
Courroies synchrones haute performance
ELATECH® iSync® 
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Caractéristiques
• Capacités de transmission à haute puissance
• Sans entretien
• Stabilité même en grande longueur
• Transmission de puissance nette, sans dispersion de poussière
• Pas de contamination des objets en contact
• Très haute résistance chimique et en particulier aux huiles, 

graisses et l'essence
• Excellente résistance à l'abrasion 
• Haute qualité, polyuréthane thermo-set spécialement conçu 

pour les courroies de convoyage
• Disponible avec cordes de tension en acier ou renforcées en

Kevlar 
• Température de travail comprises entre -10°C et 80° C en  

standard. 
• Jusqu’à 125°C avec le polyuréthane PU 53. 

Champs d’application
Les courroies ELATECH® iSync® sont adaptées pour une
transmission de puissance où une grande précision est
nécessaire, la propreté essentielle et aux environnements
difficiles (présence de produits chimiques).
• Traceurs
• Bureautique
• Technologie médicale
• Machines d'emballage
• Robots de nettoyage de piscine
• Distributeurs bancaires, de monnaie, automatiques
• Instruments optiques
• Caméras
• Machines-outils
• Bras robotisé
• Electroménager
• Systèmes à vide
• Machines de l’industrie alimentaire
• Machines textiles
• Equipements et machines de jardinage

Des modèles avec revêtements spéciaux et taquets sont
conçus spécifiquement pour le convoyage d’éléments lourds.

Gamme des profils disponibles
Les courroies ELATECH® iSync® sont disponibles en standard
pour les modèles :
T2,5, T5, T10, AT5, AT10, L, XL

Les modèles à double denture suivants MXL, H, HTD5M, DD
peuvent être fabriqués sur demande.

Câble de tension
Les courroies ELATECH® iSync® sont fabriquées avec des
câbles en acier à forte résistance en tension de façon standard.
Toutes les données techniques figurant dans le catalogue
sont valables pour la version standard. Les courroies avec
des câbles spéciaux ont des propriétés mécaniques et chi-
miques différentes.

Des câbles de tension sont en acier inoxydable,  HFE ou
fibre d'aramide (Kevlar) sur demande pour des applications
spéciales.
Les câbles de tension en Aramide (Kevlar) sont utilisés pour
leurs propriétés antistatiques.
L'acier inoxydable est utilisé pour sa résistance à la corro-
sion.
La fibre de verre et le polyester sont utilisés là où une 
grande flexibilité et résistance de l'eau sont nécessaires.

Dans l'esprit d'innovation continu, afin de répondre à la nécessité accrue de l'industrie, ELATECH® a développé la gamme de
courroies iSync™. Elles sont fabriquées avec des composés de polyuréthane spéciaux et leurs câbles de tension en acier à haute
résistance sont traités avec une technologie unique et hautement sophistiquée pour obtenir une courroie de polyuréthane de très
haute qualité. Les courroies iSync® offrent des performances optimales sur tous les types d'applications industrielles.

Les courroies iSync® offrent une transmission jusqu'à 30% supérieure que à celles des courroies traditionnelles T ou AT,
dans le même espace ou avec la même puissance avec un entraînement plus compact.

iSync® ELATECH®

Courroies conformes aux réglementations FDA
ELATECH®  a développé une formule spéciale pour les
courroies moulées iSync® pour des applications dans:
- l’emballage
- le convoyage
- le traitement de produits laitiers, de la viande et des pro-
duits alimentaires 
conforme aux règlements de la Food and Drugs
Administration (FDA) américaine.

Pour de plus amples détails, merci de contacter notre
Service Commercial.
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Taille de courroies standard
Simple denture

Exemple de commande

Courroie synchrone ELATECH® iSync® U   420   T5 / 16

iS
yn

c™

T2,5

2,5

40°

1,
6

2,5

40°

1,
6

0,
72,5

40°

5

Nombre 
de dents

z

Longueur
[mm]

48 120
58 145
64 160
71 177,5
72 180
80 200
84 210
92 230
98 245
106 265
111 277,5
114 285
116 290
122 305
127 317,5
132 330
137 342,5
152 380
168 420
192 480
200 500
216 540
240 600
260 650
312 780
366 915
380 950
590 1475

T5

1,
25

40°

2,
2

1,
25

40°

2,
2

1,
25

40°

Nombre 
de dents

z

Longueur 
[mm]

Nombre 
de dents

z

Longueur 
[mm]

33 165 110 550
37 185 112 560
40 200 115 575
43 215 118 590
44 220 120 600
45 225 122 610
49 245 124 620
50 250 125 625
51 255 126 630
52 260 128 640
54 270 130 650
55 275 132 660
56 280 135 675
59 295 138 690
60 300 140 700
61 305 144 720
64 320 145 725
65 325 150 750
66 330 156 780
68 340 160 800
70 350 163 815
71 355 166 830
72 360 168 840
73 365 170 850
75 375 172 860
78 390 180 900
80 400 188 940
82 410 198 990
84 420 200 1000
85 425 215 1075
86 430 220 1100
88 440 223 1115
89 445 228 1140
90 450 240 1200
91 455 243 1215
92 460 253 1265
95 475 263 1315
96 480 270 1350

100 500 271 1355
102 510 276 1380
105 525 288 1440
109 545

T10

2,
510

40°

4,
5

2,
510

40°

4,
5

2,
510

40°

Nombre 
de dents

z

Longueur 
[mm]

Nombre 
de dents

z

Longueur 
[mm]

26 260 97 970
32 320 98 980
35 350 100 1000
37 370 101 1010
40 400 105 1050
41 410 108 1080
44 440 110 1100
45 450 111 1110
48 480 114 1140
50 500 115 1150
53 530 120 1200
55 550 121 1210
56 560 124 1240
60 600 125 1250
61 610 130 1300
63 630 132 1320
65 650 135 1350
66 660 139 1390
69 690 140 1400
70 700 142 1420
72 720 144 1440
75 750 145 1450
78 780 146 1460
80 800 150 1500
81 810 156 1560
84 840 160 1600
85 850 161 1610
88 880 170 1700
89 890 175 1750
90 900 178 1780
91 910 180 1800
92 920 188 1880
95 950 196 1960
96 960 225 2250

VACUUM - T10

2,
510

40°

4,
5

 

2,
510

40°

4,
5

2,
510

40°

Nombre 
de dents

z

Longueur 
[mm]

63 630
80 800
92 920
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Exemple de commande

Courroie synchrone ELATECH® iSync®    U   450  AT5 / 16

Courroie synchrone ELATECH® iSync®    U   225  L / 100

AT5

5

1,
2

50°

5

1,
2

50°

5

1,
2

50°

2,
7

Nombre de
dents

z

Longueur 
[mm]

45 225
51 255
56 280
60 300
68 340
75 375
78 390
84 420
90 450
91 455
100 500
109 545
120 600
122 610
132 660
142 710
144 720
150 750
156 780
165 825
172 860
195 975
210 1050
225 1125
300 1500

AT10

10

2,
5

50°

4,
5

10

2,
5

50°

4,
5

10

2,
5

50°

Nombre de
dents

z

Longueur 
[mm]

50 500
53 530
56 560
58 580
60 600
61 610
66 660
70 700
73 730
78 780
80 800
84 840
88 880
89 890
92 920
96 960
98 980
100 1000
101 1010
105 1050
108 1080
110 1100
115 1150
120 1200
121 1210
125 1250
128 1280
130 1300
132 1320
135 1350
136 1360
140 1400
142 1420
148 1480
150 1500
160 1600
170 1700
172 1720
180 1800
186 1860
194 1940

L

Nombre de
dents

z

Longueur 
[pouces]

40 15
46 17,3
60 22,5
64 24
68 25,5
72 27
76 28,5
80 30
92 34.5
98 36.7

104 39
112 42
136 51
144 54

40°

3,
6

40°

3,
6

1,
9

40°

9,525

 

 

 

 

  

  

XL

5,08

50°

2,
3

5,08

50°

2,
3

1,
275,08

50°

 

 

 

 

  

  

Nombre
de dents

z

Longueur 
[mm]

Longueur 
[pouces]

30 152.4 6
45 177.8 7
40 203.2 8
45 228.6 9
50 254.0 10
55 279.4 11
60 304.8 12
65 330.2 13
70 356.6 14
75 381.0 15
80 406.4 16
85 431.8 17
90 457.2 18
95 482.6 19
100 508.6 20
105 533.4 21
110 558.8 22
115 584.2 23
120 609.6 24
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DT5

5

 

 

 

 

 

 

 

 

5

1,
2

1,
25

50°

Nombre de
dents

z

Longueur 
[mm]

82 410
92 460

118 590
124 620
150 750
163 815
172 860
188 940
220 1100

DT10

10

 

 

 

 

 0

 

 

 

10

2,
5

2,
5

6,
5

10

50°

Nombre de
dents

z

Longueur 
[mm]

26 260
53 530
63 630
66 660
72 720
84 840
92 920
98 980

121 1210
124 1240
125 1250
132 1320
135 1350
142 1420
161 1610
188 1880

Taille de courroies standard
Double denture

Exemple de commande

Courroie synchrone ELATECH® iSync®    U   620  DT5 / 16

Courroies à taquets, avec revêtements et formes spéciales moulées, conçues et fabriquées pour optimiser les performances.

Courroies spéciales

iS
yn

c™



Caractéristiques techniques des courroies ELATECH® iSync® sans fin
haute performance 
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Caractéristiques des courroies
• Courroie sans fin en polyuréthane avec câbles de tension acier   
• Profil de dent selon la norme ISO 17396
•  Pas métrique de 2,5 mm
•  Idéal lorsqu’une grande flexibilité de la courroie est requise
•  Permet l’utilisation de poulies de petit diamètre
•  Puissance transmissible jusqu’à 5 kW
•  Vitesse de rotation jusqu’à  10 000 [tr/min]

D’autres largeurs sont disponibles sur demande.

Largeur de la courroie [mm] 4 6 8 10 12 16 25 32

Effort de traction limite autorisé [N] 45 69 103 130 152 220 343 451

Poids [g/m] 6 9 12 15 18 24 37 48

Caractéristiques techniques

• Tolérance de largeur :      ±0,3 [mm]
• Tolérance d’épaisseur :    ±0,2 [mm]

iSync

T 2,5

Nombre minimal de dents de la poulie et diamètre minimal du galet

Entraînement 
sans contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

10

Galet tournant sur les dents de
la courroie dmin

15 mm

Entraînement 
avec contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

18

Galet tournant sur le dos de la
courroie dmin

15 mm

Flexibilité

Effort de cisaillement de la dent

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

0 0,47 0,000 1200 0,29 0,361 3400 0,23 0,810

20 0,45 0,010 1300 0,28 0,385 3600 0,22 0,845

40 0,44 0,018 1400 0,28 0,408 3800 0,22 0,880

60 0,43 0,027 1440 0,28 0,417 4000 0,22 0,914

80 0,42 0,035 1500 0,27 0,431 4500 0,21 0,996

100 0,41 0,043 1600 0,27 0,454 5000 0,21 1,074

200 0,38 0,080 1700 0,27 0,476 5500 0,20 1,150

300 0,36 0,114 1800 0,26 0,498 6000 0,19 1,223

400 0,35 0,145 1900 0,26 0,519 6500 0,19 1,293

500 0,34 0,175 2000 0,26 0,541 7000 0,19 1,360

600 0,33 0,204 2200 0,25 0,582 7500 0,18 1,426

700 0,32 0,232 2400 0,25 0,622 8000 0,18 1,489

800 0,31 0,259 2600 0,24 0,662 8500 0,17 1,551

900 0,30 0,286 2800 0,24 0,700 9000 0,17 1,611

1000 0,30 0,311 3000 0,24 0,715 9500 0,17 1,668

1100 0,29 0,336 3200 0,23 0,738 10000 0,16 1,725

La puissance totale "P" et le couple "M" total
transmis par la courroie, sont calculés avec les
formules suivantes :

P [kW]   = Pspez • ze • zk • b / 1000

M [Nm]   = Mspez • ze • zk • b / 100

Ze          =  

P         = Puissance en kW

M        = Couple en Nm

Pspez    = Puissance spécifique

Mspez    = Couple spécifique

ze        = Nombre de dents en prise

de la petite poulie

zemax    = 12

zk           = Nombre de dents de la petite poulie

b         = Largeur de la courroie en cm

A         = centre distance [mm]

t           = Pas
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Caractéristiques des courroies
• Courroie sans fin en polyuréthane avec câbles de tension acier 
• Profil de dent selon la norme ISO 17396
•  Pas métrique de 5 mm
•  Idéal lorsqu’une grande flexibilité de la courroie est requise
•  Permet l’utilisation de poulies de petit diamètre
•  Vitesse de rotation jusqu’à 10 000 [tr/min]
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Caractéristiques techniques

iSync

T 5 - T 5 Dual

Nombre minimal de dents de la poulie et diamètre minimal du galet

Entraînement 
sans contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

10

Galet tournant sur les dents de
la courroie dmin

30 mm

Entraînement 
avec contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

15

Galet tournant sur le 
dos de la courroie dmin

30 mm

Flexibilité

Effort de cisaillement de la dent

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

0 2,523 0,000 1200 1,607 2,019 3400 1,248 4,444

20 2,458 0,051 1300 1,580 2,151 3600 1,229 4,632

40 2,403 0,101 1400 1,555 2,279 3800 1,209 4,812

60 2,354 0,148 1440 1,545 2,330 4000 1,191 4,988

80 2,312 0,194 1500 1,532 2,406 4500 1,149 5,414

100 2,276 0,238 1600 1,510 2,529 5000 1,111 5,818

200 2,135 0,447 1700 1,489 2,651 5500 1,078 6,206

300 2,032 0,638 1800 1,470 2,770 6000 1,046 6,571

400 1,951 0,817 1900 1,451 2,888 6500 1,017 6,924

500 1,884 0,987 2000 1,433 3,001 7000 0,991 7,262

600 1,829 1,149 2200 1,400 3,226 7500 0,966 7,588

700 1,781 1,306 2400 1,371 3,445 8000 0,943 7,897

800 1,738 1,456 2600 1,342 3,654 8500 0,920 8,191

900 1,701 1,603 2800 1,317 3,860 9000 0,900 8,480

1000 1,667 1,745 3000 1,306 3,940 9500 0,880 8,758

1100 1,635 1,884 3200 1,292 4,059 10000 0,862 9,027

La puissance totale «P» et le couple «M» total
transmis par la courroie, sont calculés avec les
formules suivantes :

P [kW]   = Pspez • ze • zk • b / 1000

M [Nm]   = Mspez • ze • zk • b / 100

Ze          =  

P         = Puissance en kW

M        = Couple en Nm

Pspez    = Puissance spécifique

Mspez    = Couple spécifique

ze        = Nombre de dents en prise

de la petite poulie 

zemax    = 12

zk           = Nombre de dents de la petite poulie

b         = Largeur de la courroie en cm

A         = centre distance [mm]

t           = Pas
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• Tolérance de largeur :      ±0,5 [mm]
• Tolérance d’épaisseur :    ±0,15 [mm]

D’autres largeurs sont disponibles sur demande.

Largeur de la courroie [mm] 10 12 16 25 32 50 75 100

Effort de traction limite autorisé [N] 430 520 690 1090 1380 2170 3290 4160

Poids [g/m] 24 28 38 60 77 120 180 240

Poids DT5 [g/m] 27 32 43 68 97 138 210 270
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Caractéristiques des courroies
• Courroie sans fin en polyuréthane avec câbles de tension 
• Profil de dent selon la norme ISO 17396
•  Pas métrique de 10 mm
•  Idéal lorsqu’une grande flexibilité de la courroie est requise
•  Permet l’utilisation de poulies de petit diamètre
•  Vitesse de rotation jusqu’à  10 000 [tr/min]

142

Caractéristiques techniques

• Tolérance de largeur :      ±0,5 [mm]
• Tolérance d’épaisseur :    ±0,2 [mm]

iSync

T 10 - T 10 Dual

Nombre minimal de dents de la poulie et diamètre minimal du galet

Entraînement 
sans contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

12

Galet tournant sur les dents de
la courroie dmin

60 mm

Entraînement 
avec contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

20

Galet tournant sur le dos de la
courroie dmin

60 mm

Flexibilité

Effort de cisaillement de la dent

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

0 8,244 0,000 1200 4,808 6,042 3400 3,460 12,318

20 8,009 0,168 1300 4,708 6,409 3600 3,385 12,761

40 7,805 0,327 1400 4,614 6,764 3800 3,312 13,179

60 7,627 0,479 1440 4,577 6,902 4000 3,245 13,592

80 7,472 0,626 1500 4,526 7,109 4500 3,088 14,549

100 7,339 0,768 1600 4,444 7,445 5000 2,946 15,424

200 6,804 1,425 1700 4,366 7,771 5500 2,817 16,224

300 6,411 2,014 1800 4,292 8,090 6000 2,701 16,969

400 6,105 2,557 1900 4,222 8,401 6500 2,593 17,646

500 5,857 3,066 2000 4,157 8,706 7000 2,492 18,269

600 5,648 3,549 2200 4,033 9,291 7500 2,398 18,836

700 5,467 4,007 2400 3,920 9,851 8000 2,311 19,359

800 5,306 4,445 2600 3,815 10,386 8500 2,228 19,832

900 5,163 4,866 2800 3,718 10,901 9000 2,150 20,264

1000 5,034 5,271 3000 3,680 11,097 9500 2,077 20,661

1100 4,916 5,663 3200 3,626 11,389 10000 2,007 21,015

D’autres largeurs sont disponibles sur demande.

Largeur de la courroie [mm] 10 16 25 32 50 75 100 150

Effort de traction limite autorisé [N] 890 1520 2280 3040 4680 7080 9490 14170

Poids [g/m] 50 77 120 155 240 365 480 725

Poids DT10 [g/m] 62 92 145 190 290 430 570 900

La puissance totale «P» et le couple «M» total
transmis par la courroie, sont calculés avec les
formules suivantes :

P [kW]   = Pspez • ze • zk • b / 1000

M [Nm]   = Mspez • ze • zk • b / 100

Ze          =  

P         = Puissance en kW

M        = Couple en Nm

Pspez    = Puissance spécifique

Mspez    = Couple spécifique

ze        = Nombre de dents en prise

de la petite poulie 

zemax    = 12

zk           = Nombre de dents de la petite poulie

b         = Largeur de la courroie en cm

A         = centre distance [mm]

t           = Pas
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Caractéristiques techniques

• Tolérance de largeur :      ±0,5 [mm]
• Tolérance d’épaisseur :    ±0,15 [mm]

iSync

AT 5

Nombre minimal de dents de la poulie et diamètre minimal du galet

Entraînement 
sans contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

15

Galet tournant sur les dents de
la courroie dmin

25 mm

Entraînement 
avec contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

20

Galet tournant sur le dos de la
courroie dmin

60 mm

Flexibilité

Effort de cisaillement de la dent

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

0 3,813 0,000 1200 2,668 3,352 3400 1,993 7,096

20 3,758 0,079 1300 2,620 3,566 3600 1,954 7,368

40 3,708 0,155 1400 2,574 3,773 3800 1,917 7,627

60 3,663 0,230 1440 2,557 3,855 4000 1,881 7,879

80 3,623 0,304 1500 2,531 3,975 4500 1,799 8,479

100 3,586 0,376 1600 2,491 4,173 5000 1,725 9,032

200 3,448 0,722 1700 2,452 4,365 5500 1,658 9,549

300 3,343 1,050 1800 2,416 4,554 6000 1,596 10,029

400 3,235 1,355 1900 2,381 4,737 6500 1,539 10,473

500 3,137 1,642 2000 2,348 4,918 7000 1,485 10,887

600 3,050 1,916 2200 2,285 5,265 7500 1,436 11,278

700 2,972 2,178 2400 2,229 5,601 8000 1,389 11,635

800 2,900 2,430 2600 2,175 5,923 8500 1,346 11,980

900 2,834 2,671 2800 2,125 6,231 9000 1,304 12,289

1000 2,775 2,905 3000 2,106 6,352 9500 1,264 12,576

1100 2,719 3,132 3200 2,079 6,531 10000 1,228 12,854

Caractéristiques des courroies
• Courroie sans fin en polyuréthane avec câbles de tension acier. 
• Profil de dent selon la norme ISO 17396
• Pas métrique de 5 mm
•  Les profil de la denture et dimension sont optimisés pour
garantir une répartition uniforme de la charge et une déformation
en charge minimale.
•  Haute résistance et câbles en acier peu extensibles pour
garantir une grande stabilité et un faible allongement
•  Effet polygonal réduit pour amoindrir les vibrations et le bruit
•  Vitesse de rotation jusqu’à  10 000 [tr/min]

D’autres largeurs sont disponibles sur demande.

Largeur de la courroie [mm] 6 10 16 25 32 50 75 100

Effort de traction limite autorisé [N] 430 790 1350 2200 2950 4700 7100 9500

Poids [g/m] 21 34 54 86 110 175 260 350

La puissance totale «P» et le couple «M» total
transmis par la courroie, sont calculés avec les
formules suivantes :

P [kW]   = Pspez • ze • zk • b / 1000

M [Nm]   = Mspez • ze • zk • b / 100

Ze          =  

P         = Puissance en kW

M        = Couple en Nm

Pspez    = Puissance spécifique

Mspez    = Couple spécifique

ze        = Nombre de dents en prise

de la petite poulie 

zemax    = 12

zk           = Nombre de dents de la petite poulie

b         = Largeur de la courroie en cm

A         = centre distance [mm]

t           = Pas
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Caractéristiques des courroies
• Courroie sans fin en polyuréthane avec câbles de tension acier. 
• Profil de dent selon la norme ISO 17396
• Pas métrique 10 mm
•  Les profil de la denture et dimension sont optimisés pour
garantir une répartition uniforme de la charge et une déformation
en charge minimale.
•  Haute résistance et câbles en acier peu extensibles pour
garantir une grande stabilité et un faible allongement
•  Effet polygonal réduit pour amoindrir les vibrations et le bruit
•  Vitesse de rotation jusqu’à  10 000 [tr/min]

Caractéristiques techniques

• Tolérance de largeur :      ±0,5 [mm]
• Tolérance d’épaisseur :    ±0,2 [mm]

iSync

AT 10

Nombre minimal de dents de la poulie et diamètre minimal du galet

Entraînement 
sans contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

15

Galet tournant sur les dents de
la courroie dmin

50 mm

Entraînement 
avec contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

25

Galet tournant sur le dos de la
courroie dmin

120 mm

Flexibilité

Effort de cisaillement de la dent

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

0 15,903 0,000 1200 10,174 12,785 3400 7,019 24,989

20 15,670 0,328 1300 9,945 13,538 3600 6,838 25,778

40 15,452 0,647 1400 9,731 14,266 3800 6,664 26,516

60 15,246 0,958 1440 9,649 14,550 4000 6,500 27,225

80 15,053 1,261 1500 9,529 14,968 4500 6,120 28,837

100 14,870 1,557 1600 9,340 15,649 5000 5,777 30,248

200 14,103 2,954 1700 9,160 16,305 5500 5,464 31,470

300 13,483 4,236 1800 8,990 16,944 6000 5,179 32,536

400 12,927 5,414 1900 8,828 17,563 6500 4,916 33,460

500 12,439 6,513 2000 8,672 18,162 7000 4,670 34,232

600 12,008 7,545 2200 8,380 19,305 7500 4,441 34,878

700 11,626 8,522 2400 8,113 20,390 8000 4,227 35,409

800 11,282 9,451 2600 7,866 21,414 8500 4,023 35,808

900 10,969 10,337 2800 7,632 22,378 9000 3,832 36,113

1000 10,683 11,186 3000 7,544 22,751 9500 3,651 36,322

1100 10,418 12,000 3200 7,416 23,296 10000 3,479 36,429

D’autres largeurs sont disponibles sur demande.

Largeur de la courroie [mm] 16 25 32 50 75 100 150

Effort de traction limite autorisé [N] 3150 5450 7100 1100 17200 23000 34600

Poids [g/m] 101 158 200 316 475 630 950

La puissance totale «P» et le couple «M» total
transmis par la courroie, sont calculés avec les
formules suivantes :

P [kW]   = Pspez • ze • zk • b / 1000

M [Nm]   = Mspez • ze • zk • b / 100

Ze          =  

P         = Puissance en kW

M        = Couple en Nm

Pspez    = Puissance spécifique

Mspez    = Couple spécifique

ze        = Nombre de dents en prise

de la petite poulie 

zemax    = 12

zk           = Nombre de dents de la petite poulie

b         = Largeur de la courroie en cm

A         = centre distance [mm]

t           = Pas
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Caractéristiques des courroies
• Courroie sans fin polyuréthane avec câbles de tension en acier 
  et profil trapézoïdal de la dent selon la norme DIN / ISO 5296.
• Pas impérial 1/5 "= 5.08 mm
• Principalement utilisé dans des applications où le pouce est un 
  avantage
• Puissance transmissible jusqu'à 5 kW
•  Vitesse de rotation jusqu’à  10 000 [tr/min]

Caractéristiques techniques

• Tolérance de largeur :      ±0,5 [mm]
• Tolérance d’épaisseur :    ±0,2 [mm]

iSync

XL

D’autres largeurs sont disponibles sur demande.

Largeur de la courroie [pouces] 0.25 0.31 0.37 0.50

Effort de traction limite autorisé [N] 205 250 305 410

Poids [g/m] 12 16 19 22

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

0 1.966 0,000 1200 1.252 1.573 3400 0.972 3.462

20 1.915 0.040 1300 1.231 1.676 3600 0.957 3.609

40 1.872 0.078 1400 1.211 1.776 3800 0.942 3.749

60 1.834 0.115 1440 1.204 1.815 4000 0.928 3.886

80 1.802 0.151 1500 1.194 1.875 4500 0.895 4.218

100 1.773 0.186 1600 1.176 1.971 5000 0.866 4.533

200 1.663 0.348 1700 1.160 2.065 5500 0.840 4.835

300 1.583 0.497 1800 1.145 2.158 6000 0.815 5.120

400 1.520 0.637 1900 1.131 2.250 6500 0.793 5.395

500 1.468 0.769 2000 1.116 2.338 7000 0.772 5.658

600 1.425 0.895 2200 1.091 2.513 7500 0.753 5.912

700 1.388 1.017 2400 1.068 2.684 8000 0.735 6.153

800 1.354 1.135 2600 1.046 2.847 8500 0.717 6.382

900 1.325 1.249 2800 1.026 3.007 9000 0.701 6.607

1000 1.299 1.360 3000 1.007 3.162 9500 0.686 6.824

1100 1.274 1.467 3200 0.989 3.314 10000 0.672 7.033

Nombre minimal de dents de la poulie et diamètre minimal du galet

Entraînement 
sans contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

10

Galet tournant sur les dents de
la courroie dmin

30 mm

Entraînement 
avec contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

15

Galet tournant sur le dos de la
courroie dmin

30 mm

Flexibilité

Effort de cisaillement de la dent

La puissance totale «P» et le couple «M» total
transmis par la courroie, sont calculés avec les
formules suivantes :

P [kW]   = Pspez • ze • zk • b / 1000

M [Nm]   = Mspez • ze • zk • b / 100

Ze          =  

P         = Puissance en kW

M        = Couple en Nm

Pspez    = Puissance spécifique

Mspez    = Couple spécifique

ze        = Nombre de dents en prise de la petite 

poulie

zemax    = 12

zk           = Nombre de dents de la petite poulie

b         = Largeur de la courroie en cm

A         = centre distance [mm]

t           = Pas
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Caractéristiques des courroies
• Courroie sans fin polyuréthane avec câbles de tension en acier 

et profil trapézoïdal de la dent selon la norme DIN / ISO 5296.
• Pas impérial 3/8 "= 9525 mm
• Principalement utilisé dans des applications où le pouce est un

avantage
• Puissance transmissible jusqu'à 20 kW
• Vitesse de rotation jusqu’à  10 000 [tr/min]

Caractéristiques techniques

• Tolérance de largeur :      ±0,5 [mm]
• Tolérance d’épaisseur :    ±0,2 [mm]

iSync

L

D’autres largeurs sont disponibles sur demande.

Largeur de la courroie [pouces] 0,50 0,75 1,00 1,50 2,00 3,00 4,00

Effort de traction limite autorisé [N] 1140 1770 2400 3540 4810 7210 9610

Poids [g/m] 50 80 100 150 200 300 400

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

tr/mn
[min-1]

Mspez
[Ncm/cm]

Pspez
[W/cm]

0 5,852 0,000 1200 3,393 4,263 3400 2,441 8,689

20 5,673 0,119 1300 3,321 4,521 3600 2,388 9,000

40 5,518 0,231 1400 3,256 4,774 3800 2,336 9,295

60 5,383 0,338 1440 3,230 4,871 4000 2,288 9,581

80 5,266 0,441 1500 3,194 5,017 4500 2,177 10,258

100 5,165 0,541 1600 3,137 5,255 5000 2,077 10,874

200 4,789 1,003 1700 3,082 5,486 5500 1,986 11,437

300 4,516 1,419 1800 3,029 5,709 6000 1,903 11,953

400 4,304 1,803 1900 2,980 5,930 6500 1,827 12,433

500 4,131 2,163 2000 2,933 6,143 7000 1,755 12,867

600 3,984 2,503 2200 2,845 6,555 7500 1,689 13,263

700 3,857 2,827 2400 2,765 6,949 8000 1,627 13,626

800 3,744 3,137 2600 2,692 7,330 8500 1,569 13,965

900 3,644 3,434 2800 2,623 7,689 9000 1,513 14,258

1000 3,553 3,721 3000 2,559 8,039 9500 1,461 14,537

1100 3,470 3,997 3200 2,498 8,371 10000 1,411 14,779

Nombre minimal de dents de la poulie et diamètre minimal du galet

Entraînement 
sans contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

15

Galet tournant sur les dents de
la courroie dmin

60 mm

Entraînement 
avec contreflexion

Poulie synchrone 
zmin

20

Galet tournant sur le dos de la
courroie dmin

60 mm

Flexibilité

Effort de cisaillement de la dent

La puissance totale «P» et le couple «M» total
transmis par la courroie, sont calculés avec les
formules suivantes :

P [kW]   = Pspez • ze • zk • b / 1000

M [Nm]   = Mspez • ze • zk • b / 100

Ze          =  

P         = Puissance en kW

M        = Couple en Nm

Pspez    = Puissance spécifique

Mspez    = Couple spécifique

ze        = Nombre de dents en prise de la petite 

poulie

zemax    = 12

zk           = Nombre de dents de la petite poulie

b         = Largeur de la courroie en cm

A         = centre distance [mm]

t           = Pas
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