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ANTRIEBSTECHNIK

Diskflex GDT | Aluminium

Spannnabenausfiihrung
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Spezifikationen
D L L, M T, max. rpm C; Verlagerungen
mm mm mm Nm min-’ Nm/rad angular radial
GDT56 56 70,8 24,7 M5 8 7.700 10.000 280 1
GDT66 66 91 30 M6 13 7.000 120 15.000 460 1
GDT88 88 110,2 35,2 M6 13 6.000 200 35.000 970 1
GDT110 108 114 35,9 M6 13 4.500 350 70.000 1.530 1 0,25 1

M= SchraubengréBe, T,= Schraubenanzugsmoment, T, = Kupplungsnennmoment, C,= Drehfedersteife, g= Masse

Bohrungsdurchmesser
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Die Ausfuhrung GL T ist in den BaugroéBen 56-88 auch als Zwischenwellenkupplung erhéltlich. Die Lange der Zwischenhiilse kann kundenspezifisch gewahit
werden. Die Gesamtlédnge der Zwischenwellenkupplung kann bis max. 2.000 mm betragen. Fragen Sie bitte hierzu unsere Anwendungsberater.

Bestellbeispiel:
GDT56 010 210 % @ @

Diskflex GroBe 56, Bohrungen 10 und 10
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Bei der Auswahl der Diskflex spielen die verschiedenen technischen Parameter eine entscheidende Rolle. Parameter wie
maximale Drehzahlen, auftretende Wellenverlagerungen und Antriebsmoment sollten beriicksichtigt werden. Uberschla-
gig kann die erforderliche KupplungsgréBe nach folgender Formel berechnet werden:

Serie GDC, ZDC, GDT
To>T,xCg

Das Nenndrehmoment T, der ausgewahlten KupplungsgréBe sollte gréBer sein als das Antriebsmoment T, in Nm (ergibt
sich aus der Herstellerangabe des Antriebsmotors) multipliziert mit den Betriebsfaktoren der Anwendung.

Bei Servoanwendungen ist zu beachten, dass das Beschleunigungsmoment dieser Servomotoren ein Vielfaches tUber
deren Nenndrehmomenten liegt. Die Auslegung erfolgt entsprechend nach dem héchsten, regelméaBig zu tbertragenden
Spitzenmoment der Antriebsseite (dieses ist bei Servomotoren z.B. das maximale Beschleunigungsmoment in Nm)

StoBfaktor C
Kontinuierlicher Dynamischer Bewegungsablauf Dynamischer Bewegungsablauf mit
Bewegungsablauf mit haufigem Start-Stopp haufigem Reversierbetrieb
Faktor Cg 1,0 2,0 4,0

Bitte beachten Sie bei der gewahlten KupplungsgroBe die maximal zuldssigen Bohrungsdurchmesser und die entspre-
chende Verlagerungskapazitat. Diese entnehmen Sie bitte aus der Tabelle der entsprechenden KupplungsgroBe.

Serie GTR
T >TaXCyxCyxC,
StoBfaktor C
gleichférmige Belastung ungleichférmige Belastung stoBende Belastung
Faktor Cg 1 2 3-4
Richtungsfaktor C
kontinuierliche, einseitige Drehrichtung abwechselnde Drehrichtung, Reversierbetrieb
Faktor C 1,0 1,2
Temperaturfaktor C,
Betriebstemperatur Betriebstemperatur Betriebstemperatur
<= 150°C 150°C - 200°C 200°C - 250°C
Faktor C, 1,0 1,0-1,15 S1I5=R125

Hohe Temperaturbestandigkeit Drehsteif

Schwingungsdampfend Hohe Winkelverlagerung

Axial steckbar Hohe Drehzahlen

UNSERE PIKTOGRAMME Hohe Radialverlagerung Elektrisch isolierend

Spielfrei Korrosionsbestéandig
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