motor;

8mean =0,8  @max for RS and RA motot;

Amean = 0,71 amax - for RB motor.

1) Where there are dynamic effects or other factors which increase the adhesive force
between material and roller, these must be taken into account.



5 - Scelta N R e L el

Nel caso:di trasporto-o di lavorazione di prodotti-caldi pud essere i
chiesto di scegliere un motoriduttore con Msy sufficientemente eleva-
to per mantenere o mettere inrotazione il rullo anche in caso di blocco
del materiale ondse evitare surriscaldamenti e deformazioni dei rulli

stessi. Il momientoiorcente che pud essere trasmesso al limite diade-

renza tra rullo & prodotto (nfento all'albero.del riduttore) &:.

1) . :
M di slittamento = Mmog-p: Ou? - [N'm]
2 Iestemo nesterno .
Nelle formule:
Jo [kg m]2 ¢ il momento d'inerzia del motore

drutto [mM], drutio [kg M2]
B rulli azionati-dallo stesso motoriduttore);

m[kg] & lamassa del materiale che grava sul rullo (o sui rulli azionati dallo
stesso motoriduttore);

itotale, Ntotale sonoil rapporto di trasmissione totale tramotoreerulloe |I relatlvo
rendimento;

W & il coefficiente.di attrito radente tra ;I prodotto movimentato e I

: rullo (orientativamente 0,1 + 0,3 da prodotti freddi lubrificati a pro-

dotti-caldi);

Umoto & il coefficente di resistenza al moto del prodotto movimentato

5 (orientativaments 0,04 + 0,06);
g : & l'accelerazione di gravita;
lasterno, Mesterno' sonoil rapporto ditrasmissione (riduzione) e il rendimento diun’e-
ventuale trasmissione esterna. .

1) Se cisono effetti dinamici o dialtro tipo che aumentano Iaforza di contatto framateriale &
rullo (e quindi l'aderenza) & necessario tenerne conto.

Collegamento t"r,a\motoridu"ttore e rullo

Fissaggio pondolare

Il sistema di fissaggio pendolare & caratterizzato da: compatezza ed
economicita di applicazione, correttezza del vincolo anche in presen-
za di forti deformazioni dei ruli (di natura termica 0 meccanica); Eper-
tanto normalmente il piu conveniente per motoriduttori ad assi paral-
leli e ortogonali ad albero cavo per vie a rulli.

Collegamento con glunto

Quando il collegamento tra il motoriduttore e il rullo avviene tramite
giunto elastico e il servizio & caratterizzato da frequenti avviamenti e
frenature ed elevatavelogita (bassi rapporti ditrasmissione /), sceglie-
re un giunto che abbia una bassa deformabilita torsionale e sia esente
da giochi (per inversione del momento torcente e/o del sensodi rota-
zione) per-evitars che, ad Bsempio nei transitori di.avviamento, il mo-
tore possaraggiungere lavelocita massimaancor prima cheil rullo sia

messo in movimento e generi successivamente oscillazioni di so-

vraccarichi di entita molto elevata e difficilmente valutabili.

Inoltre, affincheil %lunto svolgail suo compito di ammortizzatore di urti
e sovraccarichi & bene chenonsia sovradimensionato e presenti cosi
buone carattenstlche d| smorzamento

Trasmissione a catena .

La trasmigsioneé & catena fra motoriduttore e rullo (o rulli) pud essere
fatta solo nel caso di basse velocita e per servizi con pochi avviamenti
e inversioni dirmarcia. -

10

s

sono il diametro di contatto e il momento d'inerzia del rullo (o del .

5 - Selection

Where hot-worked material is being handled, it is necessary to-use a
gearmotor with-Ms, high enough to ensure that the rollers are kept in
rotation or turned from standstill, even with the material prevented

" from- moving, so-as to-avaid-overheating or distorsion of the rollers.
Torque that'can be transmitied at the limit of adhesive force between

material and roller {referred to the gear reducer output shaft) is:
7
M, of shppung - _._.E_E.__%M N m]

I oxternal nexternal

In the'formaiae: .
Jo [kg m]2 is'the moment of inertia of the motor;

dmuer [m], Jmner [kg-m2] are contact diameter and moment of inertia of the roller (or rollers
driven by the one gearmotor);

m [kg] is the mass of material bearing down on the roller (or rollers driven
) by the one gearmotor);
ioverall, Noverall - are overall motor-roller transmission ratno and relevant efficiency;
T is the coefficient of sliding friction between conveyed material and
Lolltz)ar (guideline value 0,1+0,3, rangmg from cold/lubricated to
ot),
Wmotion

is the coefficient of resistance to motion pf conveyed material
(guideling value 0,04 +0,06); .

g ' is the dcceleration of gravity;

lexternal, Nexternal are the transmission ratio (reduction) and efﬂmency ofan external
drive system if any.

1) Where there are dynamic effects or other factors which increase the adheswe force be-
tween material and roller, these must be taken into account.

Connection between gearmotor and roller

" Shaft mouting

Shaft mounting offers the advantages of: compactness and economy'
in application, and error-free linkage unaffected even by heavy distor-
tions of rollers (through thermal or mechanical stress); accordingly,
this systemis generally the best for parallel and right angle shaft gear-
motors with hollow low speed. shaft used.in roller way installations.

Coupling

Where gearmotor and roller are connected by aflexible coupllng and
the duty cycle is typified by frequent startmg, braking and high speed
(low transimission ratio J), select a coupling in which torsional defor-
mation is low and from which backlash is absent (for inversion of tor-
que and/or of rotation); this will prevent the motor from reaching maxi-
mum speed before the rolier begins to turn, for example during the
fransient state when starting; the effect of which would be to set up
overload oscillations of a significantly high and not easily quantifiable
order. Also;if the coupling is to perform its shock and overload damp-
ing role succesfully, it should not be so massively proportloned as to
compromise the requisite cushioning properties.

Chain drive

A chain drive between gearmotor and roller/s is perm:ss«ble only for
low speed applications, and duties where starting and inversions of
rotation are Iinfrequent.



5 bis - Formule tecniche

Formule pringipali, inerenti le trasmissioni meccamche secondo il
Srstema Techico é.il Sistema [nternazionale di Unita. (SI)

Grandezza

tempo di avviamento o
di arresto, in funzione di
una accelerazione o.de-
celerazione, di .un mo-
mento di avviamento o
di frenatura

velocita nel' moto rota-
torio

velocita angolare

accelerazlone o dece-
lerazione in funzione di
un tempo-di avviamento
o di arresto

accelerazione o dece-

lerazione angolare in -

funzione di-uh tempo di
avviamento o-di arresto,
di un momento.di avvia~
mento o di frenatura

spazlo di avwiamento o
di arresto, in funzione.di

una. acoelerazione 0 de-

celerazione, di.una: ve-
locita finale o iniziale

angolo di avviamento o

di arresto, in funziona di
una accelérazione o de-
celerazione angolare, di
una velogita angolars fi=
nale [o} in|2|ale

masgsa
peso (_forza peso)

forza nel moto trastatorio
verticale - (sollevamento);
orizzontale, inclinate

(i = coefficiante di attrito; *
¢ =angolo d‘!nclinaziOne)w-» g

momento dl‘namlco '

Gd?, momento d'Iner-
zia J dovuto ad un moto
traslatorio

(numerlcamente J- 2

Gd?y

momento tOI‘GOI‘Ite in
funzione.di una forza, di
un momento-dinamico .o

di inerzig, di una.poten--

za

lavoro, enérgla nel

moto traslatorio; rota-
torio

potenza nel moto tra-

slatorio, rotatorio

potenza resa au albaro: )
di-un:motore ‘monefase’
(cos @ = fattore dl o~

tenza)

potenza fesa’ all alber'

di un motore trifese

Size

‘starting or- " stopping
time as a function of an
acceleration of deceler
ation, of -a 'starting or
brakmg torque

véloclty in rotary mo-
tion :

speed n and angular
velocity ®

acceleration ‘or . de-
“celeratiorf as a function
of starting or' stopping
time

angular acceleration
or deceleration as a

* function-of a starting.or

stopping time, of a start-
ing or braking torque

starting or stopplng dis-

tance as a function of '

an acceleration ‘or de-

. celeration, of a final or
initial velocity .

starting  or = stopping

“angle as a function of

an angular ‘acceleration
or deceleration,  of a
¢ final or initial angular

*velocity
‘mass
‘welght (weight force)

‘foree in vértical (lifting),

horizontal, inclined mo-
tion of tranglation

(w = coefficient of friction;
@ = angle-of inclination)

. dynamic moment Gd?
moment of Inertla. J

due to -a motion ofV

translation )
(numeralically J = GTd)

torque as a function of
a farce, of a dynamic
moment or of a moment
of inertig, of a power

work, energy in motion
of translation, in rotary:
motion

er in'motion of trans-
ation, in.rotary motion

y

power available at the

<-ghaft.of & singlg-phase

motor-(cos @ = power.

factor)

power. avaulable at ths B

shaft..of a three-phase
motor

Nota. L' acoelerazwne & decalerazions si

tatorio si sottintendono rispettivamente rettlllheo e olrcolare

5 bis - Technical formulae

Con unlta Slstama Tecmco -
~ With Techm_cal System units .

Gd?

*n
375 M Bl

_60-v,

_m-d-n

50 - qéjn [m/s]

— 19,1d Vv [min-1}

—_pl

[m/s?]

o 1-————-9,5g T [rad/s?]

o= %—M [rad/s?]

®=

m =

§ = [m]
.12 ’
¢ = -5 [rad]
—?g‘—%—[rad}
G phats®y
9 m .

G & l'unita di peso (forza peso) [kgf]
G is the umt of weight (weight force) [kgf]

F =

F =

Gad?

M =

M =

M =

W=

W o= =

P=

G [kgf]
L G [kgf]
(u cos @ + sen cp) [kgﬂ

. " 2
-365-8 Frgimy

5 gt

Gd2 - n
375

716 P

% kgt m]
L8P gt m)

G-v?
96

Gd
7160

[kgf m]

[kgf m]' ‘

-————~F7‘5V [CV]

Note Acéeleratlbn

P"-su'i}

Pnncipal formulae-coneerning ‘mechanical drives, accordlng to the
Technlcal System and lnterna’uonal Umt System (Sl)

“Con unita: SI
With S units

J "\A(D‘tsl

‘v =w * 1 [m/s]

® \If — [rad/s}
o= [rad/s?]
o= - [rad/s?]
@
¢ =5 [rad]

m & Punita. di massa [kal

- m is the unit of mass: [kg] .

G=m-g[N]
>’F=m g[N] .
Fep-m: g[N]

Fo=m- g(u coscp+sencp)[N]
.2
J =Tt kg ]

M=F - r[Nm]

M= N

p
M"T[Nm]

W,m.'_\’zw]

2

s odw?
W 2 [Vl

P=F- v[W]

'P =M " w[W]

“nc cow Wl

P=173-U-1-7"*cos@[W]

on are understood constant; motion of traslatlon and
rotary motton ére undel‘stood‘recilllnear and circular respectivel y

11
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6 - Programma di fabbricazione (motori) 6 - Manufacturing programme (motors)

Caratteristiche valide per tensione e frequenza nominali 400 V 50 Hz, Data are valid for nominal voltage and frequency 400 V 50 Hz, maxi-
temperatura massima ambiente 40° C e altitudine massima 1000 m: . mumambient temperature of 40°C and maximum altitude of 1000 m; if
se superiori interpellarci. | valori effettivi possono scostarsi legger- exceeding, consult us. Effective values may differ marginally from
mente da quelli indicati. - those indicated. '

Simboli: ‘ Symbols:
P, NN potenza nominale; velocitd nominale; PN, TN nominal power; nominal speed;
Mn, Ms momento torcente nominale, di spunto; Mn, Ms nominal, starting torque;
N, Is, fo corrente nominale, di spunto e a vuoto; N, fs, Io nominal, starting and no-load current;
COS @N, COS ¢S fattore di potenza nominale e di spunto; © COS @N COS @5 . nominal and starting power factor;
Jo, to momento d'inerzia; tempo di stallo a motore freddo; Jo, te moment of inertia; stall time of cold motor;
B coefficiente di capacita di accelerazione; ’ B acceleration capacity coefficient;
I valori Ms e /s sono validi per inserzione diretta. Ms and /s values relate to direct on-line start.
RN
Motore PN Ms MN Ms N B [kg mz/h] o ' /s IN /o COS (s | COS Py Jo Massa
Motor My Servizio - Service & n Mass
KW | Nm [ Nm min! S550% | min A kg m? | kg
RN 80A 4| 055 - 373| 24 {1410 - 14 - 711 022 | 0,16 - 0,72 |.0,0014| 9
RN 80B 4| 0,75 —. 5,1 28 | 1410 - 18 - 98| 020 | 0,14 - 0,73 | 0,0018 | 10
RN 80C 4} 1,1 *| — 75 26 |1400 - 20 — 13,1] 023 | 0,15 — 0,71 | 0,0024 | 12
RN 90S 4| 1,1 — 74 | 24 |1420 — 22,4 — 1421 020 | 0,13 — 0,75 | 0,0030 | 13,7
RN 90L 4| 15 — 1102 | 24 |1410 - 25 — 1841 0,20 | 0,12 - 0,75 | 0,0037 | 15
RN 90Lb4 | 1,85* — [125 23 (1410 — 26,5 — 2021 0,23 | 0,13 — 0,75 | 0,0041 | 16
RN 90Lg4 | 22 * — [15 2,3 11400 - 28 - 21,71 0,26 | 0,16 — 0,71 | 0.0045 | 18
RN100Lr 4 | 2,2 — 1148 25 |[1420 - 355 — 26,5| 0,20 | 0,12 - 0,75 | 0,0048 | 21
RN100L 4} 3 - 1202 2,7 {1420 - 40 - 369 | 0,18 | 0,09 — 0,78 | 0,0066 | 25
RN112M 4 | 4 - 1269 28 | 1420 - 45 — 51 0,18 | 0,09 — 0,77 [ 0,0084 | 30
RN112L 4| 55 *| — [375 26 |1400 - 50 — 68 0,19 | 0,10 - 0,73 | 0,0102 | 35
RN132S 4|55 | — [364 | 25 |1445| — 56 — | 76 | 016|007 | — | 082]00203] 51
RN132M 4| 75 | — |496 | 25 |1445| ~— 60 — |108 | 014|007 | — | 083 |00271| 60
RN132L 4| 92 *| — |61 2,8 |[1440 - 63 — 1136 0,14 | 0,07 - 0,80 | 0,0338 | 64
RN132Lg4 {11 *| — |73 29 {1440 - 67 ~— 161 0,14 | 0,09 — 0,81 | 0,0389 | 67
RN 80A 6037 — | 38 | 2 930 — 315 | — 4110311027 — |o067 [00018] 9
RN 80B 6| 055 | — | 57 | 21 | 920 ~— 40 59| 032|027 | — |065]|00023| 97
RN 90S 6| 0,75 - 7,7 2,2 930 - 50 - 8 0,26 | 0,17 - 0,73 | 0,0034 | 134
RN 90L 6| 1,1 - | 114 2,2 920 — 63 - 11,3 0,27 | 0,16 -— 0,74 | 0,0047 | 16,7
RN100L 6| 1,56 — 1152 2,3 940 - 80 — 193] 021 | 0,13 - 0,72 10,0101 | 25
RN112M 6 | 2,2 — | 226 26 930 - 100 - 27 0,2 0,12 - 0,75 | 0,0128 | 30
RN132S 6| 3 — |302 | 23 | 90| ~— 132 — | 32|02 | 011 | — |07 |00203] 53
RN 132Mr6 | 4 — |402 | 24 | 950| - 150 — | 49 021013 | — | 071 |00271 | 60
RN132M 6 | 55 — |56 2 940 - 160 - 62 022 | 0,13 - 0,74 10,0340 | 64
RS
Motore Po | Ms My Ms Ny B kg m?/h] tc Is [N Io {COS @s|COS @y Jo Massa
Motor My Servizio - Service & T Mass
KW | Nm | Nm min™ |87 100% | S550% | min A kgm? | kg
RS 80A 6| — 63 | 286 — 835 40 40 3,1 25| 042 | 0,331 065 | 069 | 00018 9
RS 80B 6| — 10 436 — 810 63 63 2,4 37| 042 | 033 | 063 | 0,67 | 00023 | 97
RS 90S 6| — 125 | 63 - 835 95 80 25 44 1 037 | 022 | 0,71 | 0,75 | 00034 | 13,4
RS 90L 6 — 20 88 — 810 112 100 2,1 7 0,35 | 0,21 | 0,72 | 0,76 | 0,0047 | 16,7
RS 100L 6 — 25 12,2 - 860 140 118 2 106 | 0,31 | 017 | 0,70 | 0,74 | 0,0101 | 25
RS112M 6 - 40 17,2 - 835 180 150 1,7 149 | 028 | 0,15 | 0,73 | 0,77 | 0,0128 | 30
RS132S 6| — |50 |[239 | — | 880 | 250 212 | 16 |21 | 029 | 015 | 068 | 072 | 00203 | 53
RS132Mr6| — |63 |326 | — | 880 | 265 236 15 | 27 { 031|017 [ 069 | 073 | 00271 | 60
RS132M 6| — 80 43,4 — 880 280 250 13 | 34,1 | 031 | 0,16 | 0,72 | 0,76 | 0,0367 | 64
RA
Motore Py M; My Ms Ny B kg m?/h] tc I3 Iy I - | cOS s |COS @y Jo Massa
Motor My Servizio - Service % | K Mass
kW { Nm [ Nm min"' | S7 100% | S550% | min A kgm? | kg
RA112L 6| — 50| 18,1 - 935 100 125 24 21 023 | 0,15 | 068 | 07 0,019 60
RA 1328 6| — 63 | 235 - 950 106 132 1,9 305| 02 0,14 | 06 | 0,69 | 0,036 82
RA132M 6 — 80 | 30,1 — 950 112 140 1,75 | 39 0,19 | 013 | 0,6 0,69 | 0,043 93
RA132L 6| - 100 | 358 — 955 118 150 1,75 | 50 0,18 | 0,13 | 0,6 0,68 | 0,052 | 105
RA160S 6| — 125 | 40,2 — 950 160 200 1,12 | 63 0,16 | 0,1 063 | 068 | 0,079 | 145
RA160M 6 — 160 | 50 - 950 180 224 1 78 0,16 | 0,1 063 | 0,7 0,700 | 158
RA160L 6 - 200 | 60 — 955 200 250 0,75 | 101 0,15 | 0,1 063 | 068 | 0,125 | 175
RB ;
Motore P M My Ms Ny B [kg m?/h] tc [ IN I | COS @s|COS Py Jo Massa
Motor My Servizio - Service T % | Tk Mass
KW | Nm [ Nm min |87 100% | S5 50% | min A , kg m? kg
RB112L 6§ -— 50 | 146 - 860 250 315 4,75 | 15 029 | 021 | 0,82 | 0,62 | 0,020 60
RB132S 6| — 63 | 22 — | 870 | 280 | 355 |[375|20 | 026|015 | 081|076 | 0038 | 82
RB132M 6 — 80 | 278 | — | 860 | 315 400 |35 | 255 | 025|013 | 081 | 074 | 0045 | 93
RB132L 6 - 100 | 32,7 - 880 355 450 35 32 022 | 0,12 | 08 0,78 | 0,055 | 105
RB160S 6| — 125 | 369 = | 905 450 530 2,25 | 40 0,2 0127 078 | 0,78 | 0,083 | 145
RB 160 M 6 — 160 | 47 - 915 500 600 2 53 019 { 011 | 0,78 | 0,78 | 0,106 | 158
RB160L 6 — 200 | 57 - 915 560 670 1,5 76 -| 018 | 012 | 0,77 | 0,7 0,132 | 175
* Potenza o corrispondenza‘ potenza-grandezza motore non normalizzate. * Power or motor power-to-size correspondence not according to standard.
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7 - Dimensions

7 - Dimensioni

<

LC RN, RS
- L
~E —LB EA
VLD~ Y —~
W (80, 90) e—R--»
W ';;lv,- (100 ... 132) ‘
I KJ(_T
| —
LT fap
& N\ Z
Al
= v — —
—*;ﬁEt; AC ==
DA _H'Il s -
h
(o]
F T LA FA 5
GA GC
D DA
Motore - Estremita d’albero Flangia
Motor Shaft end Flange
ACIAD| L |[LC|LB|LD| KK |[R|V |W|W,{Y|Z|D o|E|F|GA|IM|N|P|LA{S|T
%] DA EA|FA|GC|(QO | @ |©@ 1)
2) 4] h9
80 159 { 111 | 272.] 315 | 232 | 86 |2xPg135| 77 | 41 | & | - 72| 79 [19§6 M6 | 40 6 | 215 | 165 [130j6( 200 | 12 | 11 | 35
90 S 177 1 126 | 204 | 347 | 244 2xPg 16 6 1 93 75| 92 {24j6 M8 | 50 8 |27
90 L 319 | 372 | 269
100, 112 M | 204 | 153 | 376 | 440 | 316 | 97 97 | 47 | 75 | 40 | 84 | 121 |28j6 M10| 60 § | 3 | 215]180j6[ 250 | 14 | 14 | 4
112L 408 | 472 | 348
1325, M 2581 197 | 465 | 551 | 385 | 130 |2xPg21 | 130 | 40 | 80 | 45 | 122 | 153 |38k6 M12| 80 | 10 | 41 | 265|230j6|300 | 14 | 14 | 4
132L 503 | 589 | 423
LC RA, RB
L
£ LB EA
\' i LD" . '-——Y—»
KK
©
T AD
1 i LB - )
PN ¢ IHHHD EFQ—H AC
l D 71 pa
v 5
Y
F T LA FA 5
GA ' aC
D DA
Motore Estremita d’albero Flangia
Motor Shaft end Flange
AC/IAD| L |[LC|LB|LD|KK| R|V | W |Y|Z|D | E|F|GA/M|N|P|LA|S | T
1%} DA EA|FA |GC | Q| QD |@| |@
, 3) g h9
112L 210 | 197 | 439 | 502 | 492 | 105 | Pg29.| 105 | 49 | 101 | 102 | 150 |28j6 Mi0| 60 8 3| 215 {1806 | 260 | 14 | 147} 4
1328 265 | 224 | 486 | 559 | 406 83 136 176 | 38k6 M12| 80 | 10 41 1265 [230§6| 300 [ 14 14| 4
1132 M 522 | 595 | 442 ' '
132L 558 | 631 | 478
160 S, M 322 | 269 | 646 | 749 | 536 | 133 133 1 324 | 30 | 116 | 212 {42k6 Mi6| 110 12 45 1300 {250h6| 350 | 15 | 18 | 5
160 L 711 | 814 | 601 389 | 456
1) Foro filettato in testa. 1) Tapped butt-end hole.
2) Grandezze 80, 90: 1 bocchettone pressacavo + 1 tappo filettato (1 foro per parte); 2) Sizes 80, 90: 1 cable gland + 1 threaded plug (1 hole per side);
grandezze 112, 132: 1 bocchettone pressacavo + 1 tappo filettato (sullo stesso lato). sizes 112, 132: 1 cable gland + 1 threaded plug (on the same side}.
3) 1 bocchettone pressacavo. : 3) 1 cable gland.
R 13



8 - Dettagli costruttivi e funzionali

Tempo di avviamento ta e angolo di rotazione del
motore @a '

+ . .

fam—htd g ga =20 fra)

955 - ( M, - Mgrlcl?mesto) . ;

dove:

Ma [N m] & it momento torcente medio accelerante {ved. cap. 6);

Marichiesto [N m] & il momento torcente assorbito dalla macchina per lavoro e attriti:
Jo [kg m?] & il momento d'inerzia (di massa) del motore;
J kg m2) & il momento d'inerzia (di massa) esterno (riduttore, giunti, rulli, ma-
teriale da movimentare) riferito al’asse motore;
i & il rapporto di trasmissione del riduttore;
nN ¢ la velocita angolare del motore.

9 - Installazione e manutenzione

Sistemare il motore in modo che si abbia un ampio passaggio d'aria
per la refrigerazione. Evitare che si abbiano: strozzature nei passaggi
dell’aria; fonti di calore nelle vicinanze tali da influenzare latemperatu-
ra dell'aria di refrigerazione; insufficiente ricircolazione d'aria e in ge-
nerale casi di applicazione che compromettano il regolare smaltimen-
to del calore. .

Montare il motore in modo che non subisca vibrazioni eccessive.

Quando 'avviamento & a vuoto (o comungue a carico molto ridotto) ed
& necessario avere: avviamenti dolci, correnti di spunto basse, solleci-
tazioni contenute, adottare I'avviamento stella-triangolo; questo nor-
malmente vale per servizi ausiliari.

Per servizi con elevato numero diavviamentiacarico € consigliabile la
protezione del motore con le sonde termiche (di serie, sono gia in-
corporati i termistori, escluso RN): il rele termico non éidoneo in quan-
to dovrebbe essere tarato a valori superiori alla corrente nominale del
motore.

Prima di effettuare allacciamento alla rete assicurarsi che la tensione
del motore corrisponda a quelia di alimentazione. Se il senso di rota-
zione non corrisponde a quello desiderato, invertire due fasi dellali-
mentazione.

Scegliere cavi di sezione adeguata in modo da evitare surriscalda-
menti /0 eccessive cadute di tensione ai morsetti del motore.

Allacciare il conduttore diterracon I'apposito morsetto contrassegna-
to allinterno della scatola morsettiera.

Incaso diinserzione o disinserzione diretta, si possono avere picchidi
tensione dannosi. Predisporre eventualmente varistori di protezione
sulla linea di alimentazione.

Quando & possibile, pfoteggere il motore con opportuni accorgimenti
dallirraggiamento e dalle intemperie: quest'ultima protezione diven-
ta necessaria quando il motore ¢ verticale con ventola in alto.

Per temperatura ambiente maggiore di 40°C o minore di 0°C interpel-
larci. .

Il motore non deve essere messo in servizio prima di essere in-
corporato su una macchina che risulti conforme alla direttiva
89/392 CEE e successivi aggiornamenti.

Per il montaggio del motore sul riduttore, vedere il relativo catalogo
motoriduttori al capitolo “Installazione e manutenzione”.

Esempi di targhette motore.
Examples of motor name plate.

8 - Structural and operational details

" “"Starting time ta and revolutions of motor ¢a

+ .
ta= (ot J) - g - ¢a =-———t? '17” [rad]
955 - ( M, - Mzr?gmred> 9,
where:
Ma [N m] is the mean acceleration torque (see ch. 6); :
Marequired [N m] is the torque absorbed by the machine through work and frictions;
Jo [kg m?] is the moment of inertia (of mass) of the motor;
J [kg m2] is the external moment of inertia (of mass) (gear reducers, coup-
lings, rollers, material to drive) referred to the motor shaft;
i is the transmission ratio of gear reducer;
N is the speed of motor.

9 - Installation and maintenance

Position the motor so as to allow a free passage of air for cooling.
Avoid: any obstruction to the air-flow; heat sources near the motor that
might affect the temperature of cooling-air; insufficient air recycle or
any other factor hindering the steady dissipation of heat.

Mount the motor so as to avoid receipt of excessive vibrations.

Star-delta starting should be adopted for starting on no load (or very
small load) and/or when the necessity is for smooth starts, low start-
ing current and limited stresses; this is normally valid for auxiliary duty
cycles.

Where duty cycles involve a high number of starts on-load, it is advis-
able to utilise thermal probes (standard ‘manufactured, excluding
RN, thermistors are already incorporated): for motor protection a ther-
mal overload relay is unsuitable since its threshold must be set higher
than the motor nominal current of rating.

Before wiring up to the electrical power supply make sure that the
motor voltage corresponds to the input voltage. If the direction of rota-
tion is not as desired, invert two phases at the terminals.

Select cabels of suitable section in order to avoid overheatings and/or
excessive drops in voltage at the motor terminals.

Connect earth wires using the terminal inside the terminal block
marked for the purpose.

in case of direct on-line start or stop, there can be dangerous voltage
peaks. Pre-arrange protective varistors on the supply line, if any.

Motor should be protected whenever possible, and by whatever ap-
propriate means, from solar radiation and extremes of weather;
weather protection becomes necessary when the motor is installed
vertical with fan uppermost.

For ambient temperatures greater than 40°C, consuilt us.

Motor should not be put into service before it has been en-
blocked on a machine which is conform to 89/392 EEC directive
and successive updates.

For fitment of the motor to the gear reducer, refer to the «Installation
and maintenance» chapter of the relevant gearmotor catalogue.

UT.C 573



10 - Esecuzioni speciali

Tensione e frequenza speciali -
Possono essere forniti motori per valori di tensione e frequenza diver-

se da.quelle indicate a catalogo: tensioni possibili-380 ... 500 V, fré- -,

quenze possibili 50, 60 Hz. In caso di necessita interpellarci.

Seconda estremita d’albero
Tutti i motori possono essere forniti con seconda estremita d’ albero
per dimensioni ved. cap. 7. Non sono ammessi carichi radiali.

Descrizione ag‘?lunnva alla deslgnazlone per l'ordinazione: secon-
da estremita d’albero.

Sonde termiche bimetalliche (solo RN)

Tre sonde termiche in serie (max corrente 2,5 A, max tensione 290 V

~); terminali liberi a morsettiera con contatto normalmente chiuso. Si
ha l'apertura quando (ritardo 20 + 60.s) la temperatura degli avvo|g|-
menti raggiunge valori perlcoio&

7 ~

Descrizione aggiuntiva alla designazione per I'ordinazione: sonde

termiche bimetalliche.

Sonde termiche a termistori (PTC) (solo RN)
Jretermistorii irtserie(secondoDIN-44081,da collegare ad opportuna
' "appareeﬁh”iatura di sgancio); terminali fiberi a morsettiera. Si ha una
repentina variazione di resistenza quando (ritardo 10 + 30's) la tem-
peratura degli avvolgimenti raggiunge valori pencolos;

Descrizione aggiuntiva alla designazione per I'ordinazione: sonde
termiche a termistori.

Scaldlglia anticondensa
Per motori grandezze 112 ... 160 funzionanti in ambienti con elevata
umidita e/o con forti escursioni di temperatura si consiglia I'applica-
zione di una scaldiglia anticondensa; alimentazione monofase
220V ~ (potenza assorbita: 25 W per grandezze 100e 112,40 W per
132 e 160). - -
Nota:fino allagrandezza 132, una tensione monofase parial 10% del-
latensione nominale del motore (per collegamentoatriangolo) appli-
cata a 2 dei morsetti. di collegamento pud sostituire 'impiego delle
scaldiglie. -
Descriziong aggiuntiva alla deslgnazione per I'ordinazione: scaldi-
glia anticondensa.

Varie B o
— Verniciatura speciale

— motori con. servoventilatore per azionamenti a-velocita variabile
con inverter (solo RN e RS)

— motori con servoventilatore assiale ed encoder (solo RN e RS)
— motori con freno a corrente continua
— scatola morsettiera con dimensioni maggiorate (solo RN e RS)

10 - Non-standard designs

Non-standard voltage and frequency

In addition to standard voltage and frequency values indicated in this
catalogue, motors.can be supplied with folfowing non=standard volta-

. geand frequency values: possible volta?te values 380 .. 500V, possi-

ble frequency values 50, 60 Hz Consu us if neéd bé.

. Second shaft end

All motors can be supplied with a second shat. end; for. dlmensmns
see ch. 7. Radial loads are not permissible.

Supplementary descrfptlon when ordermg by designation second
shaftend. -

Bi-metal type thermal probes (only RN)

Three bi-metal probes wired in series (maximum current 2,5 A, maxi-
mum voltage 290 V ~); free terminals. (in terminal box) W|th normally
closed contact. The contact breaks when (delay 20 + 60 s) the tempe-
rature of the windings reaches hazard values. -

Supplementary descnptlon when orderlng by deslgnatlon bl-metal
type thermal probes.

Thermistor type thermal probes (PTC) (only RN)

Three thermistors wired in series (to DIN 44081, for connection to a
suitable contact breaker device); free terminals (in' terminal box). A
sharp variation in resistance occurs when (délay 10'+ 30 s the tem-
perature of the windings reaches hazard values. '
Supplementary description when ordering by deslgnatlon thermis-
tor type thermal probes.

Anti-condensation heater _

When motor sizes 112 ... 160 are operating in especially damp. envi-
ronments and/or with wide variation in the temperature of the sur-
rounding, the application of an anti-condensation heater is recom-
mended; 220 V ~ single-phase supply (power absorbed: 25 W for
sizes 100 and 112, 40 W for 132 and 160).

Note: up to size 132, alternative to the heaters can be provided by ap-
plying a single-phase voltage equal to 10% of the nominal motor volt-
age (delta-wired), to 2 terminals.

Supplementary description when ordering ‘by designhation: anti-
condensgation heater.

Miscellaneous

— Special paint

— motors with independent cooling fan for variable speed drive sys-
tems with inverter (RN and RS, only)

— mc?tc)xs with axial indipendent coonng fan and encoder (RN and RS,
only

— motors with d.c. brake i

— oversized terminal box (RN and RS, only)
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Riduttor! e motoriduttori a vite P, 0,09..55 KW, MN2§ 1900 daN m, iy 10..16 000, n, 0,056..400 min™ A 99
" Motovarlatorl chlusi a cinghia larga ed epicicloidall P, 0,25..45 kW, My, 3150 daN'm, R6 - P; 0,12..5,5 kW,

Myomex 560 daN m, A5 ' Cc95
Riduttorl e motoriduttori coassiall (normali e per traslazione) P, 0,09..75 kW, M, <900 daN m, j 4..6 300,

n, 0,44..707 min-! E 01
Riduttori e motoriduttori ad assi parallell e ortogonall (normall e per traslazione) P, 0,09..160 kW,

My, €7 100 daN m, i 2,5..12500, n, 0,071..224 min"! : G99
Riduttorl ad assl paralleli e ortogonali 400 ... 631, P, 16 + 3 650 kW, My, 90..400 kN m, iy 8..315 H 99
Inverter digitale (IGBT) U/f o vettoriale P, 0,09..45 kW, f 0 + 100 Hz 196
Rinvii ad angolo P, 0,16 + 500 kW, M, < 600 daN m, i 1..6,25 X L 99
Riduttori pendolari P, 0,6 + 85 kW, Myme 1180 daN m, i 10..25 P84
Motorlduttorl a corrente continua P, 0,5..100 kW, M,, <6300 daN m, R100 R96
Motoriduttorl per vie a rulll M,, 0,63..20 daN m, My, <3150 daN m, j, =5, n, < 280 min™" ' $97
Motorl asincroni trifase autofrenanti (freno a c.c., normall e per traslazione) 63 ... 200, pol. 2, 4, 6, 2.4, 2.6, 2.8,

212,4.6,4.8,6.8, Py 0,045..37 kW TF 98
Motore-inverter integrato (motori normall e autofrenanti, inverter vettoriale)

63..112,pol. 4,6, Py 0,18 .. 3kW, f2,5 + 150 Hz TI 00
Worm gear reducers and gearmotors P, 0,09..55 kW, My, <1900 daN m, i, 10..16 000, n, 0,056..400 min™’ A 99
Totally enclosed wide belt and planetary motor-variators P, 0,25..45 kW, My, 3150 daN m, R 6 - P, 0,12..5,5 kW,

Myomax 560 daN m, R 5 c95
Coaxial gear reducers and gearmotors (standard and for traverse movements) P, 0,09..75 kW,

M, €900 daN m, iy, 4...6 300, n, 0,44..707 min™’ ‘ E 01
Parallel and right angle shaft gear reducers and gearmotors (standard and for traverse movements)

P, 0,09..160 kW, My, €7 100 daN m, iy 2,5..12 500, n, 0,071..224 min™" G99
Parallel and right angle shaft gear reducers 400 .. 631, P, 16 + 3 650 kW, M, 90..400 kN m, j 8..315 H 99
All digital inverter (IGBT) U/f or flux vector P, 0,09..45 kW, f 0 + 100 Hz 196
Right angle shaft gear reducers F,, 0,16 + 500 kW, M,, <600 daN m, / 1..6,25 L 99
Shaft mounted gear reducers Fy, 0,6 + 85 kW, My,n,, 1180 daN m, iy 10..25 , P84
D.c. gearmotors P, 0,5..100 kW, My, < 6300 daN m, R 100 R 96
Gearmotors for roller ways M,, 0,63...20 daN m, M, < 3150 daN m, iy > 5, n, < 280 min-'. $97
Asynchronous three-phase brake motors (d.c. brake, standard and for traverse movements) 63 ... 200, poles 2, 4,
6,24,26,28, 212,46, 4.8, 6.8, Py 0,045 .. 37 kW TF 98
Integrated motor-inverter (standard and brake motors, vector inverter) :

63..112,pol. 4,6, Py 0,18 .. 3kW, 25 + 150 Hz TI 00
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