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Il mondo delle tavole servo Ł il tassello di collegamento 
fra il mondo elettronico e il mondo meccanico. La 
tavola SRP permette al progettista di modellare la 
macchina �nale mantenendo il know-how del sistema 
ed il pieno controllo su di esso. Allo stesso tempo, 
consente la piena �essibilità di utilizzo permettendo 
alla �gura elettronica di trovare la miglior soluzione 
funzionale nel rispetto di tutte le richieste del cliente.
L�elevata versatilità e �essibilità di questa tavola viene 
in aiuto alle sempre piø incalzanti richieste del mercato 
di riduzione dei tempi di sviluppo e del time-to-market.

Why?

Il campo di impiego della SRP Ł trasversale a tutti i 
settori: dall�automotive al medicale, dal packaging al 
�lling.
La tavola SRP può funzionare in un�ampia gamma 
di condizioni di utilizzo passando da velocità 
estremamente basse �no ad alte velocità con carichi 
medio-alti. Il pro�lo camma ottimizzato permette 
un movimento �uido e preciso e l�importante foro 
passante sul disco di uscita consente un comodo 
passaggio per gli asservimenti e le alimentazioni 
necessarie al funzionamento dell�impianto.



4

Il valore della precisione di spostamento
In generale, come noto, il buon comportamento di un sistema meccanico Ł principalmente determinato dal 
controllo di fattori essenziali quali giochi ed elasticità del sistema, nel pieno rispetto del movimento assegnato.
Per consentire di raggiungere questi obiettivi Ł stata ideata e realizzata la tavola girevole ad assi ortogonali 
denominata SRP.
La SRP Ł una tavola rotante a velocità costante, senza gioco e con una elevata rigidità meccanica.
Tali caratteristiche possono facilmente essere apprezzate in termini di controllabilità del sistema e di precisione 
di posizionamento come mostrato nei gra�ci.

Limiti:

� Eccessivo scostamento della traiettoria    
   reale rispetto alla teorica attesa
� Riduzione della precisione di
   posizionamento
� Introduzione di vibrazioni indesiderate nel 
   sistema

Vantaggi:

� Elevata precisione di posizionamento
� Migliore controllabilità del motore
� Minimizzazione di vibrazioni ed effetti di 
   overshooting

Applicazione meccanica tradizionale

Applicazione meccatronica con SRP

0.02 0.03 0.04 0.05 0.06 0.07 0.08 0.09

Teorica SRP

Accelerazione - SRP

0.02 0.03 0.04 0.05 0.06 0.07 0.08 0.09

Teorica Applicazione tradizionale

Accelerazione - Applicazione tradizionale
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L’esaltazione delle prestazioni del motore
Ad oggi uno dei compiti del progettista Ł anche quello 
di realizzare un sistema energeticamente ef�ciente ed 
ef�cace nell�utilizzo delle risorse a sua disposizione, 
minimizzando la richiesta media di potenza 
dell�impianto. Tale operazione, per esempio, passa 
attraverso l�omogeneizzazione della richiesta
di corrente per il controllo del motore e quindi 
dell�applicazione.
In quest’ottica la SRP permette di ridurre, con il 
quadrato del proprio rapporto interno, l�inerzia 
dell�applicazione consentendo al motore di esaltare le 
proprie caratteristiche meccaniche e di controllare con 
maggiore ef�cienza il sistema.
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La versatilità nelle applicazioni
Il design compatto e simmetrico, la possibilità di variare a piacere la legge di moto e l�ampio foro centrale 
rendono questa tavola adatta ad ogni situazione ed ad ogni campo applicativo.
La sua �essibilità permette di avere un prodotto unico da poter riutilizzare sul proprio impianto inseguendo con 
piø facilità le modi�che o variazioni di progetto richieste del cliente �nale.

L�estrema precisione, l�assenza di gioco lungo tutto il 
movimento e l�elevata rigidità consentono di lavorare 
in applicazioni con tolleranze molto strette e con 
elevate cadenze produttive. 

La perfetta collaborazione con l�azionamento gli
consente di adattarsi facilmente alle richieste del
sistema �nale mantendo inalterate le sue prestazioni.
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Esempi di vantaggio di utilizzo

SRP

Riduttore

� Funzionamento senza gioco
� Minimizzazione della rumorosità del meccanismo
� Altissima precisione di funzionamento
� Volume contenuto a parità di carico, minimo impatto progettativo nell�integrazione in macchina

� Funzionamento con gioco o con gioco 
   ridotto
� Bassa precisione di posizionamento
� Generazione di rumorosità originata 
   dalla dinamica
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Esempi di vantaggio di utilizzo
� Coppie richieste al motore piø basse
� Riduzione dell�errore richiesto al motore (1/20)
� Inerzia dell�applicazione ridotta, maggiore  controllabilità del sistema
� Signi�cativa riduzione degli effetti di overshooting

Motore diretto
� Utilizzo di un motore con 
   coppie e potenze elevate
� Utilizzo di un azionamento   
   in grado di gestire la richiesta 
   di coppia e potenza necessarie 
� Possibile overshooting in 
   condizione di alte  dinamiche
� Elevate perdite di energia sotto 
   forma di calore 

SRP interposto 
tra motore e 
applicazione



Esempi di vantaggio di utilizzo
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SRP uscita 
coassiale

� Possibilità di concatenare assialmente 2 o piø movimenti indipendenti fra loro
� Cavo passante per l�installazione di tubi e cavi accessori all�applicazione �nale
� Elevata precisione di posizionamento per ognuno degli assi in uscita

Uscite coassiali
� Utilizzo di rinvii angolari
� Introduzione di giochi sul sistema 
   �nale non adatto per operazione 
   di inseguimento
� Impossibilità di avere passaggi 
   coassiali con l’asse di uscita



Generalità  
I SERVO ROLLER POSITIONER sono posizionatori rotanti a rulli con camma globoidale a velocità costante e 
gioco zero.
La camma globoidale muove un disco porta rulli sul quale sono montati i rulli ad aghi e sono tra loro precaricati 
al �ne di garantire l�assenza totale di giochi in qualunque posizione della camma.
Le tavole sono disponibili in 3 taglie: SRP63, SRP100, SRP150.

SRP63 - SRP100 - SRP150.
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Estrema �essibilità 
del movimento in uscita Alta 

precisione  

Montaggio 
in qualunque posizione 

Forma compatta e leggera 
con tutte le super�ci lavorate 

Predisposta per servo motore
con movimento programmabile

dall�utente 
Foro centrale passante 
di ampie dimensioni 

Disco d�uscita rigido 
con attacco a �angia

Gamma
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Il sistema di precarico, l�assenza di giochi ed i rulli ad aghi garantiscono un movimento regolare lungo tutto 
il ciclo di funzionamento, un�elevata rigidità e ripetibilità di posizionamento, alti rendimenti accompagnati da 
una lunga durata e una ridottissima manutenzione. Il servo motore calettato sull�albero d�ingresso della camma 
e �ssato direttamente sul �anco della scatola consente di programmare liberamente la tavola con un controllo 
totale dello spostamento, della velocità, dell�accelerazione del disco d�uscita nonchØ tutti i parametri dinamici e 
cinematici consentiti dall�azionamento selezionato.

Servo Roller Positioner
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Servo Roller Positioner
Con�gurazione Rulli ad aghi

Foro passante Connessione diretta al motore

Meccanismo ad assi ortogonali precaricato senza 
gioco. Il pro�lo camma Ł stato ottimizzato per
garantire un contatto uniforme e costante lungo tutto il 
suo sviluppo. 

L�ampio foro passante presente nel disco d�uscita 
consente un passaggio facile di sistemi di controllo 
e alimentazione. Inoltre consente il passaggio di 
alberi e altre apparecchiature con un’ampia libertà 
progettuale.

Il motore può essere facilmente collegato alla tavola 
mediante un morsetto. Tale soluzione permette di 
minimizzare le inerzie sull�asse di moto favorendo il 
controllo dello stesso e l�assoluta assenza di giochi.

L�impiego di rulli ad aghi combinato con una camma 
con pro�lo ottimizzato permette di avere basse coppie 
d�attrito in movimento e ridotte coppie di primo 
distacco.



     Note
� Invertendo il senso di rotazione dell�albero in entrata 
   si inverte il senso di rotazione del disco d�uscita.
� Relazione tra i sensi di rotazione tra ingresso ed 
   uscita come indicato dalle frecce.
� I 2 fori spina H7 sul piano superiore e sul piano  
   inferiore della scatola sono riferiti al foro d’uscita.
� Albero motore liscio, senza linguetta.

     Caratteristiche
Rapporto di riduzione 1:18
Massimo momento torcente in uscita 105 Nm
Massima velocità in ingresso 3000 giri/min
Massimo momento torcente in ingresso 5.8 Nm

Inerzia ri�essa meccanismo
Concentricità del disco in uscita 0.02 mm
Planarità del disco in uscita 0.01 mm

Dimensioni di ingombro
SRP63  
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6.46*10^-5 kgm^2

8kg

17.6lbs



15     Note
Le curve mostrate nel gra�co di selezione si riferiscono a condizioni di funzionamento ideali.
Per un’appropriata selezione ed utilizzo del meccanismo si rende necessario tener conto della dinamica
del sistema e della motorizzazione installata. Le curve sono calcolate utilizzando una legge di moto 
trapezoidale con il 33% di velocità costante.

     Dimensione albero motore consentite
Albero tipo A
Diametri dell’albero cavo: 12 - 13 - 14 - 16mm

Albero tipo B
Diametri dell’albero cavo: 8 - 9 - 11mm

Selezione
SRP63    

Interfaccia motorizzazione
     Note
A corredo del meccanismo vengono forniti la �angia
di interfaccia ed il calettatore per una facile e rapida 
installazione della motorizzazione sulla tavola. 
(Motore non compreso nella fornitura)
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Dimensioni di ingombro
SRP100  
Dimensioni di ingombro
SRP100  
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     Note
� Invertendo il senso di rotazione dell�albero in entrata 
   si inverte il senso di rotazione del disco d�uscita.
� Relazione tra i sensi di rotazione tra ingresso ed 
   uscita come indicato dalle frecce.
� I 2 fori spina H7 sul piano superiore e sul piano  
   inferiore della scatola sono riferiti al foro d’uscita.
� Albero motore liscio, senza linguetta.

     Caratteristiche
Rapporto di riduzione 1:20
Massimo momento torcente in uscita 400 Nm
Massima velocità in ingresso 3000 giri/min
Massimo momento torcente in ingresso 20 Nm

Inerzia ri�essa meccanismo
Concentricità del disco in uscita 0.03 mm
Planarità del disco in uscita 0.01 mm

4.68*10^-4 kgm^2

24kg

53lbs
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Selezione
SRP100  

Interfaccia motorizzazione
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3.5 [kg*m^2] 10 [kg*m^2] 25 [kg*m^2]

     Note
Le curve mostrate nel gra�co di selezione si riferiscono a condizioni di funzionamento ideali.
Per un’appropriata selezione ed utilizzo del meccanismo si rende necessario tener conto della dinamica
del sistema e della motorizzazione installata. Le curve sono calcolate utilizzando una legge di moto 
trapezoidale con il 33% di velocità costante.

     Dimensione albero motore consentite
Albero tipo A
Diametri dell’albero cavo: 20 - 22 - 24mm

Albero tipo B
Diametri dell’albero cavo: 14 - 16 - 19mm

     Note
A corredo del meccanismo vengono forniti la �angia
di interfaccia ed il calettatore per una facile e rapida 
installazione della motorizzazione sulla tavola. 
(Motore non compreso nella fornitura)



Dimensioni di ingombro
SRP150  
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     Note
� Invertendo il senso di rotazione dell�albero in entrata 
   si inverte il senso di rotazione del disco d�uscita.
� Relazione tra i sensi di rotazione tra ingresso ed 
   uscita come indicato dalle frecce.
� I 2 fori spina H7 sul piano superiore e sul piano  
   inferiore della scatola sono riferiti al foro d’uscita.
� Albero motore liscio, senza linguetta.

     Caratteristiche
Rapporto di riduzione 1:20
Massimo momento torcente in uscita 1280 Nm
Massima velocità in ingresso 3000 giri/min
Massimo momento torcente in ingresso 64 Nm

Inerzia ri�essa meccanismo
Concentricità del disco in uscita 0.03 mm
Planarità del disco in uscita 0.02 mm

3.97*10^-3 kgm^2

71kg

157lbs
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Selezione
SRP150  

Interfaccia motorizzazione
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     Note
Le curve mostrate nel gra�co di selezione si riferiscono a condizioni di funzionamento ideali.
Per un’appropriata selezione ed utilizzo del meccanismo si rende necessario tener conto della dinamica
del sistema e della motorizzazione installata. Le curve sono calcolate utilizzando una legge di moto 
trapezoidale con il 33% di velocità costante.

     Dimensione albero motore consentite
Albero tipo A
Diametri dell’albero cavo: 29 - 32 - 35mm

Albero tipo B
Diametri dell’albero cavo: 24 - 28mm

     Note
A corredo del meccanismo vengono forniti la �angia
di interfaccia ed il calettatore per una facile e rapida 
installazione della motorizzazione sulla tavola. 
(Motore non compreso nella fornitura)



Precisione angolare
SRP63 - SRP100 - SRP150  
La precisione angolare, de�nita come il massimo scostamento fra il valore di rotazione atteso del disco di uscita 
ed il valore realmente ottenuto, Ł minore di –30 arcsec. Tale scostamento Ł costante nel tempo e non dipende 
dalla dinamica del sistema.

Rigidità torsionale
La rigidità torsionale esprime il comportamento elastico del meccanismo soggetto ad una coppia sull�asse di 
uscita mantenendo rigidamente vincolato l�asse di ingresso.
Tale valore può essere utilizzato per eventuali analisi in cui si vuole studiare il comportamento dinamico 
dell�applicazione. 
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