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1. PREMESSA

I motori della serie TTM per azionamenti di vie a rullisono stati studiati e progettati, sulla base di espe-
rienze ventennali, per l'impiego nei servizi ausiliari nel settore siderurgico dei laminatoi, dove viene ri-
chiesto un servizio pesantecon numerosi dvviamenti, frenature, inversionidi marciae possibilitàdi per-
manenza sotto tensione con rotore bloccato.

2. CARATTERISTICHE GENERALI

Si distinguono i seguenti tipi di servizi:

A) SERVIZIO INTERMITTENTE ('SIF"

E il servizio nel quale la macchina è sottoposta ciclicamente a periodi di lavoro alla potenza nomi-
nale ed a successivi periodi di funzionamento a vuoto.

B) SERVIZIO INTERMITTENTE'oslR"
E il servizio nel quale la macchina e sottoposta ciclicamente a periodidi lavoro alla potenza nomi-
nale ed a successivi periodi di riposo.

c) sERvtzlo tNTERMITTENTE ('SlF" CON INVERSIONE

D) SERVIZ|O INTERMITTENTE ((StR" CON INVERSIONE.

Nei casi C e D il riscaldamento dei motori è evidentemente dovuto principalmente alla corrente di
avviamento ed a quella di frenatura.

I quattro tipi di servizio sopra indicati, sono caratterizzali dal rapporto di intermittenza (rapporto fra la
durata del periodo di lavoro e la durata totale del ciclo) e dal numero di cicli orari.
Valori nominali del rapporto di intermittenza sono il 20-40-60-100%.
ll valore di intermittenza del 100% si ha quando il periodo di disinserzione è nullo.
Nelle tabelle di catalogo sono considerati solamente i valori del400/o e 100%. Gli altri valori possono ot-
tenersi mediante semplice interpolazione lineare.
Precisiamo inoltre che ivalori indicati nelle tabelle si riferiscono al servizio inlermittente "SlR". Nel ca-
so di servizio "SlF", i valori potranno essere comunicati a richiesta.
Durante il servizio intermittente'oSlF" o "SlR" e durante le inversioni, i motori sono soggetti a sollecita-
zioni estremamente più gravose che non i motori per servizio continuo ed unico senso di marcia.
Caratteristica dei motori per comando rulli è la frequente inversione di marcia a pieno carico ed il bru-
sco e frequente arresto con frenatura in contro-corrente.
La loro costruzione deve pertanto essere elettricamente e meccanicamente speciale e cioè adatta a
sopportare notevoli sollecitazioni.
Per il comando singolo dei rulli verso il quale tendono tutti gli impianti moderni, si è dimostrato partico-
larmente adatto, per la sua semplicità costruttiva, per la sicurezza di esercizio e la quasitotale mancan-
za di manutenzione, il motore asincrono con rotore a gabbia. La serie TTM inoltre, se necessario, si pre-
sta ad essere alimentata a frequenza variabile, anche da inverter, per adattare il suo numero di giri ad un
qualsiasi programma di laminazione.
A seconda del funzionamento, si fa distinzione fra i rulli di lavoro - il cui senso di rotazione cambia ad
ogni passata di laminazione - ed i rulli di trasporto che ruotano a velocità costante con rare inversioni
del senso di marcia.
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2.1 MOTORI PER RULLI DI LAVORO

L'azionamento dei.rulli di-lavoro, richiede pàrticolari prestazioni al motore che deve fornire unlavoro di accelerazione e frenatura òòÀ etevati ,or"Àii-JiÀamici complessivi e con ir richiestonumero di manovre orarie.

liìJtt"ì15;31#!t'on', 
è necessario che non si superi it riscatdamento desri avvotgimenti consen-

L',accelerazione delle masse d'inerzia deve avvenire nel più breve tempo possibile e si richiedepertanto all'avviamento un'alta coppia acceterante mèolaìetimitrir,-J iiÀìià'rrp"riore, da,acondizione che i rulli, nella fase di avviamento, non stiitino sotto il Iingotto da accelerare.lnoltre I'andamento delle coppia oeimotore deve esserJlrì" che, in caso di improvviso sovrac_carico' il motore non si fermi'ma rallenti.soltanto, éortinJanoo a fornire coppia motrice.Questa pubblicazione illustra i motorioetta serie-irù - ioìàr" Tabte rvrotoii---"on rotore a gab-bia che sono stati sviluppati sutta oase di teòÀ;Éòié'àltàilànte affidabiti. Le caratteristiche deimotori sono indicate nelle tabelle del listinotràÀÌtàÈ,iràìi si potrà scegtiere it motore appro-priato per una gran parte delle condizioni di 
"."r"iiio "ie si presenteranno in pratica.

MOTORI PER RULLI DI TRASPORTO

Per il comando dei rulli d,i trasporto, potrà essere adottato un motore con caratteristiche elettro-magnetiche normali per la cui scelt'a e determina;6ià|a6nza in servizio continuo od intermit-tente. La scerta ne risurta pertanto notevorment" Àérilùiò"tr.

! 2.2.

3. DENOMINAZIONE DEt MOTORI
I motori vengono contraddistinti da lettere e da numeri secondo quanto di seguito specificato:

Esempio:

Lunghezza pacco Iamiere
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4. NORME
I motori del presente l.i.stino, corrispondono perfettamente alle norme cEl 2-3 fascicolo 355 per le mac-chine elettriche rotanti. Esse risponoono inòltre riré ràòàomanoazioni-tÉCaa-q s+-0, 34-7 e34-8.Per quanto concerne le costanti oi acceierazione, oetinltJoar;r;;ò;;i; z]àiiàilrt" sule tabele, si pre-
:iiffi[?.|iiTl1T3là: 

in classe "H" come speciri'caio, ,rÀéti" ,nà Joriri"mÉe]ratura di 125.c rispetto
Nel caso di f unzionamento di motori in ambiente.a temperatura più elevata, potremo comunicare, di vol-
l?^ln-yg[rl. te prestazioni che si possono garantire.
Nel caso di installazione in clima umido, tòpicale, è necessario trattare gliavvolgimenti con vernici par-t icolari.
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5. CARATTERISTICHE MECCANICHE

5.1 PROTEZIONE

lP44 secondo le norme UNEL 05515/71 e le raccomandazionl IEC 34-5 e 34-6.
I motori sono in costruzione chiusa, senza ventilatore esterno, protetti contro la penetrazione di
corpi solidi di dimensioni superiori a mm. 1 e contro gli spruz2i d'acqua.

5.2

5.3

FORME COSTRUTTIVE

Le forme costruttive normali sono la lM 1001
possiamo fornire motori in altre esecuzioni o

(con piedi) e la lM 3001 (con flangia). A richiesta
con caratteristiche al di fuori dell'unificazione.

CARCASSA E SCUDI

I motori TTM sono costruiti con carcassa e scudi in ghisa sferoidale e dimensionati in modo da
renderli estremamente robusti.
Le alette anulari della carcassa e le quattro terne di alette sugli scudi. ne aumentano la rigidità e
la superficie di raffreddamento migliorando la dispersione del calore.
lldiametro esterno della carcassa e il più piccolo possibile e cio assume particolare importanza
quando i motori vengono montati sotto le pedane della via a rulli.
E opportuno che questi cunicoli vengano ben arieggiati con possibilità di ricambio continuo
dell'aria.
Ove necessario, gli scudi flangiati possono essere forniti con la parte superiore spianata.

STATORE COMPLETO TTM 132

INDOTTI

Gli indotti dei motori TTM sono la parte più sollecitata e, conseguentemente, sono oggetto di
particolare cura sia nel dimensionamento elettromagnetico che in quello meccanico.--
I lamierini che compongono il pacco lamellare, sono di tipo particolare ed il pacco viene pre-
formato alla pressa. ll pacco avvolto viene quindi riscaldato e montato, con idonea interferenza,
sull'albero che viene sempre realizzato con acciai speciali.
L'indotto cosi formato passa alla rettifica contemporanea del pacco lamellare - per ottenere un
traferro molto preciso - delle sedi cuscinetti e della sporgenza di accoppiamento.
Lo stesso viene inf ine equilibrato dinamicamente.

I

9

5.4



\,

5.5 CUSCINETTI

Tutti i motoriTTM
nella tabella n. 1.

INDOTTO COMPLETO TTM 132

sono previsti con cuscinetti
Nel tipo TTM 200 è previsto,

a rotolamento lubrificati a grasso come indicato
sul lato accoppiamento, un cuscinetto a rulli.5

5.6

TABELLA N. 1

SCATO LA COPRI-MORSETTI

La protezione è in 1P55. La scatola è normalmente posta sulla destra guardando il motore dalto accoppiamento.
Iterminali sono contrassegnati secondo le raccomandazioni lEc 34-g e DIN 42401.

TABELLA N. 2

lNtzto u1 vl wr UVW
FINE u2 v2 w2 XYZ

ALL. ALLA RETE L1 L' L1 RST

la-

":
[-ATO ACCOPPIAMENTO

1 "..

TTM 80

TTM 1OO

TTM 132

TTM 160

TTM 2OO

62052RS

62072RS

63092RS

631 1

NU 313

62052RS

62062RS

62092RS

631 0

631 3

b
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6. CARATTERISTICHE ELETTRICHE

6.1 TENSIONE

Le tensioni normali sono 220 V - 380 V - 500 V. I motori possono essere comunque avvolti anche
per altre tensioni purchè inferiori o uguali a 500 V che rappresenta il limite massimo della ten-
sione di funzionamento alla frequenza di 50 Hz per la quale i motori possono essere avvolti.
È ammessa una tolleranza del +5% sulla tensione di targa, quando il motore funziona alla fre-
quenza nominale.

6.2 FREOUENZA

La velocità dei motori sulle tabelle è riferita ad una frequenza di linea di 50 Hz.
Sulla frequenza è ammessa una tolleranza del !5o/o, quando il motore funziona alla tensione
nominale.

7. COPPIA E CARATTERISTICHE TIPICHE

Nella figura sono riportate le caratteristiche tipiche di un motore tipo TTM 160-41-10 e cioè l'andamento
della coppia (decrescente con l'aumentare dei giri) della corrente e del fattore di potenza. I motori pos-
sono essere calcolati con caratteristiche di coppia diverse da quelle indicate nel grafico e che più si
adatta al servizio richiesto.
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600 GlRl/1'- Cs = 18 daNm.

Gs = Coppia di spunto
ls = Corrente di spunto
Cma = Coppia media di avviamento (=0,7 Ca)



8, SCELTA DEL TIPO DI MOTORE
Nella sce.lta del tipo di motore per comando di rulli di lavoro, deve essere seguito un criterio diverso daquello valido per vie a rulli di tiasporto, che giranò.oÀiinràrente in un solo senso.Per inversione si intende normalmente it pas§aogì" oéii, 

"àrocita 
prossima al sincronismo in un sensodi marcia alla stessa velocità in senso co,ntrario]ÉuràÀt" ogni invelsione oi rnaòia si genera una quanti-tà di calore che deve essere dissipata dalla superf iòié eÀtéina dei motori. La quantità di calore è diretta-mente proporzionale alla costante di accelerazione (Ro)-.--

Durante le inversioni non si deve assolutamente oltrèpàssare il limite di temperatura previsto dalle nor-me.
Bisogna notare che le sollecitazioni termiche non sono dovute, come per i motori normali, al funziona-mento a coppia costante, bensi al contin.uo e frequentè .à.oirrento'oi veioÉììa. euesta è appunto laragione per la quale non viene.f issata per i motori.iiò;mrndo rulli una potenza nominale in kw; in effettile accelerazioni non sono facilmente riportabili ad ùÀ, Éoienra nominale del motore.

8.1 CALCOLO DEL PD' TOTALE RIFERITO ALL'ASSE DEL MOTORE.

Si considerano le seguenti caratteristiche:

D = diametro del rullo

Q = peso del lingotto

PD2R = > PD2 parti rotanti (rotore + giunto +
PD2L = PD2lingotto

PD2T = PD2 totale

(m)

(Ks)

rullo) (Kgmr)

(Kgm')

(Kgm')

supponendo che ir ring.otto appoggi sempre su due ruili, ir pD, derall'asse del motore risulta Oatb'Oa-tia relazione:

PD2L = 1l2GD2

supponendo che l'inversione del moto dei,rulli avvenga simultaneamente da entrambe le partidei cilindri del laminatoio, si ha per irullioi ciaJòuÀa"ùià atternativamente un,inversion" 
"orlPD2 totale uguale a pD2R + pD2'r- e Inversione con pri, iotate uguare a pD2R.

L'insieme delle due inversioni, una per ogni corsa del lingotto, risulta quindi equivalente a dueinversioni identiche con pD2 totare uguaì-e a pD2n + lti!o,t.

PerciÒ il ciclo di lavoro puo essere considerato costituito da un numero di inversioni uguale alnumero delle corse del lingotto con PD2 totale riterito àìiaìse del motore dato dalla relazione:
PD2T = PD2n + 1t4 GD2.

lingotto per rullo riferito

v
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8.2 CALCOLO DELLA COSTANTE DI ACCELERAZIONE

La caratteristica che definisce quantitativamente un servizio con manovre frequenti (come la
potenza resa definisce il servizio continuo) è la "costante di accelerazione".
La costante di accelerazione corrispondente a un "certo tipo di motore" può essere def inita co-
me il prodotto del PD2 totale riferito all'asse del motore per il numero degli avviamentiorari com-
pleti ammissibili agli effetti del riscaldamento.
La costante di accelerazione corrispondente a un "certo tipo di servizio" puÒ essere definita
con il prodotto del PD'?totale riferito all'asse del motore per il numero di avviamenti orari com-
pleti equivalenti agli effetti della potenza dissipata nel complesso di manovre definite dal servi-
zio considerato, secondo la relazione:

Nae = Na (sa12 - sa22) + Nf (sf1z - sf22)

in cui:
Nae = n" avviamenti orari completi equivalenti
Na e Nf = no avviamenti e n' frenature orarie
Sa1 e sa 2 = scorrimenti all'inizio ed alla fine di ogni awiamento.
sfl e sf2 = scorrimenti all'inizio ed alla fine di ogni frenatura.

Nel caso di N manovre definite dalle condizioni sottoindicate si hanno in particolare i seguenti
valori:

TABELLA N.3

li:'iirìiìi:r,ita:fii
.......1

I

liiiillitlìi,ii:i{ifii:i::i!,
i§+§
aiìJ;iL:;ìi:.iriiÌl

ffi
i.liiiiliiiri

( completo
avviamento I

(incompleto

1

1

0

S

'1

1 -sz

, completa
frenatura )

( incompleta

2

2-s

'1

'1

3

4(1-s)-(1-sz;

( completa
tnversrone (

( incompleta

1

1

0

S

2

2-s

1

1

4

4(1-s)

lndicando con N il numero dette màòovre, il numero degli avviamentiorariequivalentiè dato dal-
la relazione:

Nae=aN
e pertanto la relazione generale per il calcolo della costante di accelerazione è data.da:
Ao=aNPD2r

da cui:

N= Ao oppure N - 1

s12-s22aPD2t PD2r
Ao

Dove
dove
dove
dove
dove

a=1
a=3
a=4
s1 -
52=

nel caso di avviamenti completi
nel caso di frenature complete
nel caso di inversioni complete
scorrimento all'inizio di ogni manovra
scorrimento alla fine di ogni manovra.
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ESEMPIO DI SCELTA DEL TIPO DI MOTORE

Nellascelta del tipo di motore adatto al servizio si puo seguire il seguente sistema:
Not.i: PD2 (rullo+ lingotto) - numero di giri - coppia rirassimà.
Si ricer.ca: tipo di motore - numero di inversioni complete.
Esem.pio: PD2 (rullo + lingotto) = 1,2Kgm2 - numerb di giri - 1000.
Coppia massima - 3 daNm. --
Viene scelto il motore tipo TTM 100.25t6, con coppia di spunto 3daNme pD2 motore = 0,03Kgm2' ll motore scelto è adatto per il seguente numero di'inversioni compleie:

N= Ao =
4,PD2T

Avremo allora:
lntermittenza 10070 : N =
lntermittenza 40%:N-

4(1.2 + 0,03) 4.92

153
192

Appare evidente che quanto più è breve il tempo di intermittenza, tanto maggiore puo essere ilnumero di inversioni del motore.
Se si trattasse di semplici avviamenti completi lo stesso motore consentirebbe le seguenti ma-novre orarie:

N = .Ao =
1.PD2 1.2 + 0,03

Avremo allora:
lntermittenza 100% : N
lntermittenza 40% : N

1.23

= 610
- 765



9. QUESTIONARIO

Nel caso in cui riesca difficile determinare iltipo di motore causa I'elevato numero di manovre opprrre ilnotevole PD2 accoppiato oppure l'elevata intermittenza, è opportuno interpellarci fornendo gfì òiJmentiindicati nel seguente questionario.

1) Uso della via a rulli (laminazione, trasporto etc.).
2) Tipo di materiale trasportato.

3) Peso massimo del materiale trasportato.
4) Peso minimo del materiale trasportato.

5) Lunghezza massima del materiale trasportato.
6) Momento di inerzia del materiale trasportato (riferito all'asse del motore).
7) Temperatura del materiale trasportato.
B) Temperatura ambiente in prossimità del motore.
9) coppia di avviamento e coppia massima richiesta ar ruilo.

10) Velocità del rutto (giri /1') (o vetocita periferica det ruilo).
11) Tipo di rullo e sue dimensioni.

12) Momento di inerzia del rullo (Kgmr).

13) Quantità dei rulli motorizzati.

14)"Suddivisione dei rulli non motorizzati.
15) Suddivisione dei ruili rispetto aila gabbia.

16) lnterasse fra i rulli.

17) Numero degli avviamenti/ora.

18) Numero delle inversioni/ora.

19) Numero delle frenature/ora.

20) Condizioni ambientali e climatiche.
21) Tipi di frenatura

r in contro-corrente
o in corrente continua. altri tipi di frenatura.

22) Tempo di accelerazione richiesto sec.
23) Tempo di inversione rischiesto sec.

24) Tempo di frenatura richiesto sec.

25) Tempo di inserzione alla rete sec.

26) Velocità del motore gl1'.

27) Polarità del motore.

28) Tipo di costruzione del motore. lM 1001. lM 3001
o Forme speciali (fornire disegni).

29) Eventuale rapporto di trasmissione fra rullo e motore.
30) Tensione e frequenza di linea. Alimentazione da inverter.?
31) Altre informazioni che si ritengono utili.

10
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10. TABELLE DATI TECNICI

Le tabelle che seguono, indicano le prestazioni dei motori della serie TTM con:Y

- FORMA COSTRUTTTVA: tM 1001-|M3OO1

- PROTEZIONE: lP45 E tPSs

- TENSIONE: 380V

- FREQUENZA: 50 Hz

- ISOLAMENTO CLASSE: H

- VENTILAZIONE: lG00

b i);?;;'J,oS !ilfl'àx:fl""'.",?,11i3?,iTS""..U;l,3sii3:::"#""!:Xi"";"Jì:,11?:iiJll :!1,* 
più comune A,.

It

b

i
I
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10.1 MOTORT A6POLI v
,VELOCITÀ'

§IilCBONA
.GIiHi,MIN,,,

coPptA Bt
:,EPUNTOT
dà:illii*,

MOTORE
TIPO ,

r'i,CO,R BEfiiTEr:rotr,,l
AVvÌÀ[à]Èi$d',À,
i,i.i 380V i!-i5o,r.l{i:r.i.r:

, ,,I COEFFICIÉIiITE §|,,,,u,
ACCELÉRAZIO}IE'.K§M.IH' r rrl§orL:,rclìqEsÉrH rri r..r.l

INI:,r00yi'll i l'' ]l,,, INfì 40tl;

ll,r,..lr,PD3r:ril:

,rR§l§EE

.,..l.k4"1l,..

1 000
1 000
1 000
1 000
1 000
1000
1 000
1 000
1000
1000

4
5.5
7.5

10
15
20
30

550
660
740
850

1 150
1250
1 450
1 860
2280
2940

700
860
935

1 080
1 530
1 580
1 830
2180
2730
3500

4.6
6.3
9.1

11.7
18
26
32
44
61

88

0.011
0.015
0.029
0.038
0.062
0.125
0.156
0.309
0.428
0.590

1.6
2.1
J

TTM 80-25-6
TTM 80-29.6
TTM100-25-6
TTM100-29.6
TTM100-37.6
TTM132.33-6
TTM132-37-6
TTM160-33-6
TTM160-39-6
TTM160-45-6

26
32
44
52
61
93

105
154
175
210

l0.2MOTOR| ASPOL|

32
34
49
57
80
96

115
176
210
270
296

750
750
750
750
750
750
750
750
750
750
750

1.5
2
3
4
5.5
7.5

10
15
20
25
30

TTM 80-29-8
TTM 80-33-8
TTM100-29-8
TTM100-33-8
TTM132-29-8
TTM132-35-8
TTM'132.39-8
TTM160-39-8
TTM160-45-8
TTM200.37.8
TTM200-41-8

950
1 130
1 350
1 600
1 980
2420
2850
3950
4980
4980
5730

1320
'1635

1 820
21 00
2380
2850
3480
4720
5950
5950
6850

4.5
5.2
8.2

10.5
13
17.5
22.5
39
53
62
77

0.015
0.0187
0.045
0.0575
0.132
0.1 88
0.231
0.428
0.590
1.250
1.560

10.3 MOTORT A 10 POLI

600
600
600
600
600
600
600
600
600
600
600
600
600

1.2
1.6
2.1
3
4
5
6.5
8

10
15.5
20
25
30

1250
1 650
1 700
2150
2450
3050
3700
4300
4700
6300
71 00
7850
9000

1900
2520
2520
3050
3400
3900
4500
5350
5900
7950
8700
9650

1 1300

2.5
3.7
4.25
6.20
7.50
9.50

12
15
25
37.5
44.5
57
72

0.011
0.0187
0.0350
0.0525
0.065
0.149
0.1 88
0.231
0.448
0.700
1.080
1.350
1.700

26
34
44
54
60
87
96

112
146
185
255
285
325

TTM 80-25-10
TTM 80-33-10
TTM100-25-10
TTM100-31-10
TTM100-35-10
TTM132-31-10
TTM132-35-10
TTM132.39-10
TTM160.33.10
TTM 160-41-10
TTM200-35-10
TTM200-39.10
TTM200-43.10

10.4 MOTORI A 12 POLI

500
500
500
500
500
500
500
500
500
500
500
500
500

1.6
2
3.1
4.2
5.1
6.2
8

10
12.6
15.2
20
25
30

2250
2650
3300
3900
4750
5700
6000
6800
7850
9800

1 0500
1 2300
1 4800

3
3.6
5.2
6.2
7.6
9.6

17
21
26
33
37
46
57

0.0318
0.0390
0.0575
o.0728
0.162
0.203
0.458
0.566
0.700
0.900
1.430
1.780
2.250

36
45
57
62
92

105
140
158
175
195
268
296
340

TTM100-23.12
TrM100-27.12
TTM100-33-12
TTM100-37-12
TTM 132-33-12
TTM132-37.12
TTM160-31-12
TTM160-35-12
TTM160-39-12
TTM160-43.12
TTM200.37.12
TTM200-41-12
TrM200-45.12

3250
3700
4700
5650
5900
71 00
7200
8300
9650

1 2300
13100
1 5300
1 8300

12



10.5 MOTORI A 16 POLt

rvEr§ÒriA
§1!{§RONA
,:ì§l,HllfnlÀt;l

.COPP}A DI.
,r',SFUàlT.Or'
,,r',.,ii{Al§Bt r,:,

MOTOEE
'TIPO r,'

, :.,,r,,coEFFtctÉNTE oI .,,,, r,'

AECELEHAZIOTIIE «§M.iI{
i,.i,r'i.i l§OL,CTLA§§E r*.' r.,'rl:''

r${:f,,!00lL..r,t,,,,.r.r.i rrrl*T;,.i0%i 
i

-coftHENIE,,ol,,ri -] i' PD:,
AVVIA[,]E]IT0 Ar ]'''.nOTORE
r'r,r3flY.!,50.,ft12.,, .'-ir,'IXcfir:l

]MASSA
",, , |(§,,,,1

375
375
375
375
375
375
375
375
375
375
375
375

1.3
1.7
2.5
3.6
4.2
5.1
7.6

10.2
12.6
16.2
21

26

3200
3950
4950
6400
7300
8600

11150
1 2650
1 4900
1 6350
1 8900
22300

5050
6400
7950
91 00

1 0600
12250
1 4650
1 6650
1 9300
21900
25250
29800

2
2.5
3.5
4.5
5.5
6.7

12
15
19
27
31

39

0.0318
0.0465
0.0650
0.1 32
0.1 62
0.203
0.507
0.625
0.790
1.430
1.780
2.250

37
52
62
80
93

104
148
166
186
268
300
342

TTM100-23-16
TTM'100-29-16
TTM100.35-16
TTM132-29-16
TTM132-33-16
TTM132.37-16
TTM160-33-16
TTM160.37-16
TTM160.41.16
TTM200.37-16
TTM200-41-16
TTM200-45-16

Y
10.6 MOTORT A 20 POLI

85
102
148
165
186
300
342

300
300
300
300
300
300
300

2.7
4.1
5.6
7.7

10.5
15
20

9400
1 2350
17150
1 9900
23000
301 00
35650

1 4350
1 8s50
231 50
26650
31 000
39900
47300

3
4.2
5.5
7.6

10.2
15.1
20.5

0.149
0.203
0.507
0.628
0.790
1.780
2.250

TTM132-31-20
TTM132.37-20
TTM160-33-20
TTM160-37-20
TTM160-41.20
TTM200-41-20
TTM200-45-20

10.7 MOTORI A 24 POLI

96
150
186

3.2
5.3
8.2

250
250
250

TTM132.35-24
TTM160-33-24
TTM 160-41-24

17250
25300
33650

27250
33300
44300

EE

7.5
12

0.1 88
0.507
0.790

Y

10.8 MOTORI A 30 POLI

5.2
7.6

5.2
7.6

200
200

TTM160-35-30
TTM160-41-30

34900
42800

52300
64800

0.565
0.790

158
186

v
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1 1. CARATTERISTICHE DIMENSIONALI

11.1 FORMA lM 1001

sezione o{

"ffiw)

3

t,

TIPO
TTIII H l B c D E F GA GD l( fitr t t, L, tc lc BB *A AB 8§ Itr IE

80 25 80 125 173 50 24 50 B 20 7 10 12 274 136,I 37 ,5 3t+ 165 40 160 200
.140

225

80 29 80 125 208 50 24 50 8 20 7 10 12 309 154 155 3s9 lo3 40 160 235 140 225

80 33 80 125 248 50 24 50 8 20 7 10 12 349 174 t/5 399 tb5 40 160 275 140 225

100 23

100 25
100 160 187 63 32 50 10 27 B 12 16 310 156.5 153,5 360 205 5B 40 200 OEE 160 265

100 27

r00 29
100 160 222 63 32 50 10 27 B 12 16 345 174 171 39s 205 58 40 200 255 160 265

100 3r

I00 33
100 160 262 63 32 50 10 B 12 16 385 194 191 435 205 58 40 200 295 160 265

I00 35

100 37
100 160 312 63 32 50 10 27 B 12 16 435 215 216 485 205 58 40 200 345 160 265

TIPO
TTM

H A B G D T F GA GO K ltA t f, L2 tc A§ V BG AÀ AB BB AD AÉ

132 29 132 216 232 89 42 75 12 a1 I 14 20 412 205 207 487 265 55 77 45 265 280 332 200

r32 31

132 33
132 216 272 89 42 75 12 37 B 14 20 452 225 227 527 265 55 77 45 265 320 332 200

132 35

132 37
1aa 216 322 B9 42 75 12 37 8 14 20 502 250 252 577 265 55 77 45 265 370 332 200

132 3S 132 216 387 B9 42 75 12 37 B 14 20 567 282 284 642 265 EE 77 45 265 435 éJt 200

IL



11.1 FORMA IM 1OO1

sezione o{
_(h
cwl

Y

Y

y

TIPO
TTlYli

Hr .ì,4 E, rCti. B E F GA GTT K HA t It L? t0 Ie Y BC, fiAr' AB
,88

ÀE AE

r60 3r
160 33

160 254 264 108 50 110 14 44,5 I 14 22 480 240 240 590 322 54 85 60 310 314 403 242

160 35
160 37

160 254 314 108 50 110 14 44.5 s 14 22 530 265 265 640 JZI 54 85 60 310 364 403 242

160 39
I60 41

160 254 3i9 108 50 110 14 44,5 I 14 22 595 297 ,! 297 ,5 705 322 54 85 60 310 429 403

t60 43
160 45

160 254 464 108 50 110 14 44,5 I 14 22 680 340 340 790 322 54 B5 60 310 514 403 242

200 35
200 37

200 318 294 133 60 110 1B Aà
11 18 2B s60 280 280 670 400 63 100 78 388 350 515 315

200 39
200 41

200 318 359 133 60 110 18 AC
11 18 28 625 ala E 312,5 73s 400 63 100 78 388 41 515 315

200 43
200 45

200 318 444 133 60 '1 10 18 53 11 1B 28 710 355 355 820 400 63 100 7B ?oo 500 515 315

IA

D



11.2 FORMA lM 3001

Y,
§ezlone,o{

--l-\uj-JJi)
l\ : /1

GEìÉÉ]

j

TIPO
ITTII M t{ P D E F GA K TA T A8 t L1 L2 tc GI' IE fft

80 25 165 130 200 24 50 B 20 11,s(4) 12 3,5 170 274 1 36,5 137,5 324 7 140 240

80 23 165 130 200 24 50 I 20 11,5(4) 12 .E 170 309 154 155 359 7 140 240

80 33 165 130 200 24 50 B 20 1 1 ,5(4) 12 3,5 170 349 174 t/3 399 7 140 240

r00 23
100 25

215 180 250 50 10 27 (4)14 14 4 210 310 1 56,5 1 53,5 360 8 160 285

100 27
r00 29

215 180 250 32 50 10 27 (4)14 14 4 210 345 174 171 395 B 160 285

100 3l
r00 33

215 180 250 JZ 50 10 27 (4)14 14 4 210 385 194 191 435 B 160 285

100 35
100 37

215 180 250 32 50 10 27 (4)14 14 4 210 435 219 zto 485 B 160 285

132 2S 265 230 300 42 12 37 (4)14 14 4 265 412 205 207 487 8 200 350

132 3r
132 33

265 230 300 42 12 37 (4)14 14 4 265 225 227 527 I 200 350

132 35
't32 37

265 230 300 42 75 12 37 (4)14 14 4 265 502 2s0 tat 577 8 200 350

r32 39 265 230 300 42 75 12 37 (4)14 14 4 265 567 282,5 284,5 642 B 200 350 t/

to
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11.2 FORMA tM 3001

§èiione §{

-=f--;\M

i+*

b

TTPÙ
.TTIf ftt fl P D E F GA l( LA T AS L !, [2 tc §D AT AO

150 3t
160 33

300 250 350 50 110 14 44,5 1 4(8) tb 5 322 480 240 240 590 I 195 420

160 35
160 37

300 250 350 50 110 14 44,5 14(B) 16 5 322 530 265 265 640 I 195 424

160 39
I60 41

300 250 350 50 110 14 44,5 14(8) 16 5 322 595 297 ,5 257 ,5 705 I 195 420

160 43
160 45

300 250 350 50 110 14 44.5 14(8) l6 5. 322 680 340 340 790 I 195 420

200 35
200 37

350 300 400 60 110 18 Àc 14(8) 16 5 400 560 280 280 670 11 300 500

200 39
220 41

350 300 400 60 110 18 53 1 4(B) 16 5 400 625 31 2,5 312,5 735 1l 300 500

200 43
200 45 350 300 400 40 110 18 53 14(8) 16 5 400 710 355 eÀÀ

11 300 500

b
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12. ACCOPPIAMENTO A RIDUTTORI DI VELOCITA AD INGRANAGGI

Nel caso il motore debba essere accoppiato ad un riduttore di velocità, l'esecuzione meccanica dello
stesso potrà essere variata rispetto agli standards di catalogo allo scopo di permetterelarealizzazione
di una unità estremamente compatta ed economica. Vi sono, al proposito, varie possibilità; dalla realiz-
zazione di una flangia di accoppiamento particolare, alla fornitura del motore senza flangia lato accop-
piamento ma con albero speciale e predisposto per ingresso diretto al corpo del riduttore. ln tali casi i

problemi di tenuta del lubrificante verranno discussi dettagliatamente col Costruttore del riduttore di
velocità. Vi suggeriamo di interpellarci all'occorrenza in quanto abbiamo effettuato svariate e positive
esperienze in collaborazione con vari Costruttori.

FIG.2

ESEMPIO DIACCOPPIAMENTO CON RIDUTTORE COASSIALE A MEZZO DI GIUNTO ELASTICO

FIG.3

ESEMPIO DI ACCOPPIAMENTO CON RIDUTTORE AD ASSI PARALLELI CON ALBERO CAVO

Sulla base delle suddette esperienze, abbiamo elaborato alcune tabelle (vedi tab. 1-2-3 pagina seguente)
indicanti, per una notevole gamma divelocita dell'albero lento, (da 20 a 500 giri/min.), le coppie ottenibili
con riduttori di uso più comune ad una o due coppie di ingranaggi.
La gamma di coppie ottenibili all'albero lento si estende da daNm 2,5 a 500 Giri/min, fino a daNm 3'15 a 40
Giri/min. Per: coppie superiori o velocità diverse sarà opÈortuno consultare il Vs. Costruttore di riduttori
di velocità, Con opportuni riduttori accoppiati ai nostri motori standard serie TTM e infatti possibile
ottenere coppie fino a 900 daNm a 30 giri/min.

3
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1. RTDUTTORI CON MOTORE 12 pOLl(500 GtRt/MlN.)

!,OTORE
TTM

100.23
100.27
100.27
100.33
100.37
132.33
132.37
160.31
160.35
160.39
160.43
200.37
200.41
200.45

n= 20

§OPPIA IN KGM ALL'ALBERO LENTO ALLE §EGUEilTI VELOCITA](GiTi'MiN.)

25 31.s 40 806350

31,5
40
50
63
80

r00

25
31,5
40
50
63
80

20
25
31,5
40
50
63

16
20
25
31,5
40
50
63
80

100
125
160
200
250
315

12,5
16
20
25
31,5
40
50
63
80

100
12.5

160
200
250

10
12,5
16
20
25
31,5
40
50
63
80

100
125
160
200

I
10
12,5
'16

20
25
31,5
40
50
63
80

100
125
160

500

CON RIDUTTORI COASSIALI A DUE COPPIE DI INGRANAGGI

COPPIA IN KGM ALI'ALBERO LENTO ALLE SEGUENTI VELOCITÀ (GiriI]IIiN.)

224 280 315250

MOTORE
.TTM

80.29
80.33

100.29
100.29
100.33
132.29
132.29
132.35
132.39
160.39
160.45
200.37
200.41

4,18
5,35
6,7
8,4
10,7

13,4
16,8
21
26,8
33,5
53,6
67
84

3,75
4,8
6
7,5
9,4

12
15
18,8
23,6
30
48
60
75

3,35
4,2
5,36
6,7
8,4

10,7
13,4
16,8
21

26,8
42
53,6
67

3
3,75
4,8
6
7,5
9,4

12
15
18,8
23,6
37,5
48
60

b CON RIDUTTORI COASSIALI A DUE COPPIE DI INGRANAGGI HIDUTTORI COASSIALI AD UNA COPPIA

COPPIA IN I(GM ALL:ALBERO LENTO ALLÉ SEGUENTI.VELO0ITI {ci{Tuin.}

355

IITOTOHÉ
' ,{tlgr '

450400

80.25
80.29

100.25
100.25
100.29
100.37
132.33
132.33
132.37
160.33
160.33
160.39
't60.45

160.45

3,5
4,54
5,55
6,9
8,9

11

13,9
17,5
22,2
27,7
35
44,4
55,5
69

3,15
4
5
6,3
8

10
12,5
16
20
25
31,5
40
50
63

2,77
3,5
4,44
5,55
6,9
8,9

11

13,9
17,5
22,2
27,7
35
44,4

2,5
3,15
4
5
6,3
8

10
12,5
16
20
z?

4o
50

2. RTDUTTORI CON MOTORE I pOLl(7s0 GtRl/MtN.)

n = 100 112 125 140

9,4 8,4 7,5 6,7
12 10,7 9,4 8,4
15 13,4 12 10,7
18,8 16,8 15 13,4
23,6 21 18,8 16,8
30 26,8 23,6 21
37,5 33,5 30 26,9
48 42 37,5 33,5
60 53,6 48 42
75 67 60 53,6

120 't07 94 84
150 134 ' 120 107
188 168 150 134

3. RIDUTTORI CON MOTORE 6 pOL! (1000 ctRr/MtN.)

n= 160 180 200

8 6,9 6,3
10 8,9 8
12,5 11 10
16 13,9 12,5
20 17,5 16
25 22,2 20
31,5 27,7 25
40 35 31,5
50 44,4 40
63 55,5 50
80 69 63

100 89 80
125 110 100
160 139 125b

CON RIDUTTORI COASSIALI A DUE COPPIE DI INGRANAGGI RIDUTTORI COASSIALI AD UNA COPPIA DI INGFANAGGI

lorv (.r
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13. ESEMPI COSTRUTTIVI FIG.

MOTORE TIPO
TTM 160.33-10
ln esecuzione normale
forma lM 1001.
Si noti la particolare
tenuta sul lato
accoppiamento.

MOTORE TIPO
TJM 100-27.12
Con flangia speciale ed
albero cavo predisposto
con attacco per codolo a
cono morse.
La doppia tenuta con
anelli tipo SM lavora su di
un tratto d'albero
cromato a spessore e
rettif icato.

FIG.

5

3
MOTORI PER VIE A RULLI A CORRENTE CONTINUA

La Temax costruisce inoltre una gamma di motori a corrente continua particolarmente idonei e speri-
mentati per l'applicazione a rulli di lavoro e, in generale per servizio pesant-e'
Lagamma, derìdminata,,NC" si estende dallaal-lezza d'asse 100 f ino alla 400, includendo tutte le taglie
intermedie previste dall'attuale unificazione.
L'illustrazione mostra il dettaglio di uno ditali motori,
al riduttore.

costruito con f langia speciale per accoppiamento

MOTORULLO C.C,
TIPO NC 132 VL

cn: 3,2 daNm - C max : 6,4 daNm
C - di picco 25 daNm

Richiedere la documentazione specifica - catalogo motori NC.

2A

t


