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REQUILLEUR DE BOWLING

PRESENTATION GENERALE

1. Introduction

La fédération frangaise de bowling et de
sport de quilles dénombre plus de 170
installations de bowling homologuées et un
tres grand nombre de licenciés.

2. Principe

Le bowling est un jeu dadresse qui
consiste a renverser 10 quilles en faisant
rouler une boule sur une piste. Chaque
partie comprend 10 séquences de jeu. Pour
chaque séquence, le joueur dispose au
maximum de 2 lancers pour renverser la
totalité des quilles.

S'’il renverse les 10 quilles lors de son premier essai, il effectue un « strike » et il n’y a pas de
deuxieme lancer.

S'’il ne renverse pas les 10 quilles lors de son premier essai, apres enlevement des quilles
tombées, le joueur lance sa deuxieme boule afin de renverser celles restant debout. En cas de
succes, le joueur effectue un « spare » ; en cas d’échec, c'est un « trou », méme s'’il n’en reste
gu’une debout.

2.1. Description de I'installation

Dans un bowling, les pistes de jeu sont implantées par paire et peuvent varier de 4 a 32 par
site, toutes congues selon le modele ci-dessous.

=) " w

joueur
J Rideaux de N R

parement < Distributeur
Joueur en e T o .
action -
Console 29 is
Ko} B
—— S )
Détection de| N |
la boule S =~
? Goulotte P—— g
. (Retour de la boule) Zone de dépose ¢ Rateau > j
/ des quilles —
\\\\ sonme]
N\ \/
: * . Accélérateur
— A A -
Zone joueur Zone piste Zone requilleur
(environ 5 m) (environ 18 m) (environ 6 m)

Le renvoi de la boule, la mise en place des quilles sur la zone de dépose apres chaque lancer
et leur détection pour la gestion des scores se font par un systeme automatique appelé
requilleur.
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3. Le besoin

Les exploitants de bowling recherchent en permanence a améliorer la satisfaction des clients.
Cela passe par une réduction du temps d’attente des joueurs entre 2 lancers, une information

toujours plus attrayante sur les parties en cours et une fiabilisation accrue des installations.

4. L’étude

4.1. La mission (norme ISO 15288 - 2002)

Req. [Modele] Requilleur [Mission]

Probléme
Temps d’occupation des pistes
trop long par les joueurs

BO - Finalité
Améliorer la satisfaction du client

Il faut réduire les temps morts durant les parties
tout en gardant la fiabilité et la sécurité

>

B1 - Mission
Réduire la durée du cycle du requilleur

Requilleur de bowling

Diminuer la durée de mise a disposition des
quilles tout en gardant la précision existante

4.2. Contexte du requilleur en phase d’exploitation

bdd [Diagramme de contexte] Requilleur de bowling

1 )R
= Bf & A
hand

e

Agent

/ d’exploitation

Exploitant

et Normes

by
o w
Réglementation Requilleur de bowling

Boules

Deux jeux de quilles utilisés
comprenant chacun 10 quilles

Quilles

Environnement

4.3. Les nouveaux besoins

Req. [Modele] Requilleur [Nouvelles contraintes]

« B1 - Mission » 2
Réduire la durée du cycle du requilleur
<__
Diminuer la durée de mise a disposition
des quilles tout en gardant la précision T,
existante

« Besoin performance »
- Communiquer avec le joueur

« Besoin performance »
Fiabiliser les solutions

p « Besoin performance »
Réduire le temps de cycle de 10 %
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5. Architecture du requilleur existant

Le diagramme de structure, donné ci-dessous, présente les différents sous-systemes du

requilleur et les opérations associées.

bdd [Diagramme de structure] Requilleur

« Sous-systeme »
Ecran joueur
Opération(s)

Afficher les informations ()

« Sous-systeme »
Console joueur

Opération(s)
Paramétrer la partie ()

\
\

\

N A
1
« Sous-systéme » AN K « Sous-systéme »
Rateau \\ ' Détecteur de boules
Opération(s) Nl \ ; -7 Opération(s)
Balayer les quilles de la piste () S~ ‘D G -7 Détecter le passage de la boule ()
Requilleur de bowling -
//O 0\\ « Sous-systeme »
« Sous-systeme » -7 Q Q Ttealn Table de pose
Elévateur &7 i ( " Opération(s)
Opération(s) e \ N Déposer les quilles sur la piste ()
Monter les quilles () Rl ! N

« Sous-systeme »

Accélérateur
Opération(s)
Renvoyer la boule au joueur ()

« Sous-systeme »
Fosse a boules

« Sous-systeme »
Distributeur

Opération(s)
Récupérer la boule et les quilles ()
Séparer la boule des quilles ()

Opération(s)
Distribuer les quilles ()
Stocker un jeu de quilles ()

6. Deéfinition et positionnement des quilles

Une quille a une masse comprise entre 1,53 kg et 1,64 kg et une hauteur de 381 mm (15
pouces). Elle est en général réalisée en bois d’érable protégé par une couche de nylon.
La quille, dont la base fait 57,2 mm (2,25 pouces) de diameétre, bascule si son inclinaison par

rapport a la verticale dépasse 9 degreés.

La position des quilles sur la zone de dépose est définie par une réglementation tres stricte des

fédérations sportives de bowling.

Les quilles sont disposées sur un triangle équilatéral de 914,4 mm (36 pouces) de cote,
séparées entre elles de 304,8 mm (12 pouces). Elles sont repérées par un numéro suivant la

figure ci-dessous. La base de chaque quille doit se situer dans un cercle de g 63,5 mm (2,5
pouces), soit une tolérance de position au rayon admise de 3 mm.

914,4
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Diminution du temps de dépose des quilles

Pour gagner du temps lors de la pose des quilles sur la piste, il est envisagé d’augmenter la
vitesse de déplacement de la table.

Pour valider cette solution, il faut vérifier que le moteur Mtable repéré sur le document
ressource page 9 en est capable.

Ci-apres, figures 1, 2 et 3, la table de pose est représentée dans 3 positions particulieres.

Fig. 1 : table en position haute
avec 10 quilles en attente.

Fig. 2 : table en
position pour la prise

des quilles encore gescentg\#},
debout. emontee\\\
v
10 quilles en

attente sur la table

Fig. 3: table en position
basse pour la pose de 10
nouvelles quilles.

Descente /
Remontée
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Deux cas sont étudiés :
- cas 1: déplacement vertical vers le haut de la table a vitesse maximale aprés la pose de

10 quilles (fig. 3) ;

- cas 2 : déplacement vertical vers le haut de la table avec un chargement maximal (fig. 2).

Les caractéristiques de la table sont les suivantes :

masse de la table avec les supports de quilles et les mécanismes associés : 30 kg ;
moteur frein de table triphasé LEROY-SOMER LS71L FCR J02 0,18 kW (document
ressource page 13) ;

masse maxi d’'une quille : 1,64 kg.

Etude du mouvement vertical de la table dans le cas 1

Le moteur Mtable entraine le levier de transformation de mouvement en rotation sur 360° sens
horaire pour effectuer un cycle de descente et de remontée de la table de pose (fig.3).

Sur le document réponse page 18 :

Q1.

la table est représentée dans une position intermédiaire sur la fig. A ;
la table en position basse s’arréte a 20 mm de la piste, fig. B ;
les 2 autres positions sont définies fig. C.

Compléter, sur le schéma cinématique du document réponse page 18 , la liaison entre
la table et le bati.

Un logiciel de simulation cinématique donne les courbes de la position de la table, de sa
vitesse, de son accélération ainsi que le tableau partiel des valeurs de ces données (document
ressource page 10).

Q2. Durant la phase de remontée de la table, préciser :
- lavitesse maximale ;
- la valeur du temps et de I'accélération a I'instant correspondant.

Q3. Calculer le poids de la table. Prendre g = 9,81 m/s2.

Q4. Calculer la puissance utile maximale pour remonter la table.

Q5. Calculer la puissance maximale nécessaire du moteur sachant que le rendement de la
transmission entre ce moteur et le levier de transformation de mouvement est /7= 0,95.
Conclure sur la capabilité du moteur.

Q6. Quelles solutions sont envisageables pour augmenter la vitesse de déplacement de la
table ?
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Etude de la remontée de la table dans le cas 2

Aprés le 1% lancer certaines quilles peuvent étre tombées, d’autres restées debout a leur place
sur la piste. La table de pose descend pour prendre les quilles restées debout. Le rateau balaie
les quilles tombées. La table de pose redescend et repose a leur place les quilles qui étaient
restées debout sur la piste. Si aucune quille n'est tombée, il n'y a pas de prise de quilles ni de
balayage par le rateau.

Pour renseigner un logiciel de simulation dynamique, la vitesse maximale, I'accélération et les
actions mécaniques extérieures de la table sont nécessaires.

Un logiciel de simulation cinématique donne les courbes de la position de la table, de sa
vitesse, de son accélération ainsi que le tableau partiel des valeurs de ces données (document
ressource page 11).

Q7. Aprés la prise des quilles restées debout, quelle est la valeur maximale de la vitesse
lors de la montée de la table ?

Entre 1,939 et 2,104 s, le mouvement est rectiligne uniformément varié.
Q8.  Calculer lI'accélération durant cette phase.

Q9.  Suite a un lancer qui a fait tomber une seule quille, calculer la masse Mmqp puis le poids
Pmob de I'ensemble mobile.

La liaison en B est modélisable par
une glissiere d’axe vertical.

s

La chaine est accrochée a la table au point C.
Q10. Faire le bilan des actions mécaniques extérieures appliquées a la table.

Aprés le calcul de simulation du comportement dynamique de la table, le logiciel donne les
courbes de l'effort de la chaine sur la table, de la vitesse de montée de la table et de la
puissance du moteur Mtable (document ressource page 12).

Q11. Relever la puissance utile maximale du moteur. Conclure sur la capabilité du moteur.
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Choix de la commande du moteur de la table de pose

Le choix a été fait de garder le moteur existant et de le commander par un variateur pour avoir
des vitesses maximales différentes en fonction des phases de fonctionnement.

Réseau électrique : 400 V triphasé + neutre.
Moteur frein de table triphasé LEROY-SOMER LS71L FCR J02 0,18 kW.

Q12. Donner la référence du variateur et justifier (documents ressources pages 14 et 15).
Indiquer le type de couplage du moteur.

Q13. Compléter le schéma d'alimentation du variateur et le schéma de puissance du moteur
sur le document réponse pagel9.
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Amélioration du systeme rateau

L'étude porte sur le mécanisme du déplacement du rateau (figures ci-dessous).
Les 2 bielles liant les 2 leviers et le rateau en A et en B, font I'objet d'une usure prononceée.
Pour faciliter la maintenance, les éléments de liaison de ces 2 bielles sont remplacés par des

éléments standards (documents ressources pages 16 et 17).

La longueur d'entre-axes A-B est de 410 £ 0,8.

Sur les leviers et le rateau, en A et B, des trous
@10 existent. Si besoin, ces derniers peuvent étre
agrandis.

Q14. Compléter le dessin d'intention sur le
document réponse page 20.

Réateau en position début
de balayage

Rateau en position
intermédiaire

16CSE5CCF1 TRAVAIL DEMANDE
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REQUILLEUR DE BOWLING

arbre de
Moteur de la commande de
table (Mtable) la table Elevateur

de quilles

Moteur de rateau

Arbreded 4 Goulotte de
commande de récupération
rateau

Distributeur
de guilles

Levier de
transformation
de mouvement

Fosse a
boules

Porte &
boules

Accélérateur
de boules

Table de pose

Chariot du réteau
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Courbes de vitesse et de position de la table de pose pour le cas 1

0400+ -
Descente de la table Remontée de la table
A A
' Y \
0300
20 [,
E
= 0200+
@ |
@O
w
w
=
= 0100
0,000 g
(2]
(3_-
ch
-0,100
-0.200
Vitesse table en m/s
----- =angle du levier en degrés
L3004 e Z table enmm
-------- accélération en m/s®
-0.400 -
Temps ens
. angle du . e
Tableau partlel de valeurs Temps levier en Z table en |Vitesse table| accélération
ens . mm enm/s en m/s?
degrés
2,689 0 0 -0,0335 1,5582
2,734 -3 0 0,0404 1,7025
2779 6 4 0,1145 15513
2,823 9 10 0,1756 1,1534
2,868 -12 19 0,2176 0,7323
2,913 -15 30 0,2431 0,4301
2,958 -18 41 0,2580 0,2476
3,003 -21 53 0,2665 0,1419
3,048 -24 65 0,2713 0,0793
3,002 -27 77 0,2739 0,0402
3,137 -30 89 0,2752 0,0000
3,182 -33 90 0,2750 -0,0043
3,227 -36 114 0,2748 -0,0177
3,272 -39 126 0,2738 -0,0285
3,316 -42 138 0,2723 -0,0375
3,361 -45 151 0,2705 -0,0452
3,406 -48 163 0,2683 -0,0520
3,451 -51 175 0,2658 -0,0582
3,496 -53 187 0,2631 -0,0639
3,541 -56 198 0,2601 -0,0693
3,585 -59 198 0,2601 -0,0693
3,630 -62 221 0,2534 -0,0792
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Courbes de vitesse et de position de la table de pose pour le cas 2

Prise des quilles

Descente de la table f ' Remontée de la table avec les quilles
0,30 4( N - N\
0,28 A
0,26
0,24 e
0,22 4 .
0,204+~ e
0.18 4 e — — ~
0,16 - ~
0,14 4 ~e =
0,12 N e
0,10 ey
0,08 - o I
2 006
c 0044
S 002
5 D.OO rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrTrrrTrTrrgEr e T [\IIlIIIII!I'II\IIIIIII\IIIIIII\IIIIIISIIII_b'
< 0021 0,50 1,60 215 300 Temps
@ pofdo 1,00 1,94 250 3.50 ens
= gg:: Vitesse table enm/s
0,10 4 -« = -+ —angle du levier en degrés
-0,12 — + — Ztable en mm
0,14 4
0,16 4
0,18 1
0,20 4
0,22 4
0241
0,26 4
0,28 1
0,30-
Temps Vitesse angle du
) ens de la table levier
Tableau partiel de valeurs enm/s | en degrés
1,733 0,0 69,8
1,774 0,0 69,8
1,815 0,0 69,8
1,856 0,0 69,8
1,898 0,0 69,8
1,939 0,0 69,8
1,980 0,061 70,0
2,021 0,123 70,8
2,063 0,184 71,5
2,104 0,245 73,0
2,145 0,241 75,3
2,186 0,236 78,1
2,228 0,232 80,8
2,269 0,227 83,6
2,310 0,222 86,3
2,351 0,217 89,1
2,393 0,212 91,8
2,434 0,207 94,6
2,475 0,202 97,3
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Résultats de la simulation du comportement dynamique de la table

= Puissance en W

----- Vitesse table en m's

-------- Effort de la chaine en N

1,988

210375

temps en seconde

Effort de la
temps en| Puissance | chaine sur |Vitesse table
s en W la table en m/s
en N

1,939 0,0 643 0,000
1,980 41,5 643 0,061
2,021 82,9 643 0,123
2,063 124.4 643 0,184
2,104 165,9 643 0,245
2,145 159,6 630 0,241
2,186 153,3 616 0,236
2,228 146,9 603 0,232
2,269 140,8 589 0,227
2,310 134,6 576 0,222
2,351 128,3 562 0,217
2,393 122,1 548 0,212
2,434 116,0 534 0,207
2,475 110,2 520 0,202
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Variateur

Calibres des variateurs

Alimentation monophasee : 200...240 V / 50/60 Hz

Pour les motewrs triphasés de 2000240 V

Moteur Reseau [entree) Variateur (sortie) Référence Taille
Purssance Courant de ligne max.  Puissance Courant Puissance Cowrant  Courant

ndiquée (2) apparente  d'apps! dissipée 2 nominal  transitoire

sur la plague (1) ry :1;?1. m {1 :::?X.“:I

200V 240V i i

kW GV = A kWA A w A A

.13 0.25 30 2.5 0.8 10 24 3 23 ATVII2HDIBM2{E) 3
a7 05 5.3 £4 1.0 10 41 33 50 ATVII2HDATM2E) 3
055 075 B 5B 14 10 45 37 5.8 ATVI12HDEEM2{E) 4
275 1 BB 7.5 1.8 10 60 48 2 ATVI12HOTEMZ{E) 4

1.1 15 121 102 2.4 18 4 e 04 ATVIIZHUTIM2Z(5) &
1.5 2 15.8 13.3 3.2 12 BO a0 120 ATVI12ZHUISMZS) 6
.5, 3 21.9 18.4 4.4 18 123 110 1685 ATVII2ZHUZZMZS) 7
Tension d'alimentation triphasée : 200...240 V / 50/60 Hz
Pour les moteurs triphases de 2000240 W

Moteur Réseau {entrée) Variateur (sortie) Référence Taille
Purssance Courant de ligne max. Pussance Courant Pusssance  Courant Courant

indiquée i2) apparente  dappel dissipée 3 nominal  fransiore

surla plague {1) 2 3 max. courant {1 mia, [1)

apaw 220y {3 narminal (41

kW Y A A kWA A W A A

.13 0.25 24 18 0.7 10 23 15 23 ATWVIT2HO18M3 1
037 5 3B 33 1.3 10 33 23 50 ATWI12HDATM3

055 0.75 48 232 1.7 10 43 = o6 ATWI12HDSSM3 2
.75 1 g4 56 22 10 55 44 T2 ATWIT2HDTEM3A 2

1. 1.5 8.5 T4 3o 10 71 8.8 104 ATWI1ZHUT1M3 5

1.5 2 11.1 9.6 38 10 ag 8.0 1220 ATWIZHUTEME 5

232 3 14.8 13.0 52 10 114 1.0 165 ATWI12HLZ2M3 i

3 181 18.6 g8 1B 148 12T 208 ATVITZHUEOMSE T

4 o) 24 211 a4 1B 180 75 283 ATVITZHUSDMS T

b:h 7.5 L 320 12.8 23 202 P 41.3 ATWI12ZHLAEEM2 a

[ 10 4548 408 182 23 338 3.0 485 ATWVI1ZHUTEM3 a

1 15 83.5 55 220 B3 2477 54.0 B1.0 ATWVIIZHDT1IM3 g

15 20 az1 718 285 B3 628 56.0 Ba.D ATWITZHDTIEME g
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Tension d'alimentation triphasée : 380...500 V / 50/60 Hz Variateur

Pour les mioteurs triphasés de 3800500 V

Moteur Réseau (entrée) Variateur (sortie) Référence Taille
Puisaqnm Courant de ligne max. Puissance Courant Pu szance Ciourant Coourant
ndiquee {2) apparente d'appel dissipeea  nominal ransitoire
surla plague (1) 3 3 :_'g?x. fgl::;: {1} Ir:ine (1)

Jaov 500V o !
kW Ccv A A kVA A W A A
0.37 0.5 22 1.7 15 10 32 15 23 ATVI1ZHOATHA(S) g
0.55 0.75 28 2.2 148 10 a 18 28 ATVI1ZHOSEMN4(5) g
0.75 1 a6 27 24 10 4 23 35 ATVI1ZHOTENA(S) i
1.1 15 4.0 37 32 10 45 3.0 4.5 ATVITZHUTIMNG(E) g
15 2 a4 4.3 42 10 [i] 41 6.2 ATVITZHU15MN4(E) g
22 3 aa i 54 10 TR 55 8.3 ATVITZHUZIMNG(E) 7
3 3 108 8.3 T 10 125 71 107 ATVITZHUZOMNA(E) 7
4 5 138 0.8 82 10 150 a5 14.3 ATVITZHU4OMNS(S) 7
8.5 7.5 218 16.5 15.0 a 232 14.3 21.5 ATVITZHUSSMNA(G) |
7.5 10 nT 210 18.0 ag 288 170 255 ATVITZHUTSMNG(G) |
i1 15 a2 284 250 a7 T 2T 41.8 ATVITZHDT1MN4(5) g
15 i 432 368 32.0 ar 422 330 495 ATVITZHD15MN4(E) g

Schéma de cablage général

— ATVI1Z2e0eelM2

Alimentation monophasée

r
= 5 9o .
= 3 ATV312eeeeM3/N4/S6
Alimentation triphasée
] Utilisation de la sortie analogique
1) comme sortie logique
(2)
(L = & a<|o] af =] @ S T
|-z > Skl el Bleg © - - i
I |
| £ @B hd L s : = 4,
< 5 > = g B g | 8 2 Relais 24 V
g O O — —D L—. —0——- gy

entrée de automate 24 V
ou

P otentlom &tre voyant

de référence
Résistance de
freinage,
le cas echeanl

(1) Inductance de ligne, le cas échéant (monophasé ou triphasé).

(2) Contacts de relais de défaut, pour signalisation a distance de I'état du vanateur.

(3) Si une résistance de freinage est raccordée, attribuez au paramétre [Adapt, rampe déc.] (brA) la valeur Oui (reportez-vous
au guide de programmation.

Remarque 1 : équiper d’antiparasites tous les circuits delfiques proches du variateur ou couplés sur le méme circuit (relais,
contacteurs, électrovannes...).

Remarque 2: ce schéma concerne les produits ATV312 standard. Les cartes de communication optionnelles peuvent
modifier le cablage de contréle du produit. Pour plus d’informations, reportez-vous a la documentation associée pour les
cartes en option.

Un frein mécanique peut étre piloté par la sortie relais R1 ou R2 du variateur. Il est préférable d'utiliser R2 car R1 est souvent
réservé comme contact de défaut.

Les caractéristiques des contacts du relais R2 sur charge résistive sont insuffisantes pour permettre I'alimentation directe des
bobines de frein mécanique dont la tension d'alimentation est supérieure a 100 VAC. L'utilisation d’'un contacteur est
nécessaire.
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- [
|gUS fr igubal® EBR(M | Embouts 2 rotules
d2 1'.1" =
Constitution de la réf, =~
;?15 Matériau EBR (L)M-04
f :\ L] s Baitier : igumid G Daméte inéeu
&_J) Ll P page 543 Métrique
2 E Calotte : igidur® W300 Starclard
o i NN P page a6 gauche
m i) é PN Embouts détectables Standard
| [ draile
] 1 " o sur damande Traudé
Standard =T s ek
o gg - - dmergomnalaE
Forces admissibles
Référence Force de traction Force Insertion mini  Couplede  Couple de
acourte durée en conlinu & courte durée  en continu du taraudage  sur calotte
IN] N N IN] [mm] [Nm] INm]
EBR(LIM-04 800 400 100 50 7 04 20
EBR(L)M-05 1300 650 180 75 8 (1] 20
EBR{L)M-06 1500 750 200 100 8 15 25
EBR{L)M-08 2000 1000 480 225 11 5,0 70
Cotes [mm)]
Rétérence d1  d2  d3 d4 d§5 CI B M 13 14 W Angledepivot.
E10 plus ou moins
EBR{L)M-04 4 15 M - - 35 & 25 95 300 SW08 %°
EBR{L)M-05 519 M®% 90 11 44 6 0 12 395 SWQ B°
EBR(LM-06 6 21 M6 10 13 44 6 D 12 405 SWI 27°
EBR(L)M-08 8 24 M® 130 16 60 B 3% 16 480 Swi4 24°
EBR{LM-10 10 29 M10 150 19 70 O 43 18 675 SWI7 04"
EBR{LM-10 F 10 20 MI0x125 150 19 70 O 43 18 575 SWI7 24°
EBR(LM-12 12 3 M2 180 22 80 10 8 20 67,0 SWig 21°
IQUS fr igubal® KAR(LM | Embouts a rotules
Les embouts & rotules peu- Constitution de la réf.
2 vent étre commandés en K AR {L]M~05
H cotes métriques avec une Diamétre intdrieur
douille métallique. |l suffit Métrique
6§ d'ajouter la mention MH Standard
= aprés les numéros d'articles gauche
listés ici, par ex. : g}gﬁm
I KARM-10 MH Filets
Standard MH
— Gamme
d3 dimersiorndle K
Forces admissibles
Référence Force de taction Force Insertion mini Couple de Couple de serrage
statique admissible trenwersale admissible e latige semage maxi max sur calotte
dcoutedurbe  en continu & coutedurde  en continu dutaraudage  standard avec doulle MH
N N ™ N [mn] [Nm] [Nm] [Nm]
KAR(L)M-05 00 400 a0 40 13 0,4 5 12
KAR(L)M-08 1000 500 100 50 15 0.5 10 15
KAR(LM-08 1700 850 200 100 18 2,0 12 40
KAR(L)M-10 2500 1250 300 150 20 5,0 20 &0
KAR(LIM-10 F 2500 1260 300 160 20 3.0 20 50
KAR(L)M-12 2700 1380 400 200 22 6,0 a 70
Cotes |[mm]
Rétérence dt d2 @3 a1 B h i 2 Angle de pivot.
E10 plus ou moins.
KAR(L)M-05 5 18 MO5 60 80 3\ 19 42 A
KAR(LM-06 B 20 MOB 7.0 9,0 g 3} 21 46 2o
KAR(L)M-08 24 MO8 80 120 4 25 8 25
KAR(L)M-10 10 30 M10 10,6 14,0 48 28 63 25°
KAR{LIM-10 F 10 30 M10x 1,25 10,5 140 48 28 63 25°
KAR(LM-12 12 34 Mi12 12,0 16,0 54 32 71 25°
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igubal® KSTM | Paliers a semelle IgUS T I
di
3-_-:_; Constitution de la réf.
A % K ST M-05
- - Jln&/ Dlaméstie intérk
<42 ,f:"“:://\l i Métrique
m | Forme
a {Paller & samell
¥ Garmme di-
z N : mensonnelia
o| o] DT )
= 7 -.“-2;-
Forces admissibles
& coute durée en continu pour trous de fix.
N] ] N} INm]
KSTM-05 700 B0 300 06
KSTM-06 1100 550 300 13
KSTM-08 1300 G650 400 13
KSTM-10 1800 750 500 25
KSTM-12 2200 1100 600 25
Cotes [mm]
Référence a d B © mn h2 m h3 d3 X2 Angl dephot
E10 plus ou moins
KSTM-05 34 5 8 6,0 7 14 25 4 33 46 30°
KSTM-06 43 6 a 7.0 10 18 33 55 45 6 20°
KSTM-08 47 8 12 9.0 10 20 33 (5] 4.5 7 25°
KSTM-10 62 10 14 105 14 26 46 75 55 8 25°
KSTM-12 65 12 16 12,0 14 28 46 8,5 55 ) 25°
igubal® EFOM | Paliers appliques |9US fr
dB
- ﬂ Constitution de la réf.
? % ‘ Matériau E F O M-04
T | Beitier : igumid G Deméte nére.
M 4 P page 883 Métrique
Calotte : |alicur™ W300 42 trous
f* P page 6 Palier
applique
Gamme -
rmersorree
Forces admissibles
Paliers appliques igubal® EFOM avec 2 trous de fixation
Référence Force de traction Force radiale Force radiale maxi Couple maxi
statique admissible axiale maxl admissible admissible en continu de semage
surla calotte en continu pour trous de fix.
U] N N] N MNm]
EFOM-04 400 200 750 a3 06
EFOM-05 400 200 750 376 0,6
EFOM-06 500 250 800 400 0,6
EFOM-08 700 350 1100 580 1.3
EFOM-10 850 425 2000 1000 25
EFOM-12 1100 550 2200 1100 25
Cotes [mm]
Pallers appliques igubal® EFOM avec 2 trous de fixation
Référence di dB H L J Al Ag N Angle de
E10 Longueur Largeur  Entraxe  Hauteur  Hauteur Trouoblong  pivot
trouoblong rebord totale oxl Pplus ou
40,1 moins
EFOM-04 4 140 33,8 16,0 24,0 4.5 8,0 3,2x 5,0 28°
EFOM-05 5 140 a8 16,0 24,0 4.5 85 3.2x 50 29°
EFOM-06 6 14,0 338 16,0 24,0 4.6 85 32x 60 28°
EFOM-08 8 18,0 442 2,0 31.0 55 105 43x65 25°
EFOM-10 10 222 82,0 26,0 36,0 6.6 12,0 53x8,0 25°
EFOM-12 12 250 5,7 3,0 41,0 7.0 130 53x 80 23"
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