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1 - Généralités 

1.1  Description  
Les manipulateurs de la famille MAN, sont des manipulateurs mécaniques contenant une seule came avec un 
profil globique et un profil à rainure radiale, qui transforment un mouvement rotatif uniforme en une séquence 
ordonnée de mouvements, linéaire intermittent et rotatif intermittent (version intermitente) ou oscillant 
intermittent (version oscillante), de l'arbre de sortie sur lequel est fixé l'application.  
Les mouvements synchronisés d'oscillation et de translation de l'arbre de sortie sont optenus respectivement 
avec le profil globique et le profil à rainure radiale de la came. Ces manipulateurs permettent d'obtenir une 
large game de mouvements caractéristique des opérations de "pick & place". 
La transformation directe des mouvements au moyen d'organes mécaniques à came et galets, permet de 
contrôler l'accélération des mouvements intermitents et d'assurer une commande precise durant l’integralité 
du cycle confèrend au mecanisme précision,vitesse, douceur de fonctionnement, silence, le rendant exempt 
de vibrations. 
Les manipulateurs sont caractérisés par leur simplicité de construction, leur faible encombrement, leur 
lubrification en bain d'huile, leur facilité d'installation et leur grande diversité de cycles. 
Ces caractristiques apportent fiabilité et fléxibilté, dans les applications de chargement et déchargement 
machine, manipulation dans les opérations d'assemblage et transfert sur les lignes de convoyage ou les 
tables rotatives. 

1.2  Zone de danger 
En raison d'un actionnement positif, le bras porte pinces (éventuellement l'application) se déplace 
continuellement dans sa zone, et ne s'arrête qu'en cas de disjonction du moteur, glissement du limiteur de 
couple ou rupture d'un organe mécanique. 
Vous ne devez en aucun cas intervenir dans la zone de danger du mécanisme sans sécurisation du 
manipulateur. 

1.3  Taille - course - rotation  
Les manipulateurs MAN sont disponible en cinq tailles: 

- MAN 10 – MAN 20 - MAN 30 - MAN 40 - MAN 50 
 

Pour chaque taille nous pouvons réaliser les rotations et les courses reportées dans le Tab.1 et Tab.2 . 

Tab. 1   Rotation 

Rotation 
Unidirectionnelle 

Nombre de stop 
Angle de rotation 

2 
180° 

3 
120° 

4 
90° 

Rotation Oscillante Angle d'oscillation 180° 120° 90° 

Il est possible de réaliser tout angle d'oscillation inférieur à 180° différent du standard.  
 

Tab. 2   Course 

Taille Course linéaire 
max.[ mm ] 

Course linéaire 
normalisée. 

[ mm ] 
MAN 10 45 40 – 30 – 20 - 10 

MAN 20 65 60 – 45 – 30 - 15 

MAN 30 85 70 - 60 - 40 - 20 

MAN 40 110 90 - 70 - 50 

MAN 50 165 140 - 110 – 80 

Il est possible de réaliser toute les courses inférieures au maxi différentes du standard 

NB: Pour les mouvements de type B01U et B02U, nous ne pouvons réaliser à la fois la course maxi en rotation et 
en linéaire, voir  Pag. 11  Tab. 6. 
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1.4  Dénomination des pièces 

arbre d'entrée

A

B

C

DE

F

arbre de sortie

orifice d'huile

 
Fig. 1 

 
1.5  Installation 
 
Dans une application utilsant un manipulateur MAN, il est nécessaire de prévoir une accéssibilité pour la 
manutention. Nous conseillons de bloquer le boitier dans le sens de la force de réaction transmise par le 
mouvement, permettant aux vis de fixation de ne supporter que la force de traction (Voir Fig. 2 ). 
 

plaque de réaction et de référence  

vis de fixation

 
 

Fig. 2 
 
Pour éviter une usure prématurée due aux vibrations, nous recommandons, de n'accoupler à l'entrée comme à 
la sortie, qu'exclusivement des transmissions sans jeux. Pour garantir l'accéleration sélectionée en sortie, il faut 
assurer une vitesse de rotation constante à l'entrée et une bonne rigidité de la transmition de façon à absorber  
la torsion due à la réversabilité du mécanisme. 
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1.6  Exemples d'application 
 

chargement

déchargement

intermittente
table rotative

MAN

MAN

 
 
 

Fig. 3 

Manipulateur avec cycle B1 
- Angle d'oscillation  90° 
- Course linéaire   85 (mm) 
Application: chargement et déchargement de pièces sur une 
table rotative intermittente Rig 06 à 8 stations. 
 

chargement

déchargement

table rotative
intermittente

MAN

 
Fig. 4 

Manipulateur avec cycle A1 
- Angle de rotation  120° 
- Course linéaire   85 (mm) 
Application: chargement et déchargement de 
pièces sur une table rotative intermittente IR 301 
à 8 stations. 
 

chargement

déchargement

convoyeur linéaire intermittent

MAN CF3

MAN

 
 
 
 
 
 

Fig. 5 

Manipulateur avec cycle B1 
- Angle d'oscillation  90° et 180° 
- Course linèaire   70 (mm) 
Application: chargement et déchargement de pièces sur un 
convoyeur linéaire à pas entrainé par un indexeur intermittent 
CF3 à 2 stations. 

chargement

déchargement

convoyeur rotatif
intermittent

MAN

 
Fig. 6 

Manipulateur avec cycle B1 
- Angle de rotation  90° 
- Course linéaire   85 (mm) 
Application: chargement et déchargement de 
pièces sur un convoyeur rotatif  entrainé par un 
indexeur intermittent CF4 à 12 stations. 
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2 - Mode de fonctionnement 
2.1  Fonctionnement continu 
Le cycle complet, en sortie, qui génère une rotation oscillante unidirectionnelle, est effectué en un tour de 
l'arbre d'entrée. Les phases de mouvement et d'arrêt sont réparties sur les 360° de rotation de la came en 
fonction du cycle à réaliser. 

montée rotation descente

Période d' arrêt en position basse

1 cyicle = 360° de l'arbre d'entrée

axe de référence pour la clavette de l'arbre d'entrée

départ

1 2 3 4

 
                                                              Fig. 7  Cycle avec sortie rotative unidirectionnelle. 

 

montée Rotation

période d'arrêt en position basse

départ

1 cycle = 360° de l'arbre d'entrée

axe de référence pour la clavette de l'arbre d'entrée

desc.

1 2 3 4 5 6 1

montée retour desc.

 
 

                                                           Fig. 8  Cycle avec sortie rotative oscillante. 
 
Dans ce type d'application, qui nécessite la parfaite synchronisation des mouvements du manipulateur avec 
les mouvements de la pièce qui doit être manipulée, une motorisation unique entraine toute la machine. 
Le cycle du manipulateur doit être intégré et harmonisé avec le cycle de la machine. 
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2.2  Fonctionnement intermittent avec sens de rotation 
unidirectionnelle à l'entrée 
 
Exactement comme pour le fonctionnement continu, le cycle complet, en sortie, qui effectue une rotation 
oscillante unidirectionnelle, est réalisé en un tour de l'arbre d'entrée. Les phases de mouvement et d'arrêt 
sont répartie sur les 360° de rotation de la came en fonction du cycle à réaliser. (Fig. 7 et Fig. 8) 
Dans ce type d'application, la synchronisation des mouvements du manipulateur et de la pièce à mouvoir, est 
réalisée au moyen de l'automatisme ou de séquences électriques. 
Le manipulateur, doté de sa propre motorisation, est généralement arrêté à la fin de chaque cycle à un point 
précis, coincident avec une phase d'arrêt du mouvement et est maintenu arrêté jusqu'au départ d'un nouveau 
cycle. 
Il est  possible, avec ce mode, d'optimiser le cycle de la machine et du manipulateur, en introduisant des 
éléments de sécurité; le manipulateur ne démarrant qu'après vérification  des conditions imposées. 
 
2.3  Fonctionnement intermittent avec inversion du sens de 
rotation à l'entrée 
 
Le cycle complet, en sortie, qui effectue une rotation oscillante, est obtenu en deux temps. 
La première période, réalisée en un tour complet de came, produit seulement la moitié du cycle (du point 1 au 
point 4, aller). 
La seconde période, réalisée en un tour complet de came avec inversion du sens de rotation, produit la 
seconde moitié du cycle, reproduisant la première partie du cycle en sens inverse (du point 4 au point 1, 
retour). 
 

montée rotation descente

Période d'arrêt en position basse 

1/2  cycle = 360° de l'arbre d'entrée

axe de référence pour la clavette de l'arbre d'entrée

départ

aller

retour

Position d'arrêt et d'inversion du sens de rotation
du moteur frein

1 2 3 4(6) (5)

 
 

Fig. 9  Cycle avec sortie rotative oscillante 
 
Dans ce type d'application, le moteur est arrêté à chaque demi cycle en phase d'arrêt du mouvement (point 1 
et 4), et redémarre avec l'inversion de son sens de rotation. 
L'avantage réside en la possibilité de réaliser une oscillation en sortie avec un angle plus important et un angle 
de pression sur la came plus petit. La conséquence est une réduction des efforts et permet l'utilisation d'un 
manipulateur de taille inférieure par rapport au fonctionnement en continu, Fig. 8, qui réalise le cycle avec une 
rotation unidirectionnelle de l'arbre d'entrée. 
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2.4  Chevauchement des mouvements 
 
Généralement quand on définit un cycle de manipulateur, chaque mouvement commence au point où finit le 
mouvement précédent. Dans le diagrame de cycle, ce changement est représenté par un angle vif à chaque 
changement de direction. 
Le chevauchement des mouvements, supprime cet angle vif au point de changement de direction. 
Dans les applications qui le permettent, il est conseillé, de réaliser le chevauchement des mouvements qui 
permet d'augmenter la course ou l'angle de rotation et d'oscillation, entrainant la diminution de l'angle de 
pression et la réduction des efforts, tout en améliorant les mouvements. 

 Position 2 - 5 . le manipulateur commence la rotation alors que le mouvement de montée doit encore 
parcourir a (mm) pour terminer sa course. 

 Position 2’ - 5’ . le manipulateur termine sa course linéaire en montée alors qu'il a parcouru b° en rotation. 
 Position 3 - 6 . Ie manipulateur commence sa course linéaire en descente alors qu'il doit encore parcourir 

b° en rotation. 
Position 3’ - 6’ . Ie manipulateur termine la rotation alors qu'il a parcouru a (mm) de course linéaire en 
descente. 

 

1

23

4

5 6
b

a

 
 

départ

1 cycle = 360° de l'arbre d'entrée

axe de référence pour la clavette de l'arbre d'entrée

a (mm)   = valeur du chevauchement lineaire

b (degré) = valeur du chevauchement en rotation

1

2 3

4

5 6

1

2' 3' 5' 6'

a

b

 
 

Fig. 10  Chevauchement des mouvements 
 

Dans ces applications, on fixe les valeurs a (mm) ou b (degré) de chevauchement en fonction de l'application, 
afin de déterminer les angles de la came. 

 



 
MAN10•MAN20•
MAN30•MAN40•
MAN50 

 
MANIPULATEUR ROTATIF

 

   

8 
   
  

3 – Désignation 
La designation des manipulateurs rotatifs MAN est composée d'un groupe alphanumérique selon le schéma 
suivant : 

U = Entrée Unidirectionelle  

Serie (10, 20, 30, 40, 50)

Nombre de stations (Pour mouvement type A)
Course angulaire (Pour mouvement type B e C)
Course linéaire in mm

Cycle  (A01U, ..., C02U)

Version  (VS, ..., SSS)

 I  = Entrée avec inversion

Sens d'hélice de la came (R, L)

Arbre d'entrée (DA, SA, DS)

Position de montage  (V5, ..., B6)

GROUPE MICRO-INTERRUPTEUR

Type  (FC, CT, CL, CM)

Position de montage du FC  (E1, ..., F4)

REDUCTEUR

Type
Version

Rapport de réduction

Limiteur de couple

Position de montage  (D1, ...., S8))

Prédisposé pour moteur

MOTEUR ELECTRIQUE

Type (Normale, Autofrenante, Inverter)

Puissance (IEC) et type de la bride (...- B5, B14)

N° de poles (P2....P6) ou vitesse  tr/1'

Tension d'alimentation  (V 230-400)

Fréquence

Tension du  frein

 MAN

V Hz V

 
 
Exemple de désignation pour un manipulateur rotatif de la série MAN 40, 3 stations, course 110 mm, cycle 
A02U, version standard, rotation D, entrée DA, Montage en V5. 
 

Manipulateur rotatif MAN-40-A02U-3-110-VS-D-DA-V5 
La désignation doit être complète avec la codification des accessoires demandés (groupe micro, réducteur, 
moteur, etc.) comme indiqué sur cette page. 

 

 

 



 
MAN10•MAN20•
MAN30•MAN40•
MAN50 

 
MANIPULATEUR ROTATIF

 

   

9 
   
  

4- Encombrement et caractéristiques  
 
4.1 Dimensions 
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Arbre de sortie doté d'un
mouvement rotatif et linéaire

 
Fig.11 

Tab. 3 
Serie A B C D E F G H I K LMAX M N 
MAN 10 210 75 75 60 100 75 175 250 280 7.5 45 75 77 
MAN 20 265 96 95 74 133 97 230 330 375 7.5 65 100 86 
MAN 30 327 120 120 87 186 119 305 450,5 509 7,5 85 145,5 108 
MAN 40 430 158 153 119 243 157 400 601,5 664 10,5 110 205,5 128 
MAN 50 545 205 200 140 320 195 515 788,5 871 12 165 273,5 140 

 
Serie O Ph6 Q R S T Uh6 V W X Y Z A1 Poids [Kg]
MAN 10 45 18 190 60 13.5 10 14 35 9 117 50 40 87 15 
MAN 20 55 25 242.5 90 10 11.5 18 36 8,5 140 50,5 43 110 40 
MAN 30 72 30 305 92 14 11 24 45 10,5 150 62 50 120 50 
MAN 40 84 40 390 115 15,5 20 28 55 13 186 75 60 146 103 
MAN 50 100 45 505 140 20 20 32 75 14 225 97 80 185 192 
 
NB: - La clavette de l'arbre d'entrée est dans la position indiquée Fig. 11 quand le mouvement se trouve en 

position de départ cycle (point 1 - 0° du cycle). 
- Les arbres d'entrée et de sortie sont dotés d'un trou taraudé UNI ISO 9321. 
- Sur demande le MAN peut être réalisé avec un arbre de sortie creux. 

 

 




























