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La base rotative réalise un mouvement de rotation alternatif 

d’un angle compris entre 0 et 210° au maximum. Le 

système pignon-crémaillèress, animé par deux vérins 

pneumatiques permet d’obtenir une rotation sans jeu de 

fonctionnement. 

 

Amortissement 

 

Chaque fin de course est équipé d’un amortisseur 

hydraulique auto-compensé qui absorbe les chocs et permet 

de contrôler la décélération. Une butée mécanique à chaque 

fin de course garantit une très grande précision d’arrêt. 

 

Détection 

 

Chaque fin de course est doté d’un détecteur de proximité 

inductif débrochable PNP (DPI). Visualisation sur la face 

arrière de l’état des détecteurs par LED. 

Par limiteurs de débit coudés à 90° et orientables, intégrés à 

la base rotative. 

 

Options : 

 

- Arrêt Intermédiaire (AI) unidirectionnel 

 

Permet un ou plusieurs arrêt dans le sens horaire ou anti-

horaire. 

 

- Régulateurs hydrauliques 

Permettent un contrôle de la vitesse de rotation dans le cas 

d’inerties importantes et principalement lorsque la charge 

peut devenir motrice. 

 

- Détecteurs de Proximité Inductifs NPN 
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Arrêt Intermédiaire 

 

Il est constitué : 

 

- d’une butée fixe liée au corps central de la base rotative. Cette butée intègre un amortisseur hydraulique 

et un détecteur de proximité. Sa position est réglable pour assurer un arrêt en position intermédiaire 

précis. 

 

- d’une butée mobile entraînée par un vérin pneumatique. L’ensemble peut basculer autour d’un pivot fixé 

sur le corps central de la base rotative. Un ressort maintient la butée mobile au repos. 
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1- Rotation de la base et 

approche du taquet A 

2- Pivotement du vérin quand 

 le taquet entre en contact 

avec la butée mobile, puis 

ralentissement grâce à 

l’amortisseur B 

 

Phase 1 : Approche de la position intermédiaire 

 

 

Arrêt intermédiaire obtenu. 

 

Détection de la butée mobile 

par un détecteur de proximité 

inductif ( D.P.I ) 

Phase 2 : Verrouillage 

 

  

 

 

 

1- Descente de la butée 

mobile 

 

Phase 3 : Déverrouillage ( 1° mouvement ) 
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1- Sous l’action du ressort A, 

le corps du vérin pivote vers 

la droite jusqu’à atteindre la 

butée B . 

 

 

 

 

1-Fin de la rotation de la base 

rotative 

 

 

2- Montée de la butée mobile 

  

1- Retour de la base rotative 

 

2- Desccente partielle de la 

butée mobile sous l’effet du 

taquet 

 

3- Poursuite de la rotation 

 

4- Remontée de la butée 

mobile 

 

Phase 4 : Déverrouillage  ( 2° mouvement ) 

Phase 5 : Poursuite de la course 

Phase 6 : Retour en position initiale 
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