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Positionnement motorisé

Série RV

Plateaux tournants de précision

NOUVEAU

De forme annulaire et compacte, les plateaux tournants RV offrent des
performances de positionnement de grande précision ainsi qu'une
forte capacité de charge. Cing tailles de plateaux et sept configurations
de motorisation composent la gamme, ce qui permet des conditions
d'utilisation tres diverses pour optimiser la capacité de charge, le
couple, la vitesse et la résolution.

Tous les plateaux tournants RV sont faits d’acier usiné avec une qualité
de guidage assurée par un double chemin de billes précontraintes.
Cela autorise de fortes charges en porte-a-faux sur une base réduite.
La construction monobloc unique renforce la rigidité sans sacrifier les
caractéristiques de performances dynamiques. Les plateaux RV les plus
gros peuvent supporter jusqu'a 6500 N ou atteindre une vitesse de
rotation de 80 °/s tout en conservant une concentricité inférieure a

4 um.

Un entrainement du plateau par une vis sans fin durcie et rectifiée
assure une rotation tres précise. Un codeur rotatif placé sur I'arbre de
la vis offre une lecture de la position d'une résolution de 0,001°
(0,00025° sur les RVS80CC). Pour les applications plus exigeantes, les
versions HAT et HAHLT sont disponibles sur les modeles RV120 a
RV350. Ces plateaux sont équipés d'un codeur optique a lecture directe
fixé sur le noyau mobile et offrent de meilleures caractéristiques de
résolution et de précision. La sélection du plateau tournant a utiliser
doit se faire en tenant compte de I'inertie et de la masse embarquée
(cf. page suivante).

Entrainements motorisés disponibles

Les versions motorisées pas-a-pas sont disponibles en pas entiers PE
ou mini-pas PP. La version mini-pas (PP) offre des vitesses jusqu'a

Détails de conception

Matériau de base

a tres hautes performances

o Plateaux tournants de précision de 80 a 350 mm de diametre
o Construction monobloc offrant une structure trés rigide
o Idéal pour les applications a forte charge embarquée

o Résolution meilleure que 0,0001°
versions a codeur a lecture directe

(0,36 seconde d'arc) pour les

20 °/s. Les plus grands modeles, RVI20PP & RV350PP, possedent un
codeur rotatif monté sur la vis d'entrainement afin d'obtenir de bonnes
précisions et répétabilités. Ce codeur permet aussi un bon contréle de
la position pour les applications a fortes accélérations et inerties.

Les RVS80PP ne possedent pas de codeur. Cependant, les positions
sont atteintes via le nombre de pas entiers ou de mini-pas commandé.
Le couple important délivré par le moteur pas-a-pas, combiné a de
nombreux tests effectués par nos soins, assure un excellent position-
nement pour autant que les charges, couples et inerties maximums
recommandés ne soient pas dépassés. Le RVS80PP offre une grande
sensibilité et une grande concordance entre la position demandée et
celle atteinte pour un coft modique.

Les versions PE sont équipées d'un réducteur afin d'obtenir un couple

plus important. Ces versions ne sont disponibles que pour les modeles
RVI20 a RV350 et sont particulierement recommandées pour les appli-

cations demandant de grandes inerties ou en utilisation sous vide (jus-
qu'a 10° hPa).

Des versions & moteurs a courant continu sont disponibles pour les
applications demandant une grande vitesse (CC et HAT) ou un couple
important (CCHL et HAHLT). Les versions CC et HAT permettent d'at-
teindre 80 °/s. La version HAT possede un codeur optique a lecture
directe ainsi qu'une génératrice tachymétrique pour obtenir d'excel-
lentes répétabilités, stabilités de position et de vitesse. Les versions
CCHL et HAHLT sont équipées d'un réducteur afin d'offrir un couple
important et d'accepter une grande inertie. La version HAHLT possede
un codeur optique a lecture directe ainsi qu'une génératrice tachymé-
trique pour obtenir d'excellentes répétabilités, stabilités de position et
de vitesse.

Acier inox

Guidages

Chemin a double rangée de billes précontraintes

Mécanisme d'entrainement

Vis sans fin rectifiée précontrainte

Rapport de réduction

RVS80: 1/180
RV120 a RV350: 1/90

Réducteur

Réducteur avant codeur sur certaines versions (pour obtenir plus de détails, veuillez contacter notre service commercial)

Codeur

RVS80CC: codeur rotatif monté sur la vis, 8000 pts/tr, top zéro

RVS80PP: sans. Un pas entier équivaut a 0,01°
RV120 a RV350, sauf versions HAT et HAHLT: codeur rotatif monté sur la vis, 4000 pts/tr, top zéro
Versions HAT et HAHLT: régle optique a lecture directe sur le plateau mobile

Fins de course

Optiques, a £170°, peuvent &tre désactivés pour rotation continue sur 360° et plus (sauf HAT et HAHLT)

Origine Optique
Cable Céble de 3minclus
Compatible sous vide Plateaux compatibles sous vide jusqu'a 10 hPa disponibles en version pas-entiers (PEV6)
Poids (kg) RVS80 RV120 RV160 RvV240 RV350
18 6,5 9 16 27
- RV120HAT RV160HAT RV240HAT RV350HAT
8 1" 19 3
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Positionnement motorisé

Spécifications o s
Aprés inhibition des fins de course =
Course (°) 360 continu (sauf versions HAT et HAHLT) %
+170 Versions HAT et HAHLT z
Résolution (°) 0,001 Sauf RVS80 et versions HAT et HAHLT E
0,00025 RVS80CC E
0,0001 RVSB0PP o
0,0001 RVI20HAT et HAHLT z
0,00075 RV160HAT et HAHLT g
0,0005 RV240HAT et HAHLT |
0,00035 RV350HAT et HAHLT
Incrément minimum 0,001 Sauf RVS80 et versions HAT et HAHLT -
0,00025 RVSB0CC Ce systeme Sl:te/A\zimut‘ positiqnne un mir.oir de o E‘
350 mm de diamétre afin d'orienter un faisceau m=
0.0002 RVS80PP laser pour la caractérisation et la qualification de § 3
0,0001 Versions HAT et HAHLT capteurs optiques, I'analyse type LIDAR ou le Z=
Répétabilité unidirectionnelle (°) 0,001 typique; 0,002 garantie Sauf RVSBOCC et versions HAT et HAHLT suivi de cible. 5 é’
0,001 garantie RVS80CC Sa
0,002 garantie RVS80PP o
0,00011 typique; 0,0002 garantie Versions HAT et HAHLT
Erreur de réversibilité (hystérésis) (°) 0,001 typique; 0,002 garantie Sauf RVS8OPP et versions HAT et HAHLT
0,005 garantie RVS80PP
0,006 typique; 0,001 garantie Versions HAT et HAHLT
Précision absolue (°) 0,007 typique; 0,01 garantie Sauf RVS80 et versions HAT et HAHLT
0,015 garantie RVS80CC
0,02 garantie RVS80PP
0,003 typique; 0,005 garantie Versions HAT et HAHLT
Vitesse maximum (°/s) 80 Versions CC et HAT, sauf RVS80CC
40 RvVS80CC
20 Versions PP
16 Versions CCHL et HAHLT
2 Versions PE %
Voilage (urad) 40 garanti RVS80 §
10 typique; 20 garanti RV120 et RV160 ;
8 typique; 16 garanti RV 240 et RV350 g
Concentricité 1,4 um typique; 4 um garantie &
MTBF (h) 20000 5
=
E
Couple et inertie %
Les tableaux ci-dessous indiquent les valeurs d'inertie maximale pour chaque plateau RV. Cette valeur donne la limite d'énergie cinétique que by
peut absorber le plateau tournant si un arrét d'urgence est provoqué a vitesse maximale. Elle assure également I'accélération du plateau tour- §
nant pour passer de I'arrét a la vitesse maximale en 250 ms. Certains plateaux RV peuvent accepter de plus grandes inerties a des vitesses z
réduites. Pour plus de détails, veuillez contacter notre service commercial. E
@
Couple maximum Inertie maximum Vitesse maximum g
Référence Mz (Nm) Iz (kg.m?) (°/s) a
RVS80PP 2 0,1 2 2
RVS80CC 2 1 40 &
RV120PP 15 1 20 —
RV120PE 20 70 2
RV120CC et RV120HAT 10 0,2 80 go
RV120CCHL et RV120HAHLT 15 7 16 3§> 8
RV160PP 2 3 2 25
RV160PE 35 100 2 § é’
RV160CC et RV160HAT " 0,7 80 @ %
RV160CCHL et RV160HAHLT 20 24 16 3
RV240PP 22 4 20
RV240PE 60 150 2
RV240CC et RV240HAT 13 15 80
RV240CCHL et RV240HAHLT 30 38 16
RV350PP 25 4 20
RV350PE 80 220 2 2
RV350CC et RV250HAT 14 18 80 z
RV350CCHL et RV2350HAHLT 30 56 16 E
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Positionnement motorisé

w Caractéristiques de charge Options controleurs:
g RVS80 RV120 RV160 RV240 RV350
= - " N
=z Cz, capacité de charge centrée sur le guidage (N) 900 1800 2700 4000 6500 XPS (cf. page 844) Tous modéles
g a, paramétre de construction 30 40 50 70 100 ESP300 (cf. page 849) Sauf HAT et HAHLT
S b (en mm), sauf HAT et HAHLT 39 53 57 59 73 SMC100CC (cf. page 851) Uniquement RVS80CC
g b (en mm), pour HAT et HAHLT n 75 7 91 SMC100PP (cf. page 851) Uniquement RVS80PP
= k, raideur angulaire (urad/Nm) 35 15 06 03 01
§ Qy, charge en porte-a-faux, axe de rotation vertical Q4 <Cz/(14D/a) 7 /V
[=}

Qy, charge en porte-a-faux, axe de rotation horizontal Qy=Cz/2/(1+D/a) T‘/D Q

<

) Parametre de construction = Distance entre la face supérieure et I'entraxe des chemins de billes
& = Exemple:
25
Sk N . o |
5 ; Qy a une distance de 80 mm de la surface supérieure d'un plateau tournant RVI60HAT,
2Z | D=80mm+75mm =155 mm:
o e
= =
=5 .
éo Qy=2700N/2/(1+ 155 mm/50 mm)=7329 N Axe vertical

pd pd
Références pour commander

Versions avec moteur en ligne

Mini-pas RVS80PP RV120PP RV160PP RV240PP RV350PP
Pas entiers - RV120PE RV160PE RV240PE RV350PE
Pas entiers et compatible sous vide - RV120PEV6 RV160PEV6 RV240PEV6 RV350PEV6 Axe horizontal

Fonctionnement sous vide jusqu'a 10® hPa. Dans ce cas, les spécifications maximums de
vitesse et de charge sont a diviser par deux.

Courant continu RvS80CC Rv120CC Rv160CC Rv240CC Rv350CC
HAT: courant continu et codeur - RV120HAT RV160HAT RV240HAT RV350HAT
optique intégré
CCHL: courant continu et réducteur - RV120CCHL RV160CCHL RV240CCHL RV350CCHL
ﬁ HAHLT: courant continu, réducteur et - RV120HAHLT RV160HAHLT RV240HAHLT RV350HAHLT
= codeur optique intégré
'g Versions avec moteur sur le coté
o Sauf RVS80, ajouter -F pour les versions avec moteur sur le coté. Ve de dessous du RVSE0PP
3 i 150
e TtrouM4/092 |
o prof. utile : 7 136
S I,
'cE 4trous M4 /[ 63 ; ’I\
E prof. utile : 7 NI
5 : S T
7} . & N T 61
Modele RVS80 , a
2 i ) A
7 A \ ‘ w -
< 25 \ ; I
S )
'5 %/ \ — ! Connecteur
s 5 P ‘ méle Sub-D15
2 5trous 3 60°/ 092, |
z lamés pour vis M4 ‘ !
E <~ —
‘g Modeéle représenté : RVS80CC
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w | |
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Les trous supeérieurs et inférieurs
sont alignés
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Positionnement motorisé

by N
Modeles RV120 a RV350 g
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() MOdele RV240CCHL / grof. utile de taraudage : V
/
Wirousaxe/@y: \ E
Z trous lamés pour vis CHc @ a X =22
b trou @ a, prof. utile : ¢ N ==
(partie cachée de la base) N 2 portées >«
B dupch | ==
>+Q c 4
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>N ~P P <05 =
22,5° -> RV120 seulement : =5
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1 Inhibition des capteurs
<= K — Ly de fin de course
(2]
c
z
Dimension =
Référence A B c D E F G H J K N P Q %
RV120 126 155 78 93 99 1155 14 68 63 34 19 4 15 g
RV160 163 192 110 129 134 152 14 n 81,5 36 18,5 5 145 =
RV240 237 275 175 194 204 222 16 75 19,5 40 20,3 7 16,6 %
RV350 356 395 280 302 315 3315 17,5 90 179 50 21,3 8 17,3 5
2R
Plateaux tournants, moteur en ligne m
=
Ref. L M L M, §
PP PE CC CCHL z
RV120 2515 2515 2515 3015 455 117 335 s
=
RVIGO 264 314 264 314 54 @
RV240 289 339 289 339 735 =
RV350 315 365 315 365 105 §
@
Plateaux tournants, moteur sur le coté @
Référence L, M, L, M, e
RV120 155,5 54,5 160,5 110,5
RV160 168 63 2
RV240 193 82,5 E g
RV350 219 114 § 3
o
=S
(=77
Dimension 3
Référence R S T U Y w X Y zZ a b c a
RV120 4 M4 90 87,5 6 6 60 137 5 M5 1 7 17,5
RV160 6 M5 60 120 7 6 60 174 5 M5 1 7 25
RV240 6 M5 60 187,5 7 6 60 250 5 M6 1 10 30
RV350 6 M6 60 295 7 12 30 372 10 M8 2 12 10
2
[A\ Consultez les plans 2D/3D z
sur notre site Internet =
w
® MICRO-CO(E\ITROLE
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« | Modeles RVHAT et RVHAHLT
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= Dimension
w
3 Référence A B C D E F G H | J K N P Q
g RV120 126 155 78 93 99 115,5 14 86 80 63 34 19 4 15
= RV160 163 192 110 129 134 152 14 89 98 81,5 36 18,5 5 14,5
E RV240 237 275 175 194 204 222 16 93 1325 1195 40 20,3 7 16,6
2 RV350 356 395 280 302 315 3315 175 108 189 179 50 21,3 8 173
P Plateaux tournants, moteur en ligne
RN
2 Ref. Ly My L M,
o
5 HAT  HAHLT
E RV120 3015 3015 455 n7 335
% RV160 314 357 54
= RV240 339 382 735
<<Z( RV350 365 408 105
=
i Plateaux tournants, moteur sur le c6té
Référence L, M, My M,
HAT-F  HAHLT-F
" RV120 155,5 54,5 75,5 110,5
@ ES RV160 168 63 107,5
SE
g é RV240 193 82,5 82,5
Xz RV350 219 14 14
= o
o=
o<
=} Dimension
Référence R S T u v w X Y z a b c o
RV120 4 M4 90 87,5 6 6 60 137 5 M5 1 7 175
RV160 6 M5 60 120 1 6 60 174 5 M5 1 7 25
RV240 6 M5 60 187,5 7 6 60 250 5 M6 1 10 30
RV350 6 M6 60 295 7 12 30 372 10 M8 2 12 10
2
= [A\ Consultez les plans 2D/3D
o sur notre site Internet
(%]
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