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MIT DEM ANSPRUCH, UNSEREN KUNDEN INNOVATIVE UND INDIVIDUELLE LOSUNGEN ZU
BIETEN, SIND WIR SEIT JAHREN ERFOLGREICH. ZIMMER WACHST KONTINUIERLICH UND
IST HEUTE BEI EINEM NEUEN MEILENSTEIN ANGELANGT: DER ETABLIERUNG DER
KNOW-HOW FACTORY. GIBT ES EIN GEHEIMNIS FUR DIESEN ERFOLG?

Fundament. Es sind die exzellenten Produkte und Dienstleistungen,
die das Wachstum unseres Unternehmens seit jeher begrinden.
Ausgekligelte Losungen und wichtige technische Innovationen
stammen aus dem Hause Zimmer. Daher finden vor allem Kunden
mit technologischem Flhrungsanspruch den Weg zu uns. Gerade
wenn es knifflig wird, 1auft die Zimmer Group zur Bestform auf.

Stil. Unser Denken und unsere Herangehensweise sind interdisziplinar.
Wir stehen flr ausgefeilte Prozessldsungen in zwanzig Technologiebe-
reichen, und das nicht nur in der Entwicklung, sondern auch in der
Fertigung. Das Angebot der Zimmer Group richtet sich dabei an alle
Branchen. Wir stehen fur Loésungen zu jedem kundenindividuellen
Problem. Weltweit.

Motivation. Die vielleicht wichtigste GréBe unseres Erfolgs ist die
Kundenorientierung. Wir sind Dienstleister im besten Sinne. Mit der
Zimmer Group steht unseren Kunden ein zentraler Ansprechpartner
fur ihre Winsche zur Verflgung. Mit hoher Lésungskompetenz und
einem breiten Angebot aus einer Hand gehen wir individuell auf
unsere Kunden ein.

www.zimmer-group.com
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TECHNOLOGIEN

KOMPONENTEN

Mehr als 45 Jahre Erfahrung und
Branchenkenntnis: Wir sind einer der
weltweit fihrenden Hersteller und
Lieferanten von pneumatischen,
hydraulischen und elektrischen
Komponenten in den Bereichen
Handhabung, Dampfung und
Maschinenbau.

VERFAHRENSTECHNIK

Metall, Kunststoff oder Elastomer? Das
technisch und wirtschaftlich optimierte
Fertigen von Serienbauteilen fur alle
Branchen. Von der intelligenten
Systementwicklung Uber eine Material-
auswahl und Fertigungstechnologie
bis zum kosteneffizienten Produkt.

www.zimmer-group.com

Handhabungstechnik. Die Zimmer Group
gilt als fihrender Hersteller und Lieferant von
Komponenten.

Robotertechnik. Mit breitem Spektrum von
Werkzeugwechsler Uber Kollisionsschutz bis
hin zu Achsausgleich.

Vakuumtechnik. Das umfangreiche Sortiment
an Vakuumkomponenten ist die material-
schonende Losung fur praktisch jede Branche.

Industrielle Kommunikation. Roboterpro-
grammierung leicht gemacht mit ready-2-con-
nect Kommunikationsmodulen - kabelgebun-
den oder drahtlos.

-M\

MIM-Technologie. Als Lsung zur Herstellung
komplex geformter Metallteile im Spritzguss-
verfahren.

Kunststoffspritzguss. Das passende Ver-
fahren zur Serienfertigung vielféltiger Kunst-
stoffbauteile.

Klemm- und Bremstechnik. Innovative
Komponenten fUr lineare und rotative
Anwendungen jeglicher Art.

Dampfungstechnik. Industrielle Struktur-
dampfer und hydraulische StoBdémpfung
stehen fUr die Innovationskraft der KNOW-
HOW FACTORY.

SOFT CLOSE. Einer der flhrenden Entwick-
lungspartner der Mébelindustrie und starker
Systempartner im Bereich Einzugsmecha-
nismen.

Maschinentechnik. Innovative Werkzeug-
sowie Spannsysteme zur Bearbeitung von
Metall, Holz und Verbundwerkstoffen.

Elastomer. Bestens geeignet zur Anfertigung
anspruchsvoller, individueller Werkstticke aus
verschiedenen Elastomeren.



SYSTEMLOSUNGEN

Schnellste Integration und Inbetrieb-
nahme, hochste Produktverfligbarkeit
und optimierte Produktivitat — wir
verbinden das Beste aus der Welt der
Mechanik mit der neuesten Technolo-
gie aus dem IOT.

Systemkomponenten. Wir passen lhre Kom-
ponenten wie Achsausgleiche, Greifer oder
Servoschwenkbacken aus den Bereichen
Handhabungs-, Dampfungs-, Maschinen- so-
wie Klemm- und Bremstechnik an lhre spezi-
fische Anwendung an.

End-of-Arm Tools und Greifsysteme.
Das Herzstiick der Roboterautomation. Mit
unseren EOATs werden branchentbergrei-

fend die unterschiedlichsten Aufgaben geldst:

SchweiBen, Greifen, Prifen, Montieren und
vieles mehr.

Mobile Robtik und Transportsysteme. Mit
unseren AMRs, flexiblen Transportsystemen
und mobilen Roboterzellen fur kleine und
mittlere LosgréBen erreichen Sie maximale
Flexibilitdt und machen lhre Produktion effizi-
ent und sicher.

Module und Zellen. Wir entwickeln markt-
Ubergreifend unabhéangige Zellen und
einbaufertige Module, die sich perfekt in Ihre
Produktionsanlage einflgen. Prézise, indivi-
duelle Lésungen fur optimierte Produktions-
raten und hdchste Qualitatsstandards.

Maschinen und Anlagen. Unsere L6sungen
umfassen Turn-Key-Anlagen, Entkopplungs-
und Montagezellen fur die Mdbelindustrie
sowie hochflexible Anlagen fur die LosgroBe

1 und robotergestutzte Bearbeitunglésungen
inklusive Programmierung mit ready-2-con-
nect Kommunikationsmodulen - kabelgebun-
den oder drahtlos.

Engineering. Das Ziel, Ihr individuelles Sys-
tem schneller in Betrieb zu nehmen, einfacher
zu bedienen, effizienter und zuverlassiger zu
betreiben, ist unser gréBter Ansporn.

Sicherheit und Qualitat. Diese beiden Aspekte sind zentrale Bestandteile unserer Unterneh-
mensphilosophie. Durch kontinuierliche Prifungen durch TUV Siid, Zertifizierungen von Under-
writers Laboratories (UL) und der konsequenten Einhaltung von DGUV-Empfehlungen stellen
wir sicher, dass unsere Produkte nicht nur den héchsten Standards entsprechen, sondern auch
langfristige Zuverlassigkeit und Sicherheit bieten - fir Lésungen, die Uberzeugen und dauerhaft

bestehen.

www.zimmer-group.com






ROBOTERTECHNIK
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

n WERKZEUGWECHSLER MANUELL
.. Serie HWR2000

a Serie HWR

E WERKZEUGWECHSLER PNEUMATISCH el

Serie WPR5000

-ﬁ' Serie WWR1000

B WERKZEUGWECHSLER AUTOMATISCH e

Serie FWR

e
.'.‘:., Serie WMR2000

B ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR WERKZEUGWECHSLER 68-79

.:;gg Energieelemente und Zubehor fur Werkzeugwechsler

n DREHVERTEILER .

Serie DVR

Serie DVR1000

. ACHSAUSGLEICHE "

Serie FGR
. Serie XYR1000 110
. Serie ZR1000 128
Serie ARP 146

n KOLLISIONSSCHUTZ

. Serie CSR

@ Serie CRR 178

162 - 185

164

n MATCH - END-OF-ARM-ECOSYSTEM e
\g MATCH - Robotermodul 188
0 MATCH - Greifer 268

0 MATGH - Winkelflansch

m WINKELFLANSCH TR
9 Serie WFR

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen <« www.zimmer-group.com 7






WERKZEUGWECHSLER MANUELL
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

n WERKZEUGWECHSLER MANUELL

.‘ Serie HWR2000

0‘ Serie HWR

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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Die Serien in der Ubersicht / Werkzeugwechsler manuell



Serie HWR2000 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor

10

WERKZEUGWECHSLER
SERIE HWR2000

» PRODUKTVORTEILE

» Wechseln im Sekundentakt

Senken Sie Ihre Rustkosten und minimieren Sie die Still-
standszeiten durch einen sekundenschnellen Wechsel
Ihres Werkzeuges

» Integrierte Luftiibertrager

Zur Versorgung von pneumatischen Aktoren. Uber optio-
nal erhaltliche Energieelemente kbnnen weitere Medien
Ubertragen werden.

» Verlierschutz inklusive

Ein ungewolltes Herabfallen des Werkstlickes ist ausge-
schlossen - das bedeutet hdchste Sicherheit flir Mensch
und Maschine

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



> NUTZEN IM DETAIL

Festteil

- Zur roboterseitigen Montage

Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

Excenterbolzen zur Verriegelung
- mit federunterstUtzter Einrastfunktion

@ Verriegelungsbolzen
- der Verriegelungshtulse angepasst

Befestigung Energieelement

(6) Integrierte Luftdurchfiihrung
- Luft- / Vakuumdurchfihrung
- Schlauchlose Ansteuerung maoglich

Losteil

- Zur werkzeugseitigen Montage

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Energielibertragung pneumatisch Energielibertragung elektrisch
BaugréBe [Anzahl]
TK 31,5 4 optional
TK 40 4 optional
TK 50 8 optional

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen <« www.zimmer-group.com 11
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BaugréBe HWR2031 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor
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WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE HWR2031

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG

)7

GVM5
Gerade-Verschraubung

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf den
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Werkzeugwechsler im verriege\ten Zustand wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[ka]
gl Mr
'
7 q
6
5 ¢
4 2,6 m/s?
3 —e— 5 m/s?
2 —e— 10 m/s?
; Mr [Nm] 30
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 25
Fa [N] 1000

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energietbertragung pneumatisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Energielbertragung elektrisch
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten
HWR2031F
TK 31,5

4

150
optional
mechanisch
4

0,01

0,02

6

5..+80
0,13

0,09

HWR2031L
TK 31,5

4

150
optional
mechanisch

0,01
0,02

6
5..+80
0,1
0,04

HWR2031F

@ 40h8

@315
+0.02 5H7%

—4x M5 @
DIN 7984

@D B5H7X6—
wesma
<

| — gsH7x6 (1)

HWR2031L

@ 40h8

#31.5

+0.02 5H7

AN

ﬁ4x M5X9@

(D

%, ®
370 3\’
i
o | 1 ®
i L] (4)4x M5
~ L]
L \
] = | — Y @ i =
AN e R ——
|
‘ 20H7 i
© @é g20n7 | (1) 4xM5(4) Z @ «
X
2x M3x4.5(5) Y 2 M3x4.5(5)
l‘ O/J\é 2x @ 2.5H7x3 @ ) ‘ & 2x P 2.5H7x3 @
o Epmisdhd
/ N - ‘
|
] : g 10
< 10 K
g ) 16£0.02
16+0.02 @

@ Befestigung (roboterseitig)

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flur Energieelement

Stift / Aufnahmebohrung fur Zentrierung
@ Befestigung (maschinenseitig)

@ Verriegelungsbetétigung

@ Verriegelungshub

—F

| | hwreostr
@,

——— HWR2031L

Bauhohe in verriegelter Position

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe HWR2031 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor



BaugroBe HWR2040 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor
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WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE HWR2040

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf den
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Werkzeugwechsler im verriege\ten Zustand wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[ka]
16 4 Mr
'
14
12
10 ¢
8 2,6 m/s?
6 —e— 5 m/s?
4 —e— 10 m/s?
(2) Mr [Nm] 55
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 50
Fa [N] 1200

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

» Technische Daten

HWR2040F HWR2040L

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 40 TK 40

Energielibertragung pneumatisch [Anzahl] 4 4

Durchfluss je Ubertrager [I/min] 150 150

Energielbertragung elektrisch optional optional

Selbsthemmung beim Verriegeln mechanisch mechanisch

Verriegelungshub [mm] 4

Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,01 0,01

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,02 0,02

Nennbetriebsdruck [bar] 6 6

Betriebstemperatur [°C] 5..+80 5..+80

Massentragheitsmoment [kgcm?] 0,33 0,26

Gewicht [kg] 0,15 0,071
@ Befestigung (roboterseitig)

HWR2040F HWR2040L @ Integngrte Lufﬂtdurchfulhrung
@ Befestigung flur Energieelement
Stift / Aufnahmebohrung fur Zentrierung
#5008 @ 50n8 @ Befestigung (maschinenseitig)
@40 $40 39 Verriegelungsbetatigung
+0.02 6H7 +0.02 $6H7 @Verriegelungshub
@¢ BH7X6 ——
S—@6HTX6 (1)
N axme (D
DIN 7984

30°

==
@K

13
l_

20
13.8

axms(2)

@ 25n7

X

,

| o !

) < o)

16+0.02

2x M3x4.5 (5)
2x 3 2.5H7x3(5)

=
Py
S

100.02
5]

17

v— 0@
*,,,*,,
& 25H7

Y
Holdg
< ) o &
st
[l
ﬁ 16£0.02

3.5

@

2x M3x4.5(5)
2x 3 2.5H7x3(5)

HWR2040F

° HWRZOAOL

Bauhohe in verriegelter Position

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe HWR2040 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor



BaugroBe HWR2050 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor
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WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE HWR2050

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf den
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Werkzeugwechsler im verriege\ten Zustand wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kg]
25
. Mr
'
20 ¢
15 ¢
2,5 m/s?
10 —e— 5 m/s?
5 —e— 10 m/s?
o Mr [Nm] 80
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 70
Fa [N] 1600

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



» Technische Daten

Bestell-Nr. HWR2050F

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 50
Energielibertragung pneumatisch [Anzahl] 8
Durchfluss je Ubertrager [I/min] 150
Energielbertragung elektrisch optional
Selbsthemmung beim Verriegeln mechanisch
Verriegelungshub [mm] 4
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,01
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,02
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Massentragheitsmoment [kgcm?] 0,86
Gewicht [kg] 0,23

HWR2050L
TK 50

8

150
optional
mechanisch

0,01
0,02

6
5..+80
0,67
0,11

HWR2050F

?63h8

@50

+0.02 6H7

AT

A —geH7x6 (1)

4&

13

=

20
13.8

HWR2050L

#63h8

50

@¢ 6H7x6
(1) 4xM6x9*\

>~ 4x M6 @
DIN 7984

(@) 8x M5

+0.02 % 6H7

@ @é 931507 __| (7)
X
(5)2xM3x4.5
(5) 2x B 2.5H7x3
[ 1]
B o
o | 1 J
S
g 10|
e 16£0.02

17

8xM5(4)

TeRm |, v- e

?31.5h7

€

(5)2x Max4.5
(5) 2x B 2.5H7x3
-
>
T @ <
o :
= 10
o
8 16+0.02
©

@ Befestigung (roboterseitig)
@ Integrierte Luftdurchfihrung
@ Befestigung flur Energieelement

Stift / Aufnahmebohrung fir Zentrierung

@ Befestigung (maschinenseitig)
@Verriegelungsbeté’(igung
@Verriegelungshub

| —

T—I

T—HWR2050L

Bauhohe in verriegelter Position

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe HWR2050 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor



Serie HWR / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehoér
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WERKZEUGWECHSLER
SERIE HWR

» PRODUKTVORTEILE

» Wechseln im Sekundentakt

Senken Sie Ihre Rustkosten und minimieren Sie die Still-
standszeiten durch einen sekundenschnellen Wechsel
Ihres Werkzeuges

» Integrierte Luftiibertrager

Zur Versorgung von pneumatischen Aktoren. Uber optio-
nal erhaltliche Energieelemente kbnnen weitere Medien
Ubertragen werden.

» Werkzeugloser Wechselvorgang

Der komplett im Gehause integrierte Verriegelungshe-
bel ermdglicht Ihnen einen Werkzeugwechsel ohne
Hilfsmittel

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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> NUTZEN IM DETAIL

» TECHNISCHE DATEN

Losteil

- Zur werkzeugseitigen Montage

Verriegelungshebel
- mit federunterstttzter Einrastfunktion

Festteil

- Zur roboterseitigen Montage

@ Verriegelungsbolzen
- der Verriegelungshulse angepasst

Verriegelungshub
- nachjustierbar tber Verriegelungshilse

@ Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

Integrierte Luftdurchfiihrung
- Luft-/ Vakuumdurchfihrung
- Schlauchlose Ansteuerung maoglich

Befestigung Energieelement

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1

BaugréBe

HWR63 TK 63
HWR80 TK 80

Energielibertragung pneumatisch

[Anzahl]
6
6

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Energielibertragung elektrisch

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.

< www.zimmer-group.com
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Serie HWR / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehoér



BaugroBe HWR63 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE HWR63

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf den
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Werkzeugwechsler im verriege\ten Zustand wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[ka]
35 |
Mr
30 '

. My<
o I [}
15 2,5 m/s? Fa I
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

0 Mr [Nm] 200
0 25 50 75 100 125150 175200 225 250 275 300 [mm] My [Nm] 200
Fa [N] 1200
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
6 [Stick]
O O-Ring
COR0050100
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG % @ ANSCHLUSSE/SONSTIGES

GVM5
Gerade-Verschraubung

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

WVMS5S
I Winkel-Schwenk-Verschraubung

20 www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energielibertragung pneumatisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Energielbertragung elektrisch
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten

HWRG63F-B
TK 63

6

170
optional
mechanisch
1

0,01

0,02

6

5..+80
3,8

0,49

HWR63L-B
TK 63

6

170
optional
mechanisch

0,01
0,02

6
5..+80
2,6

0,31

HWRG3F-B

HWRG3L-B

@ 8ohs

o
o
A 3 <
% 9 —01—| ]
b C q
o ED b i d
6x M5 <
© @ B 40n7 @ | @ 40H7 @
®st5
X
Y 8
S ) 4x M3x5 @ @ 4x M3x5 =
g , T H

[
]
o—¢

e

T T |

002 @aH7

o)

26 Lzlx @arnas (5) (5) ax Barnas

+0.

@ Befestigung (roboterseitig)

@ Luftdurchfiihrung

@ Integrierte Luftdurchfihrung
@ Befestigung flr Energieelement
@ Befestigung (maschinenseitig)
Adapter

HWR63

38

7
M5
Wz
@3

-Ring
¢ 5x1

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

@ @

7
M5
3

0.7 -Ring

= @ 5x1

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

T—HWRG63F-B

45
O 0Ol0o O

T—HWRG3L-B
0

Bauhohe in verriegelter Position
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BaugroBe HWR63 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor



BaugroBe HWR80 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor

22

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE HWRS80

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

>

Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-

gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

6 [Stiick]
O-Ring
COR0060100

O

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf den
Werkzeugwechsler im verriegelten Zustand wirken knnen.

[kg]
wl Mr
|
30 My QF. 808
1 S 88
20 2,5 m/s? Fa I
—e— 5 m/s?
10 —e— 10 m/s?
0 Mr [Nm] 300
0 50 100 150 200 250 300 350 400 [mm] My [Nm] 300
Fa [N] 1500

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energietbertragung pneumatisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Energielbertragung elektrisch
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten
HWRS8O0F-B
TK 80

6

170
optional
mechanisch
1

0,01

0,02

6

5..+80
3,36

0,67

HWRS8O0L-B
TK 80

6

170
optional
mechanisch

0,01
0,02

6
5..+80
2,8

0,48

HWR80F-B

@ 100h8

B 8o

+0.02 @8H7

97.8

12.3

22.5

me/@
|

©00
© ¢50h7® \—GXM5@
o X
g © 0 4x M3x5 @

0

26
+002 @3H7 4x PoH7XE5 @

HWR8O0L-B
w18
RS
7
6x M8x10 N
N
@ 8H7x8
® ) |
o— —‘— B

|

Y

b
@ 100h8

140

ng o
J j @ 50H7 @
(@) exws
(5) axmaxs —\ n: %
AR

@ 4x P 3HTX35

26
4002 @P3H7

@ Befestigung (roboterseitig)

@ Luftdurchfiihrung

@ Integrierte Luftdurchfihrung
@ Befestigung flr Energieelement
@ Befestigung (maschinenseitig)

Adapter
HWR80

1
0 & o
0.7 -Ring
= @ 6x1

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

f

I
AN .
0.7 -Ring

¢ 6x1

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

8
M5

8
M5

) fEDD ‘ @O0 | swrsors
2 i
b 0 0 : ©@© 0 T—HWRsLB

Bauhohe in verriegelter Position
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BaugroBe HWR80 / Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor






WERKZEUGWECHSLER PNEUMATISCH
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

E WERKZEUGWECHSLER PNEUMATISCH 24-47

o. Serie WPR5000 26

ﬁ-ﬁ Serie WWR1000 42
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Die Serien in der Ubersicht / Werkzeugwechsler pneumatisch



Serie WPR5000 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

WERKZEUGWECHSLER
SERIE WPR5000

» PRODUKTVORTEILE

» SERIENMERKMALE

BaugréBe

>

Sicherer Werkzeugwechsler

Durch federvorgespannten Kolben, selbsthemmende
Verriegelung sowie optional verfligbaren Sensoren und
weiterem Zubehor, maximale Sicherheit. Der Werkzeug-
wechsler der Zimmer Group erflllt somit die hohen
Anforderungen des Performance Level d, Steuerungska-
tegorie 3.

Verriegelungskinematik

Durch innovative Verriegelungskinematik mit Verrie-
gelungsbolzen extreme Steifigkeit und somit der neue
Benchmark der Werkzeugwechsler. Durch extrem flache
Bauweise zudem minimale Momentenbelastung auf den
Roboter, was zum Einsatz kleinerer und kostengunstige-
rer Roboter fUhren kann.

Unerschopfliche Vielfalt

Egal welches Medium Ubertragen werden soll, mit den
passenden Energieelementen der Serien WER1500 und
WER3000 kdnnen neben Pneumatik, Fluidik, elektri-
schen Signale und Last auch Kommunikation und vieles
mehr standardmaBig Ubertragen werden.

Varianten

Mechanische Selbsthemmung

5 Mio. wartungsfreie Zyklen (max.)

%) )

Magnetfeldsensor

-))h

Korrosionsgeschiitzt

<

P54 | IP54

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



> NUTZEN IM DETAIL

» TECHNISCHE DATEN

BaugréBe
WPR5040
WPR5050
WPR5063
WPR5080
WPR5100
WPR5125

WPR5160

Antrieb
- Federvorgespannter Kolben
- Maximale Sicherheit durch Selbsthemmung
- Halt Losteil und Werkzeug sicher auch bei Druckausfall oder Not-
Aus

Befestigung Energieelement
- Seitliche Anbindung der optional verfligbaren Energieelemente
zur Ubertragung von Fluidik, elektrischen Signalen und Last,
Kommunikation, Pneumatik und Vakuum und vielem mehr

Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

@ Kolbenstellungsabfrage
- Integrierte Sensorik optional verflgbar
- Direkt im Werkzeugwechsler integriert, spart Bauraum und reduziert
Storkontur

Verriegelungsbolzen
- Alle Verriegelungsteile aus gehéartetem Stahl

@ Zentrierpins
- Vorgespannte Zentrierpins fir maximale Torsionssteifigkeit

Integrierte Luftdurchfiihrung
- Luft- / Vakuumdurchflihrung
- Schlauchlose Ansteuerung moglich

Losteil

- Zur kundenseitigen Montage

@ Festteil

- Zur roboterseitigen Montage

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Energielibertragung pneumatisch Energielibertragung elektrisch
[Anzahl]
TK 40 4 optional
TK 50 4 optional
TK 63 6 optional
TK 80 6 optional
TK 100 8 optional
TK 125 10 optional
TK 160 10 optional

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen <« www.zimmer-group.com
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Serie WPR5000 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor



BaugroBe WPR5040 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

28

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WPR5040

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

[kg]
40
35

30 ¢
25 |

20

» Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung

und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

4 [Stlick]
O-Ring
COR0040150

O

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

=
% = ENERGIEVERSORGUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung

)7

2,5 m/s?

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die
auf den Werkzeugwechsler wirken kénnen.

Mr [Nm]
My [Nm]
Fa [N]

My<

Mr

=)
Q0 OOO

Fal

100
100
4000

é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&

AWPR5040-00-A
Ablagestation

SENSORIK

ZUB190815
Kolbenstellungsabfrage

AWPR5040-10-A
Ablagestation

NJRO04-E2SK

N

cker M8

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-

ZUB189694
Programmierspitze

ZUB192291
Entriegelungsklinke

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Antriebsart

Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]
Energielbertragung elektrisch

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Lésekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm3]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
WPR5040F-00-A
TK 40
pneumatisch

4

optional

275

mechanisch

1,5

0,01

0,02

10

10

1,5

4..10

6

5..+80

6

0,84

0,21

WPR5040L-00-A
TK 40
pneumatisch

4

optional

275

mechanisch

0,01

0,02

1,5

4..10

5..+80

0,72
0,13

WPR5040F-00-A

4x M5 @
[—4x M6

DIN912*
\%

060

WPR5040L-00-A

@4XM5

oV

@ 4x M6x18 —| / )
) J /| —ox B 6H7X8 @
e
®1®
40
"£0.02 06H7
60

/f4>< M5 @
\

XL
EFERS

N
o
I
N
3.5

XL

T

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement
Aufnahme fur Initiator

Stift / Aufnahmebohrung flr Zentrierung

@ Befestigung (kundenseitig)

@ Gewinde flr Stifte der Ablagestation

Werkzeugwechsler

Adapter

@ Befestigung fir Programmierspitze

@ Befestigung flr passive Entriegelung
Ablagestation

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB entriegelt

@ LuftanschluB verriegelt (alternativ/direkt)

LuftanschluB entriegelt (alternativ/direkt)

|
{

S —
~w)
= \‘\ |
%ﬁ .
T <
O-Ring 07
& 5x1

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

>
% \
174
g | [ 1
O-Ring%
¢5x1

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

—T—
3 4
WPR5040F-00-A LOO(|® | ®|00
&
WPR5040L-00-A rO0 || & %00
3 4

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe WPR5040 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor



BaugroBe WPR5050 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

P 28 @&

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WPR5050

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

[kg]
60

50

40 |

30

20

» Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung
und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

0 25 50 75 100 125 150 175

200 [mm]

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die
auf den Werkzeugwechsler wirken kénnen.

Mr

My< %506 {j’
0000

Fal

Mr [Nm] 125
My [Nm] 125

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

4 [Stlick]
O-Ring
COR0040150

O

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

=
% = ENERGIEVERSORGUNG

GV1-8X4
Gerade-Verschraubung

Fa [N] 4500

é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

GVM5
Gerade-Verschraubung

AWPR5050-00-A
Ablagestation

.},'

Winkel-Schwenk-Verschraubung

WV1-8X4 AWPR5050-10-A
Winkel-Schwenk-Verschraubung Ablagestation
WVM5 ZUB189694

Programmierspitze

SENSORIK

E

A
o

(= nr-a—)

ZUB190816
Kolbenstellungsabfrage

NJRO04-E2SK
Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
cker M8

NSl

ZUB192291
Entriegelungsklinke

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Antriebsart

Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]
Energielbertragung elektrisch

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Lésekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm3]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
WPR5050F-00-A
TK 50
pneumatisch

4

optional

275

mechanisch

1,5

0,01

0,02

10

10

1,5

4..10

6

5..+80

10

1,562

0,28

WPR5050L-00-A
TK 50
pneumatisch

4

optional

275

mechanisch

0,01

0,02

1,5

4..10

5..+80

1,33
0,18

WPR5050F-00-A

4x 90°

95°

4x M5 @
|>—ax M6 @

DIN912*
\%

Osena K

@ 2x MSJ

Ovo

WPR5050L-00-A

a
®4>< M5 -

o
)

7
®4x Mex18—7 & f
W< \Q\ .
®:®
50
+£0.02 06H7
O7o

N—2x @ 6H7x8 @

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement

Aufnahme flr |

nitiator

Stift / Aufnahmebohrung flr Zentrierung
@ Befestigung (kundenseitig)

39 Gewinde fir St

ifte der Ablagestation

Werkzeugwechsler

Adapter

@ Befestigung fir Programmierspitze
Befestigung flr passive Entriegelung

Ablagestation

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB e

ntriegelt

@ LuftanschluB verriegelt (alternativ/direkt)

LuftanschiuB e

ntriegelt (alternativ/direkt)

38

~

0|
=

O-Ring %

A

& 5x1

Schlauchlose Energ

ieversorgung (werkzeugseitig)

"

~

=y

a
~
S

N

¢5x1

O-Ring %

Schlauchlose Energ

ieversorgung (roboterseitig)

s 4
WPR5050F-00-A 00||®  ®|l00
)
WPR5050L-00-A 00||& 18|00
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BaugroBe WPR5050 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehoér



BaugroBe WPR5063 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

P 28 @&

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WPR5063

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Beliebige Einbaulage

[kg]
100

80

60 ¢

40

20

0

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung auf den Werkzeugwechsler wirken konnen.

und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
Mr [Nm]
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275 300 [mm] My [Nm]
Fa [N]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

6 [Stiick]

O O-Ring
COR0090150

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

=
% = ENERGIEVERSORGUNG

GV1-8X6
Gerade-Verschraubung

My<

Mr

=)
Q0 OOO

Fal

250
350
8500

é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

GVM5
Gerade-Verschraubung

AWPR5063-00-A
Ablagestation

WV1-8X6
Winkel-Schwenk-Verschraubung

.},'

AWPR5063-10-A
Ablagestation

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

Programmierspitze

ﬂ é’:;’;;?;/} ZUB189694

SENSORIK

E

=T 0 D=

(= nr-a—)

ZUB190817
Kolbenstellungsabfrage

ZUB192299
Entriegelungsklinke

NJRO04-E2SK

NSl

cker M8

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Antriebsart

Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]
Energielbertragung elektrisch

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Lésekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm3]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
WPR5063F-00-A
TK 63
pneumatisch

6

optional

700

mechanisch

2

0,01

0,02

10

10

2,0

4..10

6

5..+80

23

4,97

0,58

WPR5063L-00-A
TK 63
pneumatisch

6

optional

700

mechanisch

0,01

0,02

2,0

5..+80

4,43
0,36

WPR5063F-00-A

4x90°

(D)

v [4x M6

DIN912‘@

63
0,02 0617
758
465 |, a4

5
11.25

WPR5063L-00-A

4x90°

@GXMB

@4xM6x17J i

~

)w //@ ¥2x¢6H7x8®

:E0.0Z‘EIGH7
75.8
44 465
(5)rzga oxaie ()
4 T 5 6
YL AY GJ} oo é«_a_uja‘—’l» o XL
—=||7°|®] 715 1 —

=
1=}
I
S
5
11.25

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement
Aufnahme fur Initiator

Stift / Aufnahmebohrung flr Zentrierung

@ Befestigung (kundenseitig)

@ Gewinde flr Stifte der Ablagestation

Werkzeugwechsler

Adapter

@ Befestigung fir Programmierspitze

@ Befestigung flr passive Entriegelung
Ablagestation

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB entriegelt

@ LuftanschluB verriegelt (alternativ/direkt)

LuftanschluB entriegelt (alternativ/direkt)

%@
N = ( \ o
2] / ;I
X/
Sfing—" 12

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

O
2
NW

f

12
QG‘Q
N1

O-Ring
PIx1.5

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

| ——
4 5 6
WPRS063F-00-A 0o|®| oo | ool
©
<
WPR5063L-00-A 00|apy] e [ap) ooy
4 5 6
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BaugroBe WPR5080 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WPR5080

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung auf den Werkzeugwechsler wirken konnen.
und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

[kal
140
120 IM r\

. (e
Q0 OOO
60 \ o Fal
—e— 5 m/s?
40

—e— 10 m/s?

22 Mr [Nm] 450
0 50 100 150 200 250 3800 350 400 [mm] My [Nm] 700
Fa [N] 10000
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
6 [Stlick]
O O-Ring
CORO0090150
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
%E; ENERGIEVERSORGUNG é@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

P é GV1-8X6
Q‘ Gerade-Verschraubung

AWPR5080-00-A
Ablagestation

P é GVM5
Q‘ Gerade-Verschraubung

WV1-8X6 AWPR5080-10-A
K Winkel-Schwenk-Verschraubung Ablagestation
WVM5 ZUB189694
- Winkel-Schwenk-Verschraubung Programmierspitze

ZUB192299
Entriegelungsklinke

E i

=T 0 D=
(= nr-a—)

—e
ZUB190818
Kolbenstellungsabfrage
m—
NJRO04-E2SK
0// Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
v cker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Antriebsart

Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]
Energielbertragung elektrisch

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Lésekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm3]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
WPR5080F-00-A
TK 80
pneumatisch

6

optional

700

mechanisch

2

0,01

0,02

10

10

2,0

4..10

6

5..+80

37

20,2

1,2

WPR5080L-00-A
TK 80
pneumatisch

6

optional

700

mechanisch

0,01

0,02

2,0

4..10

5..+80

18,3
0,93

WPR5080F-00-A

63

80
+0.02 28H7
111

o|
AL © XF
—— -
N
(o]
™)
XF YF

WPR5080L-00-A

) &

lL_gs0 |

80
40.02 68H7

@ 16x @4
e B =
() | g0 “

oole

XL YL

[t[Isl sl

7

o £ &

=

|

o T
Flals B Es!

@ @zx M5
®6x G1/8"

6.5
11.
LIS

11.25

L 2x MG
16x G1/8" @

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement
Aufnahme fur Initiator

Stift / Aufnahmebohrung flr Zentrierung

@ Befestigung (kundenseitig)

@ Gewinde flr Stifte der Ablagestation

Werkzeugwechsler

Adapter

@ Befestigung fir Programmierspitze

@ Befestigung flr passive Entriegelung
Ablagestation

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB entriegelt

@ LuftanschluB verriegelt (alternativ/direkt)

LuftanschluB entriegelt (alternativ/direkt)

38 39

12

M8
———

E
7,

O-Ring — wle 015

Boxi 5 _ e

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

12
Q 6.8
N+
M8

AN

O-Ring e
Boxis @—L——

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

WPR5080F-00-A

o0 oo"

00| |00

@

WPR5080L-00-A

°

°

°

e
L | o

©
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BaugroBe WPR5080 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor



BaugroBe WPR5100 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

P 28 @&

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WPR5100

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

8 [Stiick]

O O-Ring
COR0090150

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

=
% = ENERGIEVERSORGUNG

GV1-4X8
Gerade-Verschraubung

My<

Zeigt statische Krafte und Momente, die

Mr

=)
Q0 OOO

Fal

750
1000
17500

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung auf den Werkzeugwechsler wirken konnen.
kg] und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
250
200
150 |
2
100 2,5 m/s
—e— 5 m/s?
50 —e— 10 m/s?
o Mr [Nm]
0 50 100 150 200 250 300 850 400 450 500 [mm] My [Nm]
Fa[N]

é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

GV1-8X8
Gerade-Verschraubung

AWPR5100-00-A
Ablagestation

WV1-4X8 T AWPR5100-10-A
Winkel-Schwenk-Verschraubung Ablagestation

Winkel-Schwenk-Verschraubung Programmierspitze

WV1-8X8 - /‘%‘ ZUB190938

ZUB192304
Entriegelungsklinke

SENSORIK

E

A
o

(= nr-a—)

ZUB190819
Kolbenstellungsabfrage

NJRO04-E2SK
Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
cker M8

NSl
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Antriebsart

Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]
Energielbertragung elektrisch

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Lésekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm3]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten

WPR5100F-00-A
TK 100
pneumatisch
8

optional

900
mechanisch
2,5

0,01

0,02

10

10

2,0

4..10

6

5..+80

85

61,1

2,6

WPR5100L-00-A
TK 100
pneumatisch

8

optional

900

mechanisch

0,01

0,02

2,0

4..10

5..+80

53,8
1,9

WPR5100F-00-A

8><M8®

x M8
DIN912*

%

+0.02 28H7
134.9

WPR5100L-00-A

®8x M8

6xM8x18—1 | |

RS \\\9#//' d?%

76.

4

100
+0.02 28H7

S|

16.25
@
X
(o]
<
5

2x M8

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement
Aufnahme fur Initiator

Stift / Aufnahmebohrung flr Zentrierung

@ Befestigung (kundenseitig)

@ Gewinde flr Stifte der Ablagestation

Werkzeugwechsler

Adapter

@ Befestigung fir Programmierspitze

@ Befestigung flr passive Entriegelung
Ablagestation

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB entriegelt

@ LuftanschluB verriegelt (alternativ/direkt)

LuftanschluB entriegelt (alternativ/direkt)

38 39

12

M8
———

E
7,

0.15

Y

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

O-Ring
Dox1.5

12
Q 6.8
N+
M8

AN

vos |

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

O-Ring
Pox15

z 5 T
WPR5100F-00-A oo | oo || co eb
WPR5100L-00-A 00) oo |M| oo @

5 o |
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BaugroBe WPR5100 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor



BaugroBe WPR5125 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

38

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WPR5125

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

[kg)
450
400

350 |

300

250 |

200
150
100
50
0

» Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung

und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

10 [Stuick]
O-Ring
COR0090150

O

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

=
% = ENERGIEVERSORGUNG

GV1-4X8
Gerade-Verschraubung

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die
auf den Werkzeugwechsler wirken kénnen.

Mr [Nm]
My [Nm]
Fa [N]

My<

Mr

=)
Q0 OOO

Fal

2000
2000
30000

é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

GV1-8X8
Gerade-Verschraubung

AWPR5125-00-A
Ablagestation

Winkel-Schwenk-Verschraubung

Programmierspitze

WV1-4X8 AWPR5125-10-A
K Winkel-Schwenk-Verschraubung Ablagestation
ﬁ WV1-8X8 /://«‘ ZUB190938

E i

=T 0 D=
(= nr-a—)

ZUB190820
Kolbenstellungsabfrage

ZUB192304
Entriegelungsklinke

NJRO04-E2SK

cker M8

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Antriebsart

Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]
Energielbertragung elektrisch

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Lésekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm3]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
WPR5125F-00-A

TK 125
pneumatisch
10

optional
900
mechanisch
2,5

0,01

0,02

10

10

2,5

4..10

6

5..+80
130

146

4

WPR5125L-00-A
TK 125
pneumatisch

10

optional

900

mechanisch

0,01

0,02

2,5

4..10

5..+80

142
2,9

WPR5125F-00-A

-

YF i ﬁ jt@;m , XF
—= o Me oo | oo Q}| dlm) oo QH‘ -
@ @ B 8on7
XF YF
o

=
Islsl s

o
@ 2x G1/8" [ -
®10x G1/4"

l®-d
16.25

WPR5125L-00-A

exM10x18—1 |

o

@16x¢6

-l

XL
Y o =

o]

XL YL

Bl 28]

s

16.25

S cAMEC
10x G1/4" @

2><M8

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement
Aufnahme fur Initiator

Stift / Aufnahmebohrung flr Zentrierung

@ Befestigung (kundenseitig)

@ Gewinde flr Stifte der Ablagestation

Werkzeugwechsler

Adapter

@ Befestigung fir Programmierspitze

@ Befestigung flr passive Entriegelung
Ablagestation

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB entriegelt

@ LuftanschluB verriegelt (alternativ/direkt)

LuftanschluB entriegelt (alternativ/direkt)

38 39

12

M8
———

E
7,

O-Ring — wle 015

Boxi 5 _ e

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

12
Q 6.8
N+
M8

AN

O-Ring e
Boxis @—L——

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

°
-

65

0o mm@mmo

WPR5125F-00-A —Nﬂi’
WPR5125L-00-A —Nd@

oo oo || oo | o

°

=)
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BaugroBe WPR5160 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WPR5160

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung auf den Werkzeugwechsler wirken konnen.

k] und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

500

Mr

300 | My< OOO
0000

2,5 m/s? Fa I
—e— 5 m/s?

200

100 —e— 10 m/s?

o Mr [Nm] 2500
0 75 150 225 300 375 450 525 600 675 750 [mm] My [Nm] 2500
Fa [N] 35000
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
10 [Sttick]
O O-Ring
COR0130150
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
%E; ENERGIEVERSORGUNG é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

= ‘é GV1-8X8 Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
Q‘ . Gerade-Verschraubung wechsler finden Sie ab Seite 70

GV3-8X13ID
Einschraub-Tulle

AWPR5160-00-A
Ablagestation

Winkel-Schwenk-Verschraubung Ablagestation

ﬁ WV1-8X8 o " AWPR5160-10-A

a
ol ZUB190938
E SENSORIK Programmierspitze
o
—e
ZUB190821
Kolbenstellungsabfrage ZUB192664
=

Entriegelungsklinke

NJRO4-E2SK
"// Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-

cker M8
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Bestell-Nr.

» Technische Daten

WPR5160F-00-A WPR5160L-00-A
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 160 TK 160
Antriebsart pneumatisch pneumatisch
Energietibertragung pneumatisch [Anzahl] 10 10
Energielibertragung elektrisch optional optional
Durchfluss je Ubertrager [I/min] 1400 1400
Selbsthemmung beim Verriegeln mechanisch mechanisch
Verriegelungshub [mm] 2,5
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,01 0,01
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,02 0,02
Flgekraft [N] 10
Lésekraft [N] 10
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 2,5 2,5
Betriebsdruck [bar] 4..10 4 .10
Nennbetriebsdruck [bar] 6 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 204
Massentragheitsmoment [kgcm?] 298 269
Gewicht [kg] 5,8 4,3
@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung
WPR5160F-00-A WPRS160L-00-A @ Integrierte Luftdurchfiihrung
5o @ BefestigungnfUr Ehergieelement
o 5 Aufnahme fUr Initiator
®° dor Stift / Aufnahmebohrung fur Zentrierung
o @ Befestigung (kundenseitig)
N @ Gewinde flr Stifte der Ablagestation

160
+0.02 g10H7

198.6

207

YF

L)
S
XF YF
< [=C ] P
3 q T 9
[sll .o, 151 Slsk | [slol=t
2x G1/8" 28
<

@1 0x G3/8"

®

1oxM12—" 7}

exMiox1s—] | |

©
X

S [{felof el ee [l 1 | <"

@ 100H7 il
Hel [t sl Isll23]Is]
B L1 0x G3/8" @ 2xM10

2><¢10

Werkzeugwechsler

Adapter

@ Befestigung fir Programmierspitze

@ Befestigung flr passive Entriegelung
Ablagestation

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB entriegelt

@ LuftanschluB verriegelt (alternativ/direkt)

LuftanschluB entriegelt (alternativ/direkt)

38

16

M12
—

X

on 0.15
@ 13;:.95 1.2 o
Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)
39 38
i |

N\

105 ||

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

O-Ring
BD13x1.5

WPR5160F-00-A 4”5]0
—

WPR5160L-00-A g’|e7 004 00

EVY
BZARZS

B
00 |00

¢ 8
0 | 009

!
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BaugroBe WPR5160 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor



Serie WWR1000 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

42

WERKZEUGWECHSLER
SERIE WWR1000

» PRODUKTVORTEILE

P Sicherer Halt bei Druckabfall

Die Kombination aus Federspeicher und mechanischer
Kraftlbersetzung sorgt flr einen sicheren Halt des Werk-
zeugs - selbst bei plétzlichem Druckverlust im System.

» Hohe Traglasten fiir groBe Herausforderungen

Mit Tragfahigkeiten von tGber 1.000 kg eignet sich der
Werkzeugwechsler ideal fir den Einsatz an Schwerlast-
robotern und ermdglicht stabile, automatisierte Wechsel-
vorgange auch unter anspruchsvollsten Bedingungen.

» Unerschopfliche Vielfalt an Medieniibertragern

Ob Pneumatik, Vakuum, Hydraulik, Kuhlmittel, elekt-
rische Signale oder Last - unser modulares System
erlaubt die Integration verschiedenster Medientber-
trager - flexibel anpassbar an unterschiedlichste
Prozessanforderungen.

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



> NUTZEN IM DETAIL

Festteil

- Zur roboterseitigen Montage

Zentrierbolzen
- Verdrehsicherung und Positionierung fur Losteil

Losteil

- Zur werkzeugseitigen Montage

@ Verriegelungsbolzen
- der Verriegelungshtllse angepasst

Antrieb

- doppeltwirkender Pneumatikzylinder

@ Integrierte Feder
- Energiespeicher bei Druckabfall

Kolbenstellungsabfrage
- Uber induktiven Naherungsschalter

Verriegelungshiilse

@ Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

@ Befestigung Energieelement

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Energielubertragung elektrisch Energielibertragung fluidisch
BaugréBe
WWR1160 TK 160 optional optional
WWR1200 TK 200 optional optional

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.
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BaugroBe WWR1160 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WWR1160

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf den
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Werkzeugwechsler im verriege\ten Zustand wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[ka]
800 ! Mr
700 | '
600 Q
My< e
. R,
500 S0
400 2,5 m/s? Fal
300 —e— 5 m/s?
200 —e— 10 m/s?
‘08 Mr [Nm] 6000
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 [mm] My [Nm] 6000
Fa [N] 35000

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

g 2 [Stlick]
— Klemmbhalter fiir Néherungsschalter
~ ZUB0014

\

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG % @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

GV1-8X8
Gerade-Verschraubung

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

a
SENSORIK KAGS00
= // Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8
o
NJ8-E2S-17
Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8 [ I ZUB0022
-Lf/ Programmierspitze
ALSR1-1200
Ablagestation
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Bestell-Nr.

» Technische Daten

WWR1160F WWR1160L

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 160 TK 160

Energielibertragung elektrisch optional optional

Energietbertragung fluidisch optional optional

Selbsthemmung beim Verriegeln mechanisch mechanisch

Verriegelungshub [mm] 1

Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02 0,02

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 3,0 3,0

Betriebsdruck [bar] 6..8 6..8

Nennbetriebsdruck [bar] 6 6

Betriebstemperatur [°C] 5..+80 5..+80

Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 48

Gewicht [kg] 8,7 5,3
@ Befestigung (roboterseitig)

Energieversorgung
@ Befestigung flur Energieelement
@ Aufnahme flr Naherungsschalter
Vorzentrierung / Verdrehsicherung
@ Befestigung werkzeugseitig
@ Abfrage Losteil vorhanden
WWR1160F WWR1160L Verschlussschraube Notentriegelung
(Kolbenrtckstellung)
o 0113 @215 Verschlussschraube Notentriegelung
DIN912* /‘5XM10X”-5 @ (Bolzenrickstellung)
5°° 0| o %% Befestigungsbohrung f. Schlauchschellen
Ok s < / o @ @ LuftanschluB verriegelt
= - o= 6 /4{ LuftanschluB entriegelt

@ 12x Mdx7
(5) 12ah6x10

@ 124008
(5) 2mea0

15
10
B
=

®

[ WWR 1160 F

hu_t ™ T, 21}

= wwr 1160L

Bauhohe in verriegelter Position
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BaugroBe WWR1200 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehor
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WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WWR1200

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

g 2 [Stlick]
— Klemmbhalter fiir Néherungsschalter
~ ZUB0014

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

GV1-8X8
Gerade-Verschraubung

> Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf den
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Werkzeugwechsler im verriege\ten Zustand wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[ka]
1600 1 Mr
1400 | '
1200 Q
My< s
. R,
1000 i&:ﬂ_f
800 2,5 m/s? Fal
600 —e— 5 m/s?
400 —— 10 m/s?
208 Mr [Nm] 12000
0 150 300 450 600 750 900 10501200 13501500 [mm] My [Nm] 12000
Fa [N] 75000

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

SENSORIK

il
i

NJ8-E2S-17
Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8

KAG500
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

ZUB0022
Programmierspitze

ALSR1-1200
Ablagestation

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energielbertragung elektrisch
Energietbertragung fluidisch
Selbsthemmung beim Verriegeln
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebsdruck [bar]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?3]
Gewicht [kg]

» Technische Daten

Bestell-Nr. WWR1200F

TK 200
optional
optional
mechanisch
1

0,02
3,0
6..8

6
5..+80
83

15

WWR1200L
TK 200
optional
optional
mechanisch

0,02
3,0
6..8

6
5..+80

8,6

WWR 1200 F

@315

@200
+0.02@12H7

@ 6xM12 @

% ‘?5
DINGT2 \ I_\7 Lg12H 5
o
OO/L—J
2012HIxS — % 4

S

OO

'
X

150

o«

21

4
4 ) @esxmwm.s

DIN912*

6 g

@) wew ®

| 565

-i- Vi m|
~ owsm _|(1)

() 1M
@ 12M10
@ 12M6x10

245

WWR 1200 L

@315

®

O12H7x15

@200
+0.02 012H7

150

/—ﬁx M12x175

®

/—Zx 012H1x15

150

@ 6xM12

2xM12

(ﬂw

10

T F—O—‘h iz

10

115

D125 H1 @

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Befestigung flur Energieelement

@ Aufnahme flr Naherungsschalter

Vorzentrierung / Verdrehsicherung

@ Befestigung werkzeugseitig

@ Abfrage Losteil vorhanden

Verschlussschraube Notentriegelung
(Kolbenrtckstellung)
Verschlussschraube Notentriegelung
(Bolzenrtckstellung)

@ Befestigungsbohrung f. Schlauchschellen

@ LuftanschluB verriegelt

LuftanschluB entriegelt

[ [——1 T~ WWR 1200F
. ®
- 0o 9 - ol

=] [F——tI TP WwR 12001

Bauhohe in verriegelter Position
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BaugroBe WWR1200 / Werkzeugwechsler / pneumatisch / Roboterzubehoér






WERKZEUGWECHSLER AUTOMATISCH
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

H WERKZEUGWECHSLER AUTOMATISCH 48-59

’. Serie FWR 50

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen <« www.zimmer-group.com
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Die Serien in der Ubersicht / Werkzeugwechsler automatisch



Serie FWR / Werkzeugwechsler / automatisch / Roboterzubehor

50

WERKZEUGWECHSLER
SERIE FWR

» PRODUKTVORTEILE

> Automatisierter Werkzeugwechsel ohne externe

Ansteuerung

Im Zusammenspiel mit der Ablagestation wird der
Wechsler beim Einfahren mechanisch betétigt, sodass
fur den Wechselvorgang keine zusétzliche Energiever-
sorgung bendtigt wird.

Manueller Werkzeugwechsel

Die GroBen FWR40 und FWR50 kédnnen mit nur einer
Hand gedffnet werden. Ist dies nicht gewUunscht, kdnnen
Sie das Betéatigen von Hand sperren.

Optionale Medieniibertragung

Passen Sie den Werkzeugwechsler an lhre Anwendung
an. Mit den Energieelementen der Serie WER1500 kon-
nen Sie unterschiedliche Medien mit Standardanschlus-
sen Ubertragen!

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



> NUTZEN IM DETAIL

Festteil

- Zur roboterseitigen Montage

Anschlussflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

Losteil-vorhanden-Abfrage
- Uber induktiven Naherungsschalter

@ Befestigung Energieelement
- Direkte Anbindung, ohne Adapterplatten

Losteil

- Zur werkzeugseitigen Montage

@ Verriegelung
- Manuelle Betétigung
- Automatische Betatigung mittels Ablagestation

Sperre fiir manuelle Betédtigung (wahlweise)
- Sicherheit gegen ungewinschtes Losen

Integrierte Luftdurchfiihrung
- Luft-/ Vakuumdurchfihrung
- Schlauchlose Ansteuerung maoglich

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN Handlingsgewicht max.* Werkzeuggewicht max.* * Energielibertragung
1SO 9409-1 pneumatisch
BaugréBe [kgl [kgl [Anzahl]
TK 40 13 5 4
TK 50 16 7 4
TK 63 20 10 4
TK 80 29 12 4

*Das Handlingsgewicht ist das maximale Gewicht, welches sich am Werkzeugwechsler befinden darf.
Handlingsgewicht = Endeffektor + Werkstlck
**Das Werkzeuggewicht ist das maximale Gewicht des Endeffektors, welches sich in der Ablagestation (ohne Werkstick) befinden darf.
Werkzeuggewicht= Endeffektor + Losteil

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-

sichtlich und immer aktuell.

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen

< www.zimmer-group.com

51

Serie FWR / Werkzeugwechsler / automatisch / Roboterzubehor



BaugroBe FWR40 / Werkzeugwechsler / automatisch / Roboterzubehor
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WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE FWR40

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

4 [Stiick]

O O-Ring
COR0050100

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

P é GVM5
Q‘ Gerade-Verschraubung

> Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Werkzeugwechsler wirken kdénnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[ka]
14
! Fa
2 Mr
C—; ﬂ My
10
g
6 2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
4 —e— 10 m/s?
2
o Mr [Nm] 40
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 40
Fa [N] 1000

é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

a
H Q SENSORIK
o
NJRO4-E2SK
0// Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
v cker M8

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—En | NJ5-E2SK-01

. Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

AFWR1-40-A
Ablagestation
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» Technische Daten
Bestell-Nr. FWR40F-00-B FWR40L-00-B

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 40 TK 40
Handlingsgewicht max. [kg] 13 13
Werkzeuggewicht max. [kg] 5 5
Energielibertragung pneumatisch [Anzahl] 4 4
Durchfluss je Ubertrager M5 [I/min] 170 170
Energielibertragung elektrisch optional optional
Verriegelungshub [mm] 0,6

Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,02

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,03

Flgekraft [N] 0 0
Lésekraft [N] 0 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,8 1,8
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [°] 1,3 1,3
Anzugskraft [N]* 50

Anzugsmoment [Nm]* 3

Betriebsdruck flr Energietbertragung [bar] |-0,6 ... 6 -06..6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80 5..+80
Massentragheitsmoment [kgcm?] 0,95 1,19
Schutzart nach IEC 60529 IP44** IP44**
Gewicht [kg] 0,14 0,21

*Flgekraft Energieelemente beachten!
**nur im gekoppelten Zustand

@ Befestigung (roboterseitig)
FWRA40F-00-8 FWR40L-00-8 (@ Integrierte Luftdurchfiihrung
@ Befestigung flr Energieelement
@ Aufnahme flr Initiator
40 4x M6x10 @ @ Befestigung (kundenseitig)
@¢6H7x6 T +002 P6H7 Berrs @ @3 Werkzeugwechsler
Adapter

@ manueller / automatischer Modus

OFTINC)
A\

60

T (2

60
35°
® N
(NS T
PN
g@q
o
|
25 4.5
@

| | )

= — /
= 20 L4X Ms @ §<

27 21 O-Ring
& 5x1

STNM9212 @ Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

M5

4@4
e |
]
19
!
>
<
'
19 5,1

36.5 36.5

JORS

70 @\ @ _ Ey:\o
: ®
=0 0ol s oo i1

=\2.0 6/

7,%? I

5
@4XM6 40

DIN 912

«—L—” 4x M4 @

DIN 912

38
[T
@
cacil
|

23
]
1

—+——FWR40F-00-B

—FWR40L-00-B
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BaugroBe FWR50 / Werkzeugwechsler / automatisch / Roboterzubehor

54

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE FWR50

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Werkzeugwechsler wirken kdénnen.

[kgg];ung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

16 | Fa

1a ] e o My

12

10 4
8 2,5 m/s?
6 —o— 5m/s?
4 —o— 10 m/s?
f) Mr [Nm] 60

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 1200
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
2 [Sttick] 2 [Stiick]
O O-Ring O O-Ring
COR0060100 COR0100100
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG % @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

- é GVM5
= Gerade-Verschraubung

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

WV1-8X8 AFWR1-50-A
K Winkel-Schwenk-Verschraubung Ablagestation

SENSORIK

il
i

NJRO04-E2SK
0_// Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-

cker M8

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—En | NJ5-E2SK-01

. Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Werkzeuggewicht max. [kg]
Energielibertragung pneumatisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertrager M5 [I/min]
Durchfluss je Ubertrager G1/8" [I/min]
Energietbertragung elektrisch
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Ldsekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [°]
Anzugskraft [N]*

Anzugsmoment [Nm]*

Betriebsdruck flr Energietbertragung [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Fugekraft Energieelemente beachten!
**nur im gekoppelten Zustand

» Technische Daten
FWR50F-00-B
TK 50
16

7

4

170
650
optional
0,6
0,02
0,03

0

0

2,0

1,5

70

4
-06..6
5..+80
2,41
IP44**
0,25

FWR50L-00-B
TK 50

16

7

4

170

650

optional

2,0
1,5

06..6
5..+80
2,67
P44~
0,32

FWR50F-00-B

?50
$0.02 P 6H7

75

/—Zx G1/8" @ /—2>< M5 @
T

FWR50L-00-B

50 4x M6x10 @
@D 6H7X5 @

2x G1/8" @
2x M2 @
DIN 912

10

19 5,

95°

88.6

4x M5 @
DIN 912

@ Befestigung (roboterseitig)

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement

@ Aufnahme flr Initiator

@ Befestigung (kundenseitig)
Werkzeugwechsler

Adapter

@ manueller / automatischer Modus

(@) o ®

|

@ 10x1

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

@) s
0.7,

?9.5

@122
G1/8

)
S

85
M5

-Ring

@ 6x1

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

—t—
® ! @
[o] | 4 FWRS50F-00-B

.
ﬂﬂﬁfﬂ] ———FWR50L-00-B

40
o
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BaugroBe FWR63 / Werkzeugwechsler / automatisch / Roboterzubehor

56

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE FWR63

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

2 [Stiick]

O O-Ring
COR0060100

> Beliebige Einbaulage
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kg]
20 «
18 Mr
16 |
14
12
10 2,6 m/s?
8 —e— 5 m/s?
i —e— 10 m/s?
S Mr [Nm]
0 25 50 75 100 125 150 175 200225 250 275 300 [mm] My [Nm]
Fa [N]

2 [Stiick]

O O-Ring
COR0120100

auf den Werkzeugwechsler wirken kénnen.

@

100
100
1900

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

- é GVM5
= Gerade-Verschraubung

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

WV1-8X8
K Winkel-Schwenk-Verschraubung

AFWR1-63-A
Ablagestation

SENSORIK

il
i

NJRO04-E2SK
0// Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
‘ cker M8

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—En | NJ5-E2SK-01

. Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Werkzeuggewicht max. [kg]
Energielibertragung pneumatisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertrager M5 [I/min]
Durchfluss je Ubertrager G1/8" [I/min]
Energietbertragung elektrisch
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Ldsekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [°]
Anzugskraft [N]*

Anzugsmoment [Nm]*

Betriebsdruck flr Energietbertragung [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Fugekraft Energieelemente beachten!
**nur im gekoppelten Zustand

» Technische Daten
FWR63F-00-B
TK 63
20

10

4

170
650
optional
1

0,02
0,03

0

0

2,2

1,5

100

5
-06..6
5..+80
5,98
IP44**
0,42

FWR63L-00-B
TK 63

20

10

4

170

650

optional

2,2
1,5

06..6
5..+80
7,25
P44~
0,56

FWR63F-00-B

63
®¢6H7X6 $0.02 G 6H7

o o
o/ \%
Alrg) \\
Y4
(N
3 XN /J/

90

2x G1/8" @
HE
40h7 |

22.5

95°

4x M6
DIN 912

10.5 ol

X 4xM5®
e
4Q -

FWR63L-00-B

115

6.5

2x M2 @
DIN912

'
2.5,
_‘

79

4x M5
DIN 7984

27 2x G1/8" @

O

@ Befestigung (roboterseitig)

@ Integrierte Luftdurchfihrung
@ Befestigung flr Energieelement
@ Aufnahme flr Initiator

@ Befestigung (kundenseitig)
Werkzeugwechsler

Adapter

@ manueller / automatischer Modus

@, (3)

14

G1/8
e —
P95

O-Ring

@12x1

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

@) s
0.7

| [e]

/\ \#

[ 1] ‘

f

8.5
M5

-Ring

?6xi

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

— FWR63F-00-B

45

—1—FWR63L-00-B

[o]
i
&1
E—
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BaugroBe FWR80 / Werkzeugwechsler / automatisch / Roboterzubehor

58

WERKZEUGWECHSLER

BAUGROSSE FWRS80

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

[kg]
30

25 |

20

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

0 50

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

2 [Stlick]
O-Ring
COR0060100

O

100

150

200

250

300 350 400 [mm]

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die
auf den Werkzeugwechsler wirken kénnen.

Fa
" <“.‘\ My
2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
Mr [Nm] 160
My [Nm] 160
Fa [N] 3200
2 [Stuick]
O-Ring
COR0120100

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Energieelemente und Zubehor fiir Werkzeug-
wechsler finden Sie ab Seite 70

WV1-8X8
Winkel-Schwenk-Verschraubung

AFWR1-80-A
Ablagestation

a
SENSORIK
o
NJRO04-E2SK
0// Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Ste-
‘ cker M8

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

=

NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Werkzeuggewicht max. [kg]
Energielibertragung pneumatisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertrager M5 [I/min]
Durchfluss je Ubertrager G1/8" [I/min]
Energietbertragung elektrisch
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Flgekraft [N]

Ldsekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [°]
Anzugskraft [N]*

Anzugsmoment [Nm]*

Betriebsdruck flr Energietbertragung [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Fugekraft Energieelemente beachten!
**nur im gekoppelten Zustand

» Technische Daten

FWR80F-00-B
TK 80
29

12

4

170
650
optional
1

0,02
0,03

0

0

2,2

1,5

120

6
-06..6
5..+80
8,38
IP44**
0,51

FWR80L-00-B
TK 80

29

12

4

170

650

optional

2,2
1,5

06..6
5..+80
9,97
P44~
0,67

FWR80F-00-B

2x G1/8" @
! \

@ ©50n7

-X

225

12

3

©

FWR80L-00-B

80 4xM8x12 @
+0.02 @ 8H7
y @8H7x8 @

6.5
12

100

2x M2 @
DIN 912

22.5_,‘

30°

@ Befestigung (roboterseitig)

@ Integrierte Luftdurchfihrung

@ Befestigung flr Energieelement

@ Aufnahme flr Initiator

@ Befestigung (kundenseitig)
Werkzeugwechsler

Adapter

@ manueller / automatischer Modus

O (3)

14

G1/8
e —
P95

O-Ring

@12x1

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

@) s
0.7

Wi o]

/\ \#

[ 1] ‘

f

8.5
M5

-Ring

?6xi

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

45

FWR80L-00-B

—_—
"
| ﬁ*FWRsOF—OOB
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WERKZEUGWECHSLER MAGNETISCH
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

n WERKZEUGWECHSLER MAGNETISCH e

<= Serie WMR2000 6
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Die Serien in der Ubersicht / Werkzeugwechsler magnetisch



Serie WMR2000 / Werkzeugwechsler / magnetisch / Roboterzubehor
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WERKZEUGWECHSLER
SERIE WMR2000

» PRODUKTVORTEILE

@ IO-Link

» SERIENMERKMALE

BaugréBe

>

Permanent-Elektromagnet

Der Permanent-Elektromagnet in NC-Ausfiihrung
gewabhrleistet einen sicheren Halt, auch im Falle eines
Stromausfalls.

Integrierte Medieniibertragung

Bis zu vier integrierte Druckluft-/Vakuum-Ubertrager
maglich. AuBerdem wird die sichere Signallbertra-
gung durch speziell entwickelte und abgedichtete
Feder-Pin-Kontakte sichergestellt.

Resistente Materialien

Der Werkzeugwechsler wurde nach GMP (Good Manu-
facturing Practice) und ISO 14644 konstruiert und setzt
ausschlieBlich auf FDA-konforme Materialien, sodass ein
reduzierter PartikelausstoB3 gewahrleistet ist. Bestandige
Oberflachen und Materialien garantieren eine Resis-
tenz gegen aggressive Reiniger wie Wasserstoffperoxid
(H,0,) und viele weitere.

Varianten

10-Link

Digital I/0

FDA-konforme Materialien

H,O -besténdige Materialien

Korrosionsgeschiitzt

< & (5] 9]

*; Reinraumzertifiziert

P68 | IP68
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> NUTZEN IM DETAIL

Zertifizierungen
- Nach GMP Klasse A entwickelt und konstruiert
- H,0,-besténdige Materialien
- TUV-zertifizierte Reinraumklasse

Antrieb
- Permanent-Elektromagnet (NC-Ausflhrung)
- Sicherer Halt auch bei Stromausfall

Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

@ Integrierte Luftdurchfiihrung
- Luft- / Vakuumdurchflihrung
- Schlauchlose Ansteuerung moglich

Integrierte Strom- und Signaliibertragung
- Abgedichtete FDA-konforme Federkontakte
- Losteil-Codierung integriert

@ Losteil

- Zur werkzeugseitigen Montage
- Abgedichteter Flansch

Festteil

- Zur roboterseitigen Montage
- Abgedichteter Flansch

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Energielibertragung pneumatisch Energielibertragung elektrisch
BaugréBe [Anzahl] [Anzahl]

WMR2063 TK 63 4 10

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen <« www.zimmer-group.com 63
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BaugroBe WMR2063 / Werkzeugwechsler / magnetisch / Roboterzubehor

64

WERKZEUGWECHSLER
BAUGROSSE WMR2063

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

@ IO-Link » Beliebige Einbaulage » Krafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleunigung auf den Werkzeugwechsler wirken konnen.

= l r k] und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
ﬂa % 10
| Mr
> s N
- ) =)
- ) wy([oosog
5 | Q000
4 —o— 25 m/s? Fa I
—o— 5 m/s?
—e— 10 m/s?

o Mr [Nm] 20
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 13
Fa [N] 265

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

e 4 [Stiick]
— Kunststoffabdeckung flir Schrauben
173835

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG ANSCHLUSSE / SONSTIGES

-,

[ =
o CPNEU02498 w AWMR2063-00-A
. Gerader Anschluss ’ Ablagestation

r CPNEU02497
' Winkelanschluss

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—En | NJ5-E2SK

e — Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Antriebsart

Betriebsspannung [V]*

Nennstrom [A]*

Einschaltdauer **

Energielibertragung pneumatisch [Anzahl]
Energietibertragung elektrisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertréger [I/min]
Betriebsspannung Energieelement [V]
Nennstrom Energieelement [A]
DatenUbertragung

Haltekraft [N]

Flgekraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Reinraumklasse nach DIN EN ISO 14644-1
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Wird nur zum Lésen bendtigt.

» Technische Daten

WMR2063F-00-A
TK 63
magnetisch

24

1.5

10% ED S3 5min
4

10

360

24

5

Digital I/0O, 10-Link
265

60

120

0,1

0,1

1,0

5..+60

4.3

2

IP68™ **

0,5

**Bezieht sich auf den Permanent-Elektromagnet (zum L&sen).

***Bei vollflachiger Anschraubung.

WMR2063L-00-A
TK 63
magnetisch

4
10

360

24

5

Digital I/O, 10-Link

60

120

0,1

0,1

1,0
5..+60
1,6

2

P68 ™ **
0,21

WMR2063F-00-A

WMR2063L-00-A

42.2

63
+0.02 @ 6H7

1011

- 5001

6.
+0.02

6H7

16
=P
r\<¥—|\n

il

35
&

2.5

8.2
£H
©

26

@ Befestigung (roboterseitig)

(@ Integrierte Luftdurchfiihrung

@ Befestigung fUr Energieelement

@ Befestigung (kundenseitig)
Werkzeugwechsler

Adapter

Codierung

@ Haltemagnet

N7

0

-Ring
@8x1

3

Schlauchlose Energieversorgung (werkzeugseitig)

@ @

10

©
> ©
1
! 4[ PR |
07 |l -Ring
@8x1

Schlauchlose Energieversorgung (roboterseitig)

——WMR2063F-00-A

61
4l

1228

WMR2063L-00-A

Wi
R@@
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SCHALTPLANE
WMR2063

» WMR2063F-00-A

|qeubisse Aayy :jeubia / DD

d|qeubisse Ajpauy :[enbia / aNDd

a|qeubisse Ajpayy :jeubia / aN9s

a|qeubisse Ajpay :jeubia / Abzd

a|qeubisse Ajpay :jeubia / AbzS

3|qeubisse Ajpa.y :lenbig / 0D

a|qeubisse Ajpayy :|eubia / aNOd

d|qeubisse Aj@ay :[eubig / ANOS

d|qeubisse Ajpay :jeubia / Abzd

a|qeubisse Ajpay :jeubia / AbzS

1-Y2

not used

electromagnet to release the loose part

i
C NO/Ng @
+ '
i
C a _l_

C g
2UN-0I C na
2UN-0I C Sd
2UN-0I C A9
2UN-0I C ERR
“2UN-0I C N9
IUN-0I C 1A
SIUN-0I C Nd/AD
IUN-0I C HM
IUN-0I C NG
IUN-0I C A9/HM
C NE/3A
C IAHM
C na/ay
C NO/HM

9

23

~

—

-Y1 lcc |c1 lcz |c3 |11 I12aI13 |14 |15 |21 I22a |23 I24a lzs

Joyaqnziajoqoy / yosnaubew / usjsyoambnazyuop / £90ZHINM 2goibneg
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» WMR2063L-00-A

E Joyaqnziajoqoy / yosnaubew / usjsyoambnazyuop / £90ZHINM 2goibneg

Sﬁ 3|qeubisse Ajpaly
<

ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
=

ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
~

ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
-

ﬁ s|qeubisse Ajsaly
8

X

n

ﬁ 9|qeubisse Ajpaly
<

ﬁ 3|qeubisse Ajsaly
=

ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
o~

ﬁ 3|qeubisse Ajpaly

3|qeubisse Aj@al)

x10 A1

:[eabia / 02 iz un-o1

:lebia / aNDd T Jur-o1

:[eUBIa / ANDS 7 HuI-0L

:[ebid / Abed iz un-ol

:[exbia / Abes 12 Hun-01

:eabia / 02 T Hun-o1

:[ebia / ANSd :T Hur-01

:[ewBid / ANDS :T Hur-01

:[eubid / Abed 1 3un-ol

:[ebia / ApTS 1T Hun-01

Y1 Bec B B2 Wes B Waia s Bals B2r B22a s I24a{25

2|13(4|5|6|7

1

c oo O®©®O®O®O

POS.| 0

-S1

67

< www.zimmer-group.com

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen






ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR

WERKZEUGWECHSLER

H ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR WERKZEUGWECHSLER

.:;ga Energieelemente und Zubehor fur Werkzeugwechsler

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor
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ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR
WERKZEUGWECHSLER

» ANSCHLUSSSCHEMA HWR2031 / HWR2040 / HWR2050

WER1500 | || |
t——s 3 APWER1511

.
| [
I 170
WER1500 - r==3 | |
: : : :APWER1512

» ANSCHLUSSSCHEMA HWR63 / HWR80

r A r-
WER1500 | || |
L__3 i3 APWER1531

I I
I I
WER1500 | t==
P APWER1532

WER3000 | || |
L__. L2 APWER3031

i |
I |
WER3000 - r==3
! ] APWER3032
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» ANSCHLUSSSCHEMA WWR1160 / WWR1200

WER4000 | |
== g
kel
WER3000 - :==3 | |——+«
i i, | IAPWER3062
a7
LS
c==3 |1
[
: :->| 1
WERB000 | £==3 | |————
I i1 |APWER3064
I I_’
E [
T
I I
L1

» ANSCHLUSSSCHEMA FWR

WER1500 | |
0

|

WER1500 - r==3
|

| |

Ausnahme: WER1500FSI36-05-A bzw. WER1500LSI36-05-A kdnnen nicht verwendet werden!
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Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor

ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR
WERKZEUGWECHSLER

» WER1500 - ENERGIEELEMENTE

|

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Fluidkupplungen
Anschlussgewinde
Betriebsdruck [bar]

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Pneumatisch
WER1500FPL01-03-A WER1500LPL01-03-A WER1500FPL01-06-A WER1500LPL01-06-A WER1500FPL02-12-A WER1500LPL02-12-A

Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil

1 1 2 2 2 2

G1/4" G1/4" G1/8" G1/8" M5 M5

-0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10
500 500 500 500 150 150
P54 IP54 IP54 IP54 IP54 IP54

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

|

Anschlussart
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Signalstrom
WER1500FS104-00-A WER1500LS104-00-A WER1500FSI08-00-A WER1500LS108-00-A WER1500FSI12-00-A WER1500LSI12-00-A

Bestell-Nr.

Passend flr

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde

Anschlusstyp

Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil

4 4 8 8 12 12
Federkontakte Federkontakte Federkontakte Federkontakte Federkontakte Federkontakte
3 3 2 2 1.5 1.5

60 60 30 30 30 30

M8 M8 M12 M12 M12 M12

Stift Buchse Stift Buchse Stift Buchse
Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
P54 IP54 IP54 IP54 P54 IP54
WER1500FSI24-05-A WER1500LSI24-05-A WER1500FSI36-05-A WER1500LSI36-05-A

Festteil Losteil Festteil Losteil

24 24 36 36

Federkontakte  Federkontakte = Federkontakte  Federkontakte

3 3 3 3

60 60 60 60

Konfektionier-  Konfektionier-  Konfektionier-  Konfektionier-

bar bar bar bar

Freies Litzen- Freies Litzen- Freies Litzen- Freies Litzen-
ende ende ende ende

IP40 IP40 IP40 IP40

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

> Technische Daten - Signalstrom mit werkzeugseitigem Sensoranschluss
WER1500LSI04-15-A
Losteil

2x4
Federkontakte
3

60

M8

Buchse
Rundsteckverbinder
IP54

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Signalstrom mit direktem Anschluss an UR
WER1500FSI08-10-A  WER1500LS108-10-A

Festteil Losteil

8 8
Federkontakte  Federkontakte
1.5 1.5

30 30

M8 M8

Buchse Stift
Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
P54 P54
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Bestell-Nr.

Passend flr

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Hot-Plug

WER1500FSI04-19-A  WER1500LS104-19-A WER1500FSI08-19-A  WER1500LS08-19-A

Festteil

4
Federkontakte
2

30

M8

Stift
Rundsteckverbinder
IP54

Festteil

4
Federkontakte
2

30

M8

Buchse
Rundsteckverbinder
IP54

Festteil

8
Federkontakte
2

30

M8

Buchse
Rundsteckverbinder
IP54

Losteil

8
Federkontakte
2

30

M8

Stift
Rundsteckverbinder
P54

» Technische Daten - Kommunikation

Bestell-Nr. WER1500FIL01-00-A WER1500LIL01-00-A WER1500FIL01-19-A WER1500LIL01-19-A
Passend fur Festteil Losteil Festteil Losteil
Datentbertragung 10-Link 10-Link |O-Link |O-Link
Verbindungsart Federkontakte Federkontakte Federkontakte  Federkontakte
Anschlussgewinde M12 M12 M12 M12
Anschlusstyp Stift Buchse Stift Buchse
Anschlussart Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
Schutzart nach IEC 60529 P54 IP54 P54 P54
» Technische Daten - Schutz fiir das Festteil
Bestell-Nr. WER1500LLN00-00-A WER1500LLN00-19-A
Passend fur Losteil Losteil
Schutzart nach IEC 60529 IP54 IP54
» WER1500 - ADAPTERPLATTEN
» Technische Daten
APWER1511F APWER1511L APWER1512F APWER1512L
Passend flr Festteil Losteil Festteil Losteil
HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 /
Anschlussseite 1 HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 /
HWR2050 HWR2050 HWR2050 HWR2050
Anschlussseite 2 WER1500 WER1500 WER1500 WER1500
Anzahl Energieelemente 1 1 2 2
Gewicht [kg] 0,006 0,006 0,013 0,012
Passend fur Festteil / Losteil Festteil / Losteil
) HWR63-B HWR63-B
Anschlussseite 1 HWR80—B/ HWRBO—B/
Anschlussseite 2 WER1500 WER1500
Anzahl Energieelemente 1 2
Gewicht [kg] 0,01 0,035
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ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR
WERKZEUGWECHSLER

» WER1500 - KABEL PASSEND FUR FESTTEIL

Bestell-Nr.

Anzahl Kontakte
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

Ausflihrung
Kabellange [m]
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten

Bestell-Nr.
Anzahl Kontakte
Anschlussgewinde

Anschlusstyp

Ausfliihrung
Kabellange [m]
Schutzart nach IEC 60529

» WER1500 - KABEL PASSEND FUR LOSTEIL

Bestell-Nr.

Anzahl Kontakte
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

Ausflhrung
Kabellange [m]
Schutzart nach IEC 60529

Anzahl Kontakte
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

Ausflhrung
Kabellange [m]
Schutzart nach IEC 60529

KAG500B4 CSTE01757 KAW500B4 CSTE01758

4 8 4 8

M8 M8 M8 M8

Buchse Stift / Leitungsende  Buchse Stift / Leitungsende

Gerade Gerade Winkel Winkel

5 5 5 5

IP67 P67 P67 P67

KAG500IL CSTEO01751 CSTEO01752 CSTEO01753 CSTEO01754

5 8 12 8 12

M12-M12 M12 M12 M12 M12

Stift / Buchse Buchse / Lei- Buchse / Lei- Buchse / Lei- Buchse / Lei-
tungsende tungsende tungsende tungsende

Gerade/gerade Gerade Gerade Winkel Winkel

5 5 5 5 5

P67 P67 P67 P67 P67

» Technische Daten

CSTE01745 CSTE01755 CSTE01748 CSTE01756

4 8 4 8

M8 M8 M8 M8

Stift / Leitungsende  Buchse / Leitungsende ~ Stift / Leitungsende  Buchse / Leitungsende

Gerade Gerade Winkel Winkel

2 2 2 2

P67 P67 P67 P67

CSTEO01746 CSTEO01747 KAG500IL CSTE01749 CSTE01750

8 12 5 8 12

M12 M12 M12-M12 M12 M12

Stift / Leitungsende ~ Stift / Leitungsende  Stift / Buchse  Stift/ Leitungsende  Stift / Leitungsende

Gerade Gerade Gerade/gerade Winkel Winkel

2 2 5 2 2

P67 P67 P67 P67 P67

» WER1500 - RUNDSTECKVERBINDER PASSEND FUR FESTTEIL

Bestell-Nr.

Anzahl Kontakte
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

Ausfliihrung

Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten

B8-G-4 CSTEO01048
4 8

M8 M12

Buchse Buchse
Gerade Gerade

P67 P67

B8-W-4

4

M8
Létanschluss
Winkel

IP67

CSTEO01765
8

M12

Buchse
Winkel

P67

» WER1500 - RUNDSTECKVERBINDER PASSEND FUR LOSTEIL

Bestell-Nr.

Anzahl Kontakte
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

Ausflhrung
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten

S8-G-4 S$12-G-8

4 8

M8 M12
Schneid-Klemm-An- Schneid-Klemm-An-
schluss schluss

Gerade Gerade

IP67 IP67

S8-W-4

4

M8
Létanschluss

Winkel
IP67

S12-W-8
8
M12

Schraub-Klemm-An-
schluss

Winkel
P67
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» WER3000 - ENERGIEELEMENTE

|

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Fluidkupplungen
Anschlussgewinde
Betriebsdruck [bar]

Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Pneumatisch

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

|

Anschlussart
Schutzart nach IEC 60529

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

|

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

WER3000FPL01-04 WER3000LPL01-04 WER3000FPL02-03 WER3000LPL02-03 WER3000FPL04-06-A WER3000LPL04-06-A

Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil

1 1 2 2 4 4

G3/8" G3/8" G1/4" G1/4" G1/8" G1/8"

-0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10

1100 1100 750 750 270 270

P54 IP54 IP54 IP54 IP54 IP54

» Technische Daten - Laststrom

WER3000FLA01-00-A WER3000LLA01-00-A WER3000FLA06-00 WER3000LLA06-00 WER3000FLA08-00 WER3000LLA08-00

Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil

1 1 5+PE 5+PE (3+PE)/ 4 (3+PE)/ 4

Steckverbindung  Steckverbindung Steckverbindung Steckverbindung Steckverbindung  Steckverbindung

140 140 15 15 15/6 15/6

58 58 630 630 630/125 630/125

M8 M8 M23 M23 M23 M23

Stift Stift Stift Buchse Stift Buchse

Kabelschuh Kabelschuh Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
IP54 IP54 IP54 IP54

» Technische Daten - Signalstrom

WER3000FSI08-18-A WER3000LSI08-18-A WER3000FSI12-00 WER3000LSI12-00 WER3000FSI12-09-A WER3000LSI12-09-A

Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil

8+2 8+2 12 12 12 12

kontaktlos kontaktlos Steckverbindung Steckverbindung Federkontakte  Federkontakte

0.2 0.2 6 6 8 3

24 24 150 150 60 60

M12 M12 M23 M23 M23 M23

Stift Buchse Stift Buchse Stift Buchse

Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder

P67 P67 IP54 IP54 IP54 IP54

WER3000FSI19-00 WER3000LSI19-00 WER3000FSI19-09-A WER3000LSI19-09-A

Festteil Losteil Festteil Losteil

19 19 19 19

Steckverbindung Steckverbindung Federkontakte Federkontakte

6 6 8 8

63 63 60 60

M23 M23 M23 M23

Stift Buchse Stift Buchse

Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder

IP54 IP54 P54 IP54
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Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor

ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR
WERKZEUGWECHSLER

|

Bestell-Nr.

Passend flr

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Signalstrom mit Schirmung

Bestell-Nr.

Passend flr

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp

Anschlussart
Schutzart nach IEC 60529

WER3000FSI11-20-A WER3000LSI11-20-A WER3000FSI11-21-A WER3000LSI11-21-A
Festteil Losteil Festteil Losteil

11+1 11+1 11+1 11+1
Steckverbindung Steckverbindung Federkontakte Federkontakte
6 6 8 8

150 150 60 60

M23 M23 M23 M23

Stift Buchse Stift Buchse
Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
IP54 IP54 IP54 P54
WER3000FSI18-20-A WER3000LSI18-20-A WER3000FSI18-21-A WER3000LSI18-21-A
Festteil Losteil Festteil Losteil

18+1 18+1 18+1 18+1
Steckverbindung Steckverbindung Federkontakte  Federkontakte
6 6 8 8

63 63 60 60

M23 M23 M23 M23

Stift Buchse Stift Buchse
Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
IP54 IP54 P54 IP54

|

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart
Sensorenanbindung
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Signalstrom und Anschlussmdglichkeiten fiir Sensorik des WWR / Werkzeugcodierung
WER3000LSI13-11-A WER3000LSI13-26-A WER3000FSI14-01-A WER3000FSI14-02-A WER3000FSI14-16-A WER3000FSI14-17-A

Losteil

13+6
Steckverbindung
6

63

M23

Buchse
Rundsteckverbinder

IP54

Losteil

13+6
Federkontakte
3

60

M23

Buchse
Rundsteckverbinder

IP54

Festteil

14+5 Sensorik
Steckverbindung
6

63

M23

Stift
Rundsteckverbinder
Links

IP54

Festteil Festteil Festteil

14+5 Sensorik ~ 14+5 Sensorik ~ 14+5 Sensorik
Steckverbindung Federkontakte  Federkontakte
6 3 3

63 60 60

M23 M23 M23

Stift Stift Stift
Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
Rechts Links Rechts

IP54 IP54 IP54

|

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

> Technische Daten - Signalstrom mit werkzeugseitigem Sensoranschluss
WER3000LSI04-14-A WER3000LSI04-15-A WER3000LSI08-14-A WER3000LS108-15-A

Losteil

4x3
Steckverbindung
3

60

M8

Buchse
Rundsteckverbinder
IP54

Losteil

4x3
Federkontakte
3

60

M8

Buchse
Rundsteckverbinder
IP54

Losteil

4x4
Steckverbindung
3

60

M8

Buchse
Rundsteckverbinder
P54

Losteil

4x4
Federkontakte
3

60

M8

Buchse
Rundsteckverbinder
P54

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Kontakte
Verbindungsart
Nennstrom [A]
Betriebsspannung [V]
Anschlussgewinde
Anschlusstyp
Anschlussart

Schutzart nach IEC 60529

|

» Technische Daten - UltraschallschweiBen

WER3000FLA01-27-A
Festteil

1
Steckverbindung
6

2000

Stift
BNC High Voltage

WER3000LLAO1-27-A
Losteil

1
Steckverbindung
6

2000

Stift
BNC High Voltage
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» Technische Daten - Kommunikation

Bestell-Nr. WER3000FIL01-00 WER3000LIL01-00 WER3000FIL01-09-A WER3000LIL01-09-A WER3000FIL01-18-A WER3000LIL01-18-A
Passend flr Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil
Datentbertragung 10-Link 10-Link |O-Link |O-Link |O-Link |O-Link
Verbindungsart Steckverbindung Steckverbindung Federkontakte Federkontakte —kontaktlos kontaktlos
Anschlussgewinde M12 M12 M12 M12 M12 M12
Anschlusstyp Stift Buchse Stift Buchse Stift Buchse
Anschlussart Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder Rundsteckverbinder
Schutzart nach IEC 60529 P54 IP54 P54 P54 P67 P67
WER3000FPB01-00 WER3000LPB01-00 WER3000FPNO1-00 WER3000LPNO1-00 WER3000FPNO1-09A WER300OLPNO1-09-A
Passend fur Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil
Datenrate [Mbit/s] 12 12 100 100 100 100

. ) ) Profinet/Indus-  Profinet/Indus-  Profinet/Indus-  Profinet/Indus-
Datentibertragung Profibus Profibus trial Ethérnet trial Etht/ernet trial Ethérnet trial Ethérnet
Verbindungsart itjencgverbln- SLencgkverbln- ite:gkverbln- gzer?gkverbm- Federkontakte  Federkontakte
Anschlussgewinde M12 M12 M12 M12 M12 M12
Anschlusstyp Stift Buchse Buchse Buchse Buchse Buchse
Anschlussart Rlundsteckver— Rlundsteckver— Rlundsteokver— Rlundsteckver» Rlundsteckver— RAundsteckver—

binder binder binder binder binder binder

Schutzart nach IEC 60529 IP54 IP54 P54 P54 IP54 IP54

Bestell-Nr.

Passend fur

Anzahl Fluidkupplungen
Anschlussgewinde

Betriebsdruck max. [bar]

Durchfluss je Ubertrager max. [I/min]
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Fluidisch

WER3000FFLO01-03-A
Festteil

1

G1/4"

150

12

IP54

WER3000LFLO01-03-A
Losteil

1

G1/4"

150

12

IP54

Bestell-Nr.
Passend fur
Schutzart nach IEC 60529

» Technische Daten - Schutz fiir das Festteil

WERS3000LLN00-00-A
Losteil
IP54

» WER3000 - ADAPTERPLATTEN

Bestell-Nr.

Passend fur
Anschlussseite 1

Anschlussseite 2
Anzahl Energieelemente
Gewicht [kg]

» Technische Daten

Bestell-Nr.

Passend fur
Anschlussseite 1

Anschlussseite 2
Anzahl Energieelemente
Gewicht [kg]

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen

APWER3031F APWER3031L APWER3032F APWER3032L
Festteil Losteil Festteil Losteil
HWR63-B / HWR63-B / HWR63-B / HWR63-B /
HWR80-B HWR80-B HWR80-B HWR80-B
WER3000 WER3000 WERS3000 WERS3000
1 1 2 2

0,054 0,055 0,09 0,091
APWER3062 APWER3064

Festteil / Losteil Festteil / Losteil

WWR1160 / WWR1160 /

WWR1200 WWR1200

WER3000 WER3000

2 4

0,15 0,42
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Werkzeugwechsler / manuell / Roboterzubehor

78

ENERGIEELEMENTE UND ZUBEHOR FUR
WERKZEUGWECHSLER

» WER3000 - KABEL PASSEND FUR FESTTEIL

» Technische Daten
Bestell-Nr. KAG500IL

Anzahl Kontakte 5
Anschlussgewinde M12-M12
Anschlusstyp Stift / Buchse
Ausfliihrung Gerade/gerade
Kabellange [m] 5

Schutzart nach IEC 60529 P67

» WER3000 - KABEL PASSEND FUR LOSTEIL

» Technische Daten

Bestell-Nr. CSTE01745 KAG500IL CSTE01748
Anzahl Kontakte 4 5 4
Anschlussgewinde M8 M12-M12 M8
Anschlusstyp tSJ:tgé ;—:(Ij_e Stift / Buchse tsut:;g ;‘:Je
Ausfliihrung Gerade Gerade/gerade Winkel
Kabellange [m] 2 5 2

Schutzart nach IEC 60529 P67 P67 P67

» WER3000 - RUNDSTECKVERBINDER PASSEND FUR FESTTEIL

» Technische Daten

Bestell-Nr. RSTVLM23G06B-B RSTVLM23W06B-B RSTVLM23G08B-B RSTVLM23W08B-B
Anzahl Kontakte 6 6 8 8
Anschlussgewinde M23 M23 M23 M23
Anschlusstyp Buchse Buchse Buchse Buchse
Ausfliihrung Gerade Winkel Gerade Winkel
Schutzart nach IEC 60529 P67 P67 P67 P67
Bestell-Nr. RSTVSM23G12B-B  RSTVSM23W12B-B RSTVSM23G19B-B RSTVSM23W19B-B CSTEO01156 CSTEO01157
Anzahl Kontakte 12 12 19 19 4 4
Anschlussgewinde M23 M23 M23 M23 M12 M12
Anschlusstyp Buchse Buchse Buchse Buchse Stift Stift
Ausfliihrung Gerade Winkel Gerade Winkel Gerade Winkel
Schutzart nach IEC 60529 P67 P67 P67 P67 P67 P67

» WER3000 - RUNDSTECKVERBINDER PASSEND FUR LOSTEIL

» Technische Daten

RSTVLM23G06SB RSTVLM23W06S-B RSTVLM23G08SB RSTVLM23W08S-B
Anzahl Kontakte 6 6 8 8
Anschlussgewinde M23 M23 M23 M23
Anschlusstyp Stift Stift Stift Stift
Ausfliihrung Gerade Winkel Gerade Winkel
Schutzart nach IEC 60529 P67 P67 P67 P67
Bestell-Nr. RSTVSM23G12S-B  RSTVSM23W12S-B RSTVSM23G19S-B RSTVSM23W19S-B CSTEO01156 CSTEO01157
Anzahl Kontakte 12 12 19 19 4 4
Anschlussgewinde M23 M23 M23 M23 M12 M12
Anschlusstyp Stift Stift Stift Stift Stift Stift
Ausfliihrung Gerade Winkel Gerade Winkel Gerade Winkel
Schutzart nach IEC 60529 P67 P67 P67 P67 P67 P67
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» WER4000 - ENERGIEELEMENTE

» Technische Daten - Pneumatisch
Bestell-Nr. WER4000FPL06-06-A WER4000LPL06-06-A WER4000FPL15-12-A  WER4000LPL15-12-A

Passend fur Festteil Losteil Festteil Losteil
Anzahl Fluidkupplungen 6 6 15 15
Anschlussgewinde G1/8" G1/8" M5 M5
Betriebsdruck [bar] -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10 -0,6 ... 10
Durchfluss je Ubertrager [I/min] 500 500 150 150
Schutzart nach IEC 60529 IP54 P54 IP54 P54
» Technische Daten - Laststrom
WER4000FLAG3.05-A  WER4000LLAO305-A
Passend flr Festteil Losteil
Anzahl Kontakte 3 3
Verbindungsart Steckverbind-  Steckverbind-
ung ung
Nennstrom [A] 150 150
Betriebsspannung [V] 630 630
Anschlussgewinde
Anschlusstyp Konfektioni- Konfektioni-
erbar erbar
Freies Freies
ATSIUESE: Litzenende Litzenende
Schutzart nach IEC 60529 IP65 IP65

» Technische Daten - Fluidisch

Bestell-Nr. WER4000FFL01-13-A  WER4000LFLO01-13-A WER4000FFL02-13-A WER4000LFL02-13-A WER4000FFL04-13-A WER4000LFL04-13-A
Passend fur Festteil Losteil Festteil Losteil Festteil Losteil

Anzahl Fluidkupplungen 1 1 2 2 4 4
Anschlussgewinde G1/2" G1/2" G1/2" G1/2" G1/2" G1/2"
Betriebsdruck max. [bar] 250 250 250 250 250 250

Durchfluss je Ubertrager max. [I/min] 25 25 25 25 25 25

Schutzart nach IEC 60529 IP54 IP54 IP54 IP54 IP54 IP54
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DREHVERTEILER
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

n DREHVERTEILER .
. Serie DVR 82

. Serie DVR1000 100
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Serie DVR / Drehverteiler / Roboterzubehor

82

DREHVERTEILER
SERIE DVR

» PRODUKTVORTEILE

» Kompakte Medieniibertragung

Mit diesem MedienUtbertrager sind Kabelbruch und nicht
definierte Storkonturen durch die Versorgungsleitungen
kein Thema mehr

» Flach bauend

Diese Bauweise reduziert die Momentenbelastung fuir
Ihren Roboter auf ein Minimum und ermdéglicht den Ein-
satz kleinerer, kostengunstigerer BaugréBen

» Goldkontakte

Erméglichen Ihnen Flexibilitat in der Ubertragung, denn
von Feinststrémen bis hin zu 250 Volt und 6 Ampere
kénnen Sie alles prozesssicher Ubertragen

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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> NUTZEN IM DETAIL

Drehmoment-Abstiitzung
- AbstUtzen des Rotors bei der Drehbewegung

Robustes, leichtes Gehduse
- hartbeschichtete Aluminiumlegierung
- nitrierter Stahl

Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

@ Direkte Luftanbindung
- an Baureihe WWR

Federsystem

- ab DVR63 doppelt anliegend
@ Schleifring

- Hartgold beschichtet

- Feinstrdme Ubertragbar

bis zu 8-fach integrierte Luftdurchfiihrung
- zur schlauchlosen Ubertragung von Druckluft
- Schlauchpaket muss nicht mitgedreht werden

bis zu 12-polige Energielibertragung
- zur kabellosen Ubertragung von Signalen
- es werden keine Kabel auf Torsion beansprucht

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Energielibertragung pneumatisch Energielibertragung elektrisch

BaugréBe [Anzahl]

DVR40 TK 40 4 4-polig
DVR50 TK 50 4 4-polig
DVR63 TK 63 6 6-polig
DVR80 TK 80 6 6-polig
DVR100 TK 100 4/8 8-polig
DVR125 TK 125 4/8 12-polig
DVR160 TK 160 4/8 12-polig

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.
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BaugroBe DVR40 / Drehverteiler / Roboterzubehor

84

DREHVERTEILER
BAUGROSSE DVR40

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

4 [Stiick]

a Zylinderschraube mit Innensechskant
& F C7984060129

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Drehverteiler wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kgl
25
20 ¢
15 9
10 2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
5 —e— 10 m/s?
. Mr [Nm] 60
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 800

4 [Stiick]

O O-Ring
COR0025100

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG % @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
-%é GVM5 = KAG500S4 o
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Stecker M8
% WVM5 7 KAW500B4 3
K Winkel-Schwenk-Verschraubung P Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8
é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES E e fousom “o

KAG500B4
// Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

¢l

4

// Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]*
Energielbertragung elektrisch
Stromstarke max. [A]

Spannung max. [V]

Beschleunigung max. [m/s?]
Maximale Drehzahl [1/min.]

Maximale Drehzahl [°/s]

Rundlauf +/- [mm]

Planlauf +/- [mm]

Dauerdrehmoment [Nm]
Losdrehmoment [Nm]

Betriebsdruck max. [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Vakuum moglich

» Technische Daten
DVR4014
TK 40

4

4-polig

3

24

22

120

720

0,02

0,02

1,5

10
5..+80
0,7
IP40
0,39

@ Befestigung (roboterseitig)
@ Integrierte Luftdurchfihrung

Befestigung werkzeugseitig
Drehmomentabstitzung
Energielibertragung elektrisch roboterseitig
@ Energielbertragung elektrisch werkzeugseitig
@ Sperrluftanschlussmdéglichkeit
@ Werkzeugwechsler

Adapter

38

13,

DIN 7984

+0.02 @ 6H7

@ 45
wzs (]
V
@25

-Ring
e ?2.5x1

Schlauchlose Luftdurchfihrung
(werkzeugseitig)
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BaugroBe DVR50 / Drehverteiler / Roboterzubehor

86

DREHVERTEILER
BAUGROSSE DVR50

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

4 [Stiick]

a Zylinderschraube mit Innensechskant
& F C7984060129

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Drehverteiler wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kgl
25
20 ¢
15 9
10 2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
5 —e— 10 m/s?
. Mr [Nm] 60
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 800

4 [Stiick]

O O-Ring
COR0025100

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG % @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
-%é GVM5 = KAG500S4 o
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Stecker M8
% WVM5 7 KAW500B4 3
K Winkel-Schwenk-Verschraubung P Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8
é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES E e fousom “o

KAG500B4
// Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

¢l

4

// Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]*
Energielbertragung elektrisch
Stromstarke max. [A]

Spannung max. [V]

Beschleunigung max. [m/s?]
Maximale Drehzahl [1/min.]

Maximale Drehzahl [°/s]

Rundlauf +/- [mm]

Planlauf +/- [mm]

Dauerdrehmoment [Nm]
Losdrehmoment [Nm]

Betriebsdruck max. [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Vakuum moglich

» Technische Daten

DVR5014
TK 50
4
4-polig
3

24

22

120
720
0,02
0,02

1,5

10
5..+80
8,1
IP40
0,62

@ 4x M6x8 —
@ @ 6H7Xx6—

10

~

+0.02 @ 6H7

@ Befestigung (roboterseitig)
@ Integrierte Luftdurchfihrung
Befestigung werkzeugseitig
Drehmomentabstitzung
Energielibertragung elektrisch roboterseitig
@ Energielbertragung elektrisch werkzeugseitig
@ Sperrluftanschlussmdéglichkeit
@ Werkzeugwechsler

Adapter

=
Q 2
0 ~
< N
[ " S
~
= -Ring
e ?2.5x1

Schlauchlose Luftdurchfihrung
(werkzeugseitig)

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugréBe DVR63 / Drehverteiler / Roboterzubehor

88

DREHVERTEILER

BAUGROSSE DVR63

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

[kg]

80

60
50
40
30
20
10

0

» Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

70 |

Zeigt statische Krafte und Momente, die
auf den Drehverteiler wirken kénnen.

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

Mr [Nm]
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275300 [mm] My [Nm]
Fa [N]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

4 [Stiick]

g Zylinderschraube mit Innensechskant
& F C7984060129

6 [Stiick]

O O-Ring
COR0030100

> Kréafte und Momente

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG
< \
%&é g\e{rngdse—\/erschraubung

ENERGIEVERSORGUNG

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energietubertragung pneumatisch [Anzahl]*
Energielbertragung elektrisch
Stromstérke max. [A]

Spannung max. [V]

Beschleunigung max. [m/s?]
Maximale Drehzahl [1/min.]

Maximale Drehzahl [°/s]

Rundlauf +/- [mm]

Planlauf +/- [mm]

Dauerdrehmoment [Nm]
Losdrehmoment [Nm]

Betriebsdruck max. [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Vakuum moglich

» Technische Daten
DVR6316
TK 63

6

6-polig

6

250

22

120

720

0,03
0,03

2

8

10
5..+80
10,5
P64

1,3

4x90°

=

= =]
| <

6H7x8 @

63 4x M6

+0.02 @ 6H7 DIN 7984

@ Befestigung (roboterseitig)
@ Integrierte Luftdurchfihrung
Befestigung werkzeugseitig
Drehmomentabstitzung
Energielibertragung elektrisch roboterseitig
@ Energielbertragung elektrisch werkzeugseitig
@ Sperrluftanschlussmdéglichkeit
@ Werkzeugwechsler

Adapter

PIN - Belegung

N1

m
IS
O-Ring

07 @3x1

M3ﬁj

Schlauchlose Luftdurchfihrung
(werkzeugseitig)

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe DVR80 / Drehverteiler / Roboterzubehor

90

DREHVERTEILER

BAUGROSSE DVR80

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

>

Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die
auf den Drehverteiler wirken kénnen.

[kg]
80 |
70 |
60
50 ¢
40
30
20
10

0

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

0 50

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

Ao

6 [Stiick]
Zylinderschraube mit Innensechskant
C7984080169

Mr [Nm] 300
350 400 [mm] My [Nm] 300
Fa [N] 1500

6 [Stiick]

O O-Ring
COR0030100

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

= '9 GVM5
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung

ENERGIEVERSORGUNG

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
DVR80I16

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 80
Energielibertragung pneumatisch [Anzahl]* | 6
Energielbertragung elektrisch 6-polig
Stromstarke max. [A] 6
Spannung max. [V] 250
Beschleunigung max. [m/s?] 22
Maximale Drehzahl [1/min.] 120
Maximale Drehzahl [°/s] 720
Rundlauf +/- [mm] 0,03
Planlauf +/- [mm] 0,03
Dauerdrehmoment [Nm] 2
Losdrehmoment [Nm] 3
Betriebsdruck max. [bar] 10
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Massentragheitsmoment [kgcm?] 27
Schutzart nach IEC 60529 P64
Gewicht [kg] 2
*Vakuum moglich
@ Befestigung (roboterseitig)
% 100n8 @ Integrierte Luftdurchfiihrung
50 Befestigung werkzeugseitig
+0.02 28H7 Drehmomentabstitzung
@70 Energielibertragung elektrisch roboterseitig

33° M @

/6)( M8x10 @

8H7x8 @

40

6.3

+0.02 28H7

@ Energielbertragung elektrisch werkzeugseitig
@ Sperrluftanschlussmdéglichkeit

@ Werkzeugwechsler
Adapter
I S S S A
X 1 2 3 4}5‘ 6 q]7 ms mQ
JP
'S R A
PIN - Belegung

N1

m
IS
O-Ring

07 @3x1

M3ﬁj

Schlauchlose Luftdurchfihrung
(werkzeugseitig)

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe DVR100 / Drehverteiler / Roboterzubehor

DREHVERTEILER
BAUGROSSE DVR100

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Drehverteiler wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kg]
|
140
120 ¢
100
80 |
2,5 m/s?
60
—e— 5 m/s?
40 —e— 10 m/s?
20
0 Mr [Nm] 500
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm] My [Nm] 500
Fa [N] 2100
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
6 [Stiick] 4 [Stlck]
g Zylinderschraube mit Innensechskant O O-Ring
& ’ C0912080169 COR0070150
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG

& é GV1-8X8 WV1-8X8
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung - Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

» Technische Daten

DVR10014 DVR10018
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 100 TK 100
Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]* | 4 8
Energielbertragung elektrisch 8-polig 8-polig
Stromstérke max. [A] 6 6
Spannung max. [V] 250 250
Beschleunigung max. [m/s?] 20 20
Maximale Drehzahl [1/min.] 100 100
Maximale Drehzahl [°/s] 600 600
Rundlauf +/- [mm] 0,04 0,04
Planlauf +/- [mm] 0,04 0,04
Dauerdrehmoment [Nm] 2 4
Losdrehmoment [Nm] 4 6
Betriebsdruck max. [bar] 10 10
Betriebstemperatur [°C] 5..+80 5..+80
Massentragheitsmoment [kgcm?] 86 100
Schutzart nach IEC 60529 IP64 P64
Gewicht [kg] 3,8 4,5
*Vakuum moglich
125h8 @ Befestigung (roboterseitig)
o 1008H7 @ Integrierte Luftdurchfihrung

@) sxcve f——@%

4.5

X_>E

d 8888

ST xTOT@ 6

12

U
82

(3) sxave L—M—J ©

é@@szi

@ Befestigung werkzeugseitig
Drehmomentabstitzung

Energielibertragung elektrisch roboterseitig

@ Energielbertragung elektrisch werkzeugseitig

@ Sperrluftanschlussmdéglichkeit

@ Werkzeugwechsler

Adapter

% ®

A

7
2 & s
(S <| [

=
O-Ri
12 gas

Schlauchlose Luftdurchfiihrung
(werkzeugseitig)

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe DVR125 / Drehverteiler / Roboterzubehor

DREHVERTEILER
BAUGROSSE DVR125

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Drehverteiler wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kgl
300 |
250
200
150
2,5 m/s?
100 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?
50
. Mr [Nm] 900
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm] My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

6 [Stiick] 4 [Sttick]

g Zylinderschraube mit Innensechskant O O-Ring
& ’ C7984100209 COR0070150

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG

& é GV1-8X8 WV1-8X8
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung - Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

» Technische Daten

DVR12514 DVR125I18
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 125 TK 125
Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]* | 4 8
Energielbertragung elektrisch 12-polig 12-polig
Stromstérke max. [A] 6 6
Spannung max. [V] 250 250
Beschleunigung max. [m/s?] 20 20
Maximale Drehzahl [1/min.] 100 100
Maximale Drehzahl [°/s] 600 600
Rundlauf +/- [mm] 0,05 0,05
Planlauf +/- [mm] 0,05 0,05
Dauerdrehmoment [Nm] 4 5
Losdrehmoment [Nm] 5 6
Betriebsdruck max. [bar] 10 10
Betriebstemperatur [°C] 5..+80 5..+80
Massentragheitsmoment [kgcm?] 220 225
Schutzart nach IEC 60529 IP64 P64
Gewicht [kg] 5,9 71
*Vakuum moglich
& 160n3 @ Befestigung (roboterseitig)
— 12510H7 @ Integrierte Luftdurchfihrung

@ 8x G1/8" r__gé__wow @

45

@ MET—_ ‘

4
@)
@
@
12

+0.02 10H7

@ Befestigung werkzeugseitig
Drehmomentabstitzung

Energielibertragung elektrisch roboterseitig

@ Energielbertragung elektrisch werkzeugseitig

@ Sperrluftanschlussmdéglichkeit

@ Werkzeugwechsler
Adapter
O A S
R O O R U T P R P T O R
B P P L PR P "u%u*u*u
PIN - Belegung
wn
o 8
S} <| ]
=
-Ring
1.2 @7x1.5

Schlauchlose Luftdurchfiihrung
(werkzeugseitig)

12

@ 4xG1/8"

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe DVR160 / Drehverteiler / Roboterzubehor

DREHVERTEILER
BAUGROSSE DVR160

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Drehverteiler wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kg]
300 |
250
200
150
2,5 m/s?
100 —e— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
50
o Mr [Nm] 900
0 75 150 225 300 375 450 525 600 675 750 [mm] My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

6 [Stiick] 4 [Sttick]

a Zylinderschraube mit Innensechskant O O-Ring
& ’ C7984100209 COR0070150

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

& % GV1-8X8 WV1-8X8
ﬂ‘ Gerade-Verschraubung - Winkel-Schwenk-Verschraubung

ENERGIEVERSORGUNG
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energietuibertragung pneumatisch [Anzahl]*
Energielbertragung elektrisch
Stromstarke max. [A]

Spannung max. [V]

Beschleunigung max. [m/s?]
Maximale Drehzahl [1/min.]

Maximale Drehzahl [°/s]

Rundlauf +/- [mm]

Planlauf +/- [mm]

Dauerdrehmoment [Nm]
Losdrehmoment [Nm]

Betriebsdruck max. [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Vakuum moglich

» Technische Daten
DVR16014
TK 160

4

12-polig

6

250

20

100

600

0,05

0,05

10
5..+80
480
IP64
9,1

DVR16018
TK 160
8
12-polig
6

250

20

100
600
0,05
0,05

5

6

10
5..+80
580
P64

11

@ 200h8

160

+0.02 10H7

135

3x24°

®
@ BxG1/8" @ 100H7 O) ©

300

6x M10 @

DIN 7984

+0.02 10H7

@ Befestigung (roboterseitig)
@ Integrierte Luftdurchfihrung
Befestigung werkzeugseitig
Drehmomentabstitzung
Energielibertragung elektrisch roboterseitig
@ Energielbertragung elektrisch werkzeugseitig
@ Sperrluftanschlussmdéglichkeit

B 1oHx12(1)

@ Werkzeugwechsler
Adapter
O A S
R O O R U T P R P T O R
B P P L PR P "u%u*u*u
PIN - Belegung
wn
2 )
S} <
=
-Ring
1.2 @7x1.5
Schlauchlose Luftdurchfiihrung
(werkzeugseitig)
@ =ove 3
g ©: s ®: 8 | of |
i § 6 6 & E
@4)(61/8“

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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Serie DVR1000 / Drehverteiler / Roboterzubehor

98

DREHVERTEILER
SERIE DVR1000

» PRODUKTVORTEILE

» Drehverteiler mit Industrial Ethernet

Der integrierte Schleifring ermaoglicht Ihnen als erster
das zukunftsichere Industrial Ethernet in Ihrer Maschine

prozesssicher zu Ubertragen
» 8 - fach integrierte Luftdurchfiihrung

Reduzieren Sie den Verschlei3 auf ein Minimum und
eliminieren Sie die undefinierten Stérkonturen lhres
Schlauchpaketes um effektiver den Bauraum lhrer Ma-
schine zu nutzen

» 2-fach gelagert

Die integrierten Walzlager sorgen flir eine hohe Steifig-
keit und ermoglichen Ihnen lhren Roboter bei héchster
Dynamik zu betreiben und somit Ihre Taktzeiten zu
erhdhen

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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» ANSCHLUSSPLAN

DVR1125PB DVR1125PN

T

| B NI ERE i e
1 et e R R O ﬂ T et [ e

GNYE

SHIELD

BK

WH
SHIELD
WHOG
0G
WHGN
GN

o)

O

unotcupied

@

s g
e
e
e
e
®
e
e
Beca

|

GNYE
15*
52
52
SHIELD
BK
Profibus
WH
Prafibus ~
Ethernet -
Ethernet
Efhernet

Ethernet
GN

0G
WHGN

=l
=
l
B
«
|
|
|
1
_

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Energielibertragung pneumatisch Energielibertragung elektrisch
BaugréBe [Anzahl]

DVR1125 TK 125 8 4-polig + PE

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen <« www.zimmer-group.com
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BaugroBe DVR1125 / Drehverteiler / Roboterzubehor

DREHVERTEILER
BAUGROSSE DVR1125

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage > Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- auf den Drehverteiler wirken konnen.
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kgl

300
250
200
150 |

2,6 m/s?
100 —o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

50

. Mr [Nm] 900
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm] My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

6 [Stiick] 8 [Stick]

a Zylinderschraube mit Innensechskant O O-Ring
& ’ C7984100209 COR0070150

1 [Stiick]

O O-Ring 145x2,5
COR1450250

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG

- é GV1-8X8 WV1-8X8
Q“ Gerade-Verschraubung I Winkel-Schwenk-Verschraubung

» ZUBEHOREMPFEHLUNG DVR1125PB

ANSCHLUSSE / SONSTIGES ANSCHLUSSE / SONSTIGES

RSTVLM17G07B-B
Rundsteckverbinder gerade - Buchse M17

RSTVLM17G07S-B @
Rundsteckverbinder gerade - Stift M17

» ZUBEHOREMPFEHLUNG DVR1125PN

ANSCHLUSSE / SONSTIGES ANSCHLUSSE / SONSTIGES
.r;I\\. / .I gtSeIE\?;r;ﬁ\Zer gerade - Stift M12 @ n :3;:;2213;8;2; gerade - Buchse M17

RSTVLM17G07S-B

CSTE01157 @
Steckverbinder winkel - Stift M12 Rundsteckverbinder gerade - Stift M17
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Energietibertragung pneumatisch [Anzahl]
Durchfluss je Ubertrager [I/min]
Busprotokoll

Datenrate [Mbit/s]

Anschluss Feldbus 53

Anschluss Feldbus 54
Energielbertragung elektrisch
Anschluss Energieversorgung 19
Anschluss Energieversorgung 20
Stromstarke max. [A]

Spannung max. [V]
Beschleunigung max. [m/s?]
Maximale Drehzahl [1/min.]
Maximale Drehzahl [°/s]
Rundlauf +/- [mm]

Planlauf +/- [mm]
Dauerdrehmoment [Nm]
Losdrehmoment [Nm]
Betriebsdruck max. [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529
Gewicht [kg]

» Technische Daten
DVR1125PB

TK 125

8

290

Profibus

12

Stift, M12, 5-polig, B-Codiert
Buchse, M12, 5-polig, B-Codiert
4-polig + PE

Stift, M17, 7-polig
Buchse, M17, 7-polig
9

250

20

100

600

0,05

0,05

4

5

10

5..+80

370

P64

8,5

DVR1125PN

TK 125

8

290

Industrial Ethernet
100

Buchse, M12, 4-polig, D-Codiert
Buchse, M12, 4-polig, D-Codiert
4-polig + PE

Stift, M17, 7-polig
Buchse, M17, 7-polig
9

250

20

100

600

0,05

0,05

4

5

10

5..+80

370

P64

8,5

164h8

125
+0.02 10H7

| —8x MG@
@ 10H7x11 @

D
40.02 610H7

DIN7984 @

@ Befestigung (roboterseitig)

@ Integrierte Luftdurchfihrung

% Befestigung werkzeugseitig
Drehmomentabstitzung

@ Energielibertragung elektrisch roboterseitig
Energielibertragung elektrisch
werkzeugseitig

@ Montagefenster

Werkzeugwechsler

Adapter
Feldbus roboterseitig

@ Feldbus werkzeugseitig

Y%

O-Ring
1.2 @7x1.5

210
/]
4

25

Schlauchlose Luftdurchfiihrung
(werkzeugseitig)
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. Serie FGR
. Serie XYR1000
. Serie ZR1000

. Serie ARP

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen

102 - 161

104

110

Die Serien in der Ubersicht / Achsausgleiche H

128

146

<« www.zimmer-group.com 103



Serie FGR / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
SERIE FGR

» PRODUKTVORTEILE

» Leichtgédngiger Fligeprozess

Die Leichtgangigkeit ermoglicht es Ihnen, selbst feinste
FlUgeprozesse in klrzester Zeit durchzufihren

» Einfachwirkender Pneumatikzylinder

Fur eine einfache Ansteuererung und einen reduzierten
Verschlauchungsaufwand

» Zentrisch und auBermittig fixierbar

Fdr den optimalen Prozessablauf konnen Sie, je nach
Anforderung, die Ausgleichstellung klemmen oder zent-
risch verriegeln

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
www.zimmer-group.com
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> NUTZEN IM DETAIL

Energiezufiihrung
- zentrieren

Robustes, leichtes Gehduse
- hartbeschichtete Aluminiumlegierung

Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

@ Antrieb exzentrisches Klemmen
- einfachwirkender Pneumatikzylinder mit Reibscheibe

Antrieb Zentrieren
- drei einfachwirkende Pneumatikzylinder mit Konuskolben im 120°
Abstand

@ Energiezufiihrung
- exzentrisches Klemmen

Kraftlibertragung
- direkt und verlustarm Uber Konus / Reibscheibe

Ausgleich
- kréftefreies Ausgleichen von Positionsungenauigkeiten
- bis zu +/- 4 mm Hub Ausgleichshub

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Haltekraft zentriert Haltekraft dezentriert
BaugréBe [N] [N]

FGR1040 TK 40 120 50
FGR1050 TK 50 250 140

Serie FGR / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.
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BaugroBe FGR1040 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehoér H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE FGR1040

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

P> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal-
tekraft

[kg) Ze19t das maximale Handiingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

©o &

O - W r OO N ®

L
2,6 m/s?
—e— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0O 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]

> Kréafte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter
Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Vertikaler Aufbau mit dezentrierter

Haltekraft
{kg) 289t das maximale Handiingsgewicht in Abhéngigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
n

4 2,5 m/s?
~—— ——5m/s?
¢————————o——o- —e— 10 m/s?

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]

O~ M WA OO N ®O

Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von

kel Beschleunigung und Hebelarm kel Beschleunigung und Hebelarm
| - r-
3| 15
>My 2 - 2,5 m/s? i N~ 2,5 m/s?
N ) ——5m/s? ——5m/s?
1 —— 10 m/s? 05 —— 10 m/s?
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] 0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]
Mr [Nm] 5
My [Nm] 10
Fa[N] 1000
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
4 [Stiick]
a Zylinderschraube mit Innensechskant
i? C7984060129
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG
GV1-8X8 WV1-8X8

&

Gerade-Verschraubung

)2

Winkel-Schwenk-Verschraubung
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» Technische Daten
Bestell-Nr. FGR1040

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 40

Auslenkung horizontal +/- [mm] 2

Verdrehwinkel max. [°] 12

Haltekraft zentriert [N] 120

Haltekraft dezentriert [N] 50

Betriebsdruck [bar] 4..8

Nennbetriebsdruck [bar] 6

Betriebstemperatur [°C] 5..+80

Gewicht [kg] 0,84
@ Befestigung (roboterseitig)

Energieversorgung
Befestigung werkzeugseitig
@ Positionsausgleich
Adapterplatte
@ Befestigung Adapterplatte
@ Luftanschluss (exzentrisches Klemmen)
Luftanschluss (zentrieren)
6x M6x6
D)|<N91>4<1
® 7
. °
2 | ﬂsvs"@ ‘
é O |
= J \ L
9 ,@ 25H7, o2 @
@79

+0.02 QBH7

DIN7984
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BaugroBe FGR1050 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE FGR1050

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

P> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal-

tekraft
kel Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
14
” =
10 ]
8 L
6 ¢ 2,5m/s?
——5m/s?
4
—e— 10 m/s?
2
0

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]

> Kréafte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter
Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Vertikaler Aufbau mit dezentrierter

Haltekraft
{kg) 2819t das maximale Handiingsgewicht in Abhéngigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
14
2 -
10
8 n

6 2,5 m/s?
—— 5 m/s?
4
L —e— 10 m/s?
, ﬁ_“_\\‘\_‘_**_‘

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]

Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von

[kil Beschleunigung und Hebelarm [kil Beschleunigung und Hebelarm
4 I n 25 ‘ ' T
2
3
> My 5 2,5 m/s? s 2,5 m/s?
——5m/s? 1 ——5m/s?
5 —e— 10 m/s? —e— 10 m/s?
05
’ 0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] ’ 0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]
Mr [Nm] 6
My [Nm] 13
Fa[N] 1000
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
4 [Stiick]
a Zylinderschraube mit Innensechskant
& F C0912060149
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG
GV1-8X8 WV1-8X8

&

Gerade-Verschraubung

)2

Winkel-Schwenk-Verschraubung
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» Technische Daten
Bestell-Nr. FGR1050

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 50
Auslenkung horizontal +/- [mm] 4
Verdrehwinkel max. [°] 9
Haltekraft zentriert [N] 250
Haltekraft dezentriert [N] 140
Betriebsdruck [bar] 4..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Gewicht [kg] 1,8

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung
Befestigung werkzeugseitig

@ Positionsausgleich

Adapterplatte

@ Befestigung Adapterplatte

@ Luftanschluss (exzentrisches Klemmen)

Luftanschluss (zentrieren)

4x90°

6x M6X6 e
DIN914

.

12

68

12

—G1/8" @ i
\

4x90°

BH7x12 @

4x M6
DIN912

+0.02 @ 6H7
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Serie XYR1000 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
SERIE XYR1000

» PRODUKTVORTEILE

» Ausgleichskraft und Hub einstellbar

Mittels Einstellschrauben kdnnen Sie die Eigenschaften
des Ausgleichs in kurzester Zeit optimal Ihrer Anwen-
dung anpassen

» Flach bauend

Diese Bauweise reduziert die Momentenbelastung fuir
Ihren Roboter auf ein Minimum und ermdéglicht den Ein-
satz kleinerer, kostengunstigerer BaugréBen

» Zentrisch und auBermittig fixierbar

Je nach Anforderung kénnen Sie die Ausgleichstellung
klemmen oder zentrisch verriegeln. Eine Hilfe fUr optima-
le Prozesse

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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> NUTZEN IM DETAIL

» TECHNISCHE DATEN

Kolbenstellungsabfrage
- Uber Magnetfeldsensor
- als Zubehor erhéltlich

Robustes, leichtes Gehduse

- hartbeschichtete Aluminiumlegierung

- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

- geringste Bauhdhe
Ausgleichskraft

- Uber Einstellschraube regulierbar

(4) Ausgleichshub

- stufenlos einstellbar (ab BaugréBe 1063)

Verriegelungskolben
- zentrisch Uber Konuskolben

@ Klemmung AuBermittig

- Uber Pneumatikkolben mit ReibschluB

Linearfiihrung

- zur Aufnahme von héchsten Kraften und Momenten

Ausgleichsplatten

- zum Ausgleich von Positionsfehlern in XY-Richtung

XYR1040
XYR1050
XYR1063
XYR1080
XYR1100
XYR1125
XYR1160
XYR1200

Anschlussflansch nach EN

1ISO 9409-1

TK 40
TK 50
TK 63
TK 80
TK 100
TK 125
TK 160
TK 200

Hub X/Y-Ebene +/-

[mm]

3
3,5
4,5
5,5
6,0
8,0

10,0
12,5

Haltekraft zentriert

[N]
150
250
400
600
900
1500
2000
3000

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Haltekraft dezentriert

[N]
30
50
125
250
450
600
1000
1250

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.
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ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1040

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

P> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal-

tekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

[ki] Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
8
S =
6
5 L
4 2,6 m/s?
3 —— 5m/s?
2 —— 10 m/s?
1
0
0 50 100 150 200 250 [mm]

Horizontaler Aufbau mit zentrierter
Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von

» Vertikaler Aufbau mit dezentrierter

Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

lkal Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
6
5 =
4
L
3
2,5 m/s?

2 —e— 5m/s?

—e— 10 m/s?
1
0

0 50 100 150 200 250 [mm]

Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von

BaugroBe XYR1040 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

] Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

Ik | Beschleunigung und Hebelarm be zentrischem Aufbau nterhalb des
9! Produkis. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
6

Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

u | |
5 1

[kg
1.2

4 08
3 06
2,5 m/s? 2,5 m/s?
2 —— 5m/s? 04 —— 5m/s?
——10 2 ——10 2
1 m/s 02 m/s
0 0
0 50 100 150 200 250 [mm] 0 50 100 150 200 250 [mm]
Mr [Nm] 10
My [Nm] 10
Fa[N] 250

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

Ao

4 [Stlick]
Zylinderschraube mit Innensechskant
C7984060149

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

SENSORIK

) gvms =i
Q‘ Gerade-Verschraubung —

e

ZUB109817
Kolbenstellungsabfrage

_——
WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung
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» Technische Daten
Bestell-Nr. XYR1040-B

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Hub X/Y-Ebene +/- [mm]

Haltekraft zentriert [N]

Haltekraft dezentriert [N]
Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3]
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

TK 40
3

150

30
0,02
1..8

6

.. +80

O W w o »m

o

@ 25 H7x4

@ 6H7X6 @

¢
@L‘r

Ab/ 4><M6xwo@

[

45
42

~

74
65

o> f

N
t— @6 H7x6
. ®
“F0.02 @ 6H7
65
74
i @
il Il
K @
@ 4xM6 O4
DIN 7984

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Kolbenstellungsabfrage

@ Befestigung werkzeugseitig

@ Einstellschraube Bremsteil (XYR)

Befestigung Abfragehalter

Hub X

@Hub Y

@ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert

Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
AuBermittig aktiviert

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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BaugroBe XYR1050 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1050

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal-
tekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

lkal Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
1

L
2,6 m/s?
—e— 5m/s?

8
6
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

> Kréafte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter
Haltekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

) Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
I 1)

Zeigt statische Krafte und Momente

[kg

2,5 m/s?
—— 5m/s?

—e— 10 m/s?

[ T O R N )

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

Mr [Nm] 20
My [Nm] 20
Fa [N] 500

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

Ao

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

4 [Stlick]
Zylinderschraube mit Innensechskant
C7984060149

e

—F

_

P é GVM5
Q‘ Gerade-Verschraubung

» Vertikaler Aufbau mit dezentrierter

Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

[kggl Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
; -
7
6
5 L
4 2,5 m/s?
3 —— 5m/s?
2 —— 10 m/s?
1
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von
{kg) Bosehleunigung und Hebelarm bei zentrischern Aufbau unterhalb dos
9! Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
|

8
16 ' L
14
12
1
08 2,5m/s?
06 —— 5 m/s?

04 —e— 10 m/s?

02
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

SENSORIK

ZUB109835
Kolbenstellungsabfrage

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

» Technische Daten

XYR1050-B
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 50
Hub X/Y-Ebene +/- [mm] 3,5
Haltekraft zentriert [N] 250
Haltekraft dezentriert [N] 50
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3] 8
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?] | 4
Massentragheitsmoment [kgcm?] 6,2
Gewicht [kg] 0,66
@ @315 H7x5 @ Befestigung (roboterseitig)
@6 H7x6 @ Energieversorgung
Kolbenstellungsabfrage
HME0 @ % Befestigung V\?erkzeugseitig
@ Einstellschraube Bremsteil (XYR)
Befestigung Abfragehalter
Hub X
@Hub Y
@ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert
Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
AuBermittig aktiviert
N @ 2xM5 b
o
Tt ! et
! ® $6 i g
o o« ) L A B H 4
I ‘ © i] H‘ - ! :
| | g -

=

~ | B
i - g -
o o ’@\
\ /
& f
. {?\ )
[1m1]
io.oz%)em | PeHne @
75
84

7.5

4xM6
DIN 7984
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ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1063

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal- P Vertikaler Aufbau mit dezentrierter
tekraft Haltekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

[kl [kl
35 30
30 [ | 25 -

25 20
20 L L

15
15 2,6 m/s? 2,5 m/s?
o —e— 5m/s? 10 —e— 5 m/s?

1

—e— 10 m/s? oot o oo oo —e— 10 m/s?
5 5
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 [mm] 0 100 200 300 400 [mm]
> Kréafte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter » Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhingigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
18 6
16 I u ' L
5
14
1 B oo oo oo oo
10
5 ——————o—o—o—s
8 2,5 m/s? 2,5 m/s?
: ——\\\ ——5m/s? 2 ——5m/s?
4 —— 10 m/s? ; —— 10 m/s?
2
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 [mm] 0 100 200 300 400 [mm]
Mr [Nm] 60
My [Nm] 60
Fa [N] 750

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

3 [Stiick] 4 [Stick]
'iﬂ Klemmbock a Zylinderschraube mit Innensechskant
KB8K & ’ C7984060149

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

SENSORIK

m
<
m
)
o)
m
<
m
X
»
(@)
)
(@)
c
2
©
BN ]
o Tr

GVM5 a&— NJ8-E2

BaugroBe XYR1063 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

Gerade-Verschraubung T Induktiver Naherungsschalter - Kabel 5 m
WVM5 NJ8-E2S -
Winkel-Schwenk-Verschraubung Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8
SENSORIK ZUB109833
- Kolbenstellungsabfrage
KHA1000-8
Klemmbhalter
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» Technische Daten
Bestell-Nr. XYR1063-B

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 63
Hub X/Y-Ebene +/- [mm] 4,5
Haltekraft zentriert [N] 400
Haltekraft dezentriert [N] 125
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3] 16
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?3] | 9
Massentragheitsmoment [kgcm?] 32,8
Gewicht [kg] 1,7
Befestigung (roboterseiti
@ Baorine @6 HTx6 @ @ Energié;vergcfrgung K
@ Kolbenstellungsabfrage
‘(‘9\/ HxM6x13 @ (D Befestigung werkzeugseitig
K @ Hubeinstellschraube (XYR)
r %@F bi @ Einstellschraube Bremsteil (XYR)
\)a ~ e Befestigung Abfragehalter
‘ Hub X
@Hub Y
io.(%ggew Kolbenhub
@ Abfrage Klemmung AuBermittig
oxM5 15 @ Abfrage Verriegelungskolben
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144 |

@ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert

Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
AuBermittig aktiviert
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BaugroBe XYR1063 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H



BaugroBe XYR1080 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1080

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal- P Vertikaler Aufbau mit dezentrierter
tekraft Haltekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

70 70

o0 - o0 -
50 50

40 L 40 u
30 2mys? 30 2mys?
20 —— 3,5 m/s? 20 —— 3,5 m/s?

—— 7,5 m/s? —— 7,5 m/s?

10 10

0 0

0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
» Kréfte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter » Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

30 12

| |
| |
25 I 10 '

20 8
15 6
2m/s? 2m/s?
10 ——35m/s? 4 ——3,5m/s?
—— 7,5 m/s? —— 7,5 m/s?
5 2
o 0
0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
Mr [Nm] 100
My [Nm] 100
Fa[N] 1500

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

3 [Stiick] 6 [Stuick]
'iﬂ Klemmbock a Zylinderschraube mit Innensechskant
KB8K & ’ C7984080229

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

SENSORIK

m
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BN ]
o Tr

GV1-8X8 a&— NJ8-E2

Gerade-Verschraubung T Induktiver Naherungsschalter - Kabel 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Winkel-Schwenk-Verschraubung Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8
SENSORIK ZUB109831
- Kolbenstellungsabfrage
KHA1000-8
Klemmbhalter
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Hub X/Y-Ebene +/- [mm]

Haltekraft zentriert [N]

Haltekraft dezentriert [N]
Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3]
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
XYR1080-B

TK 80
5,5
600
250
0,02

5..+80
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N @8 H7x8®

15.4

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Kolbenstellungsabfrage

@ Befestigung werkzeugseitig

36 Hubeinstellschraube (XYR)

@ Einstellschraube Bremsteil (XYR)

Befestigung Abfragehalter

Hub X

@Hub Y

Kolbenhub

@ Abfrage Klemmung AuBermittig

@ Abfrage Verriegelungskolben

@ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert

Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
AuBermittig aktiviert
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BaugroBe XYR1080 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H



BaugroBe XYR1100 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1100

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal- P Vertikaler Aufbau mit dezentrierter
tekraft Haltekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
140 140
120 - 120 -
100 100
80 = 80 =
50 20 m/s? 50 2 m/s?
w© \ —— 3,5 m/s? 0 ——3,5m/s?
—— 7,5 m/s? —— 7,56 m/s?
20 20 >
0 0
0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
» Kréfte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter » Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9} produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
40 20
s B - [ B
30 15
25 12,5
20 2 mys? 10 . 2m/s?
15 ——35m/s? 75 —— 35 m/s?
10 —— 7,5 m/s? 5 —— 7,5 m/s?
5 25
0 0
0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
Mr [Nm] 125
My [Nm] 125
Fa[N] 2750

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

3 [Stiick] 6 [Stuick]
'iﬂ Klemmbock a Zylinderschraube mit Innensechskant
KB8K & ’ C7984080229

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG @ B Q SENSORIK

GV1-8X8 a&— NJ8-E2

Gerade-Verschraubung T Induktiver Naherungsschalter - Kabel 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Winkel-Schwenk-Verschraubung Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8
SENSORIK ZUB109829
- Kolbenstellungsabfrage
KHA1000-8
Klemmbhalter
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» Technische Daten
Bestell-Nr. XYR1100-B

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 100
Hub X/Y-Ebene +/- [mm] 6,0
Haltekraft zentriert [N] 900
Haltekraft dezentriert [N] 450
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3] 65
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?] | 42
Massentragheitsmoment [kgcm?] 204,0
Gewicht [kg] 4,6

@ Befestigung (roboterseitig)

@ 63 H7x10 @ Energieversorgung
@ Kolbenstellungsabfrage

‘ B8 HX8 ( )
| 7{ @ Befestigung werkzeugseitig
e @ @9 Hubeinstellschraube (XYR)

6xM8x17

i N @ Einstellschraube Bremsteil (XYR)
Ek\\ , é: Befestigung Abfragehalter
v x Hub X
J @) Hub Y
100 Kolbenhub
+0.02 @ 8H7 @ Abfrage Klemmung AuBermittig

@ Abfrage Verriegelungskolben
@2X Gi/8 17 @ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert
6xM3x5 10 1 10
\ @ @ M35 Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
i nln

AuBermittig aktiviert
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BaugroBe XYR1100 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehoér H



BaugroBe XYR1125 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1125

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal- P Vertikaler Aufbau mit dezentrierter
tekraft Haltekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
200 160
180
140
160 = =
120
140
120 ™ 100 ™
100 80
2 m/s? 2my/s?
80 60
60 —— 3,5 m/s? —— 3,5 m/s?
%0 —— 7,5m/s? 40 ’—'—'—'—‘-——‘\'_\ —— 7,5m/s?
20 20
0 0
0 100 200 300 400 500 600 [mm] 0 100 200 300 400 500 600 [mm]
» Kréfte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter » Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9} produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
70 30

n
. - - 1l

50 20 .

40

30 2m/s? 1 ~~ 2m/s?

20 —=— 3,6 m/s? 10 —=— 3,56 m/s?
—— 7,5m/s? —— 7,5 m/s?

10 5
0 0
0 100 200 300 400 500 600 [mm] 0 100 200 300 400 500 600 [mm]
Mr [Nm] 200
My [Nm] 200
Fa [N] 4350

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

3 [Stiick] 6 [Stuick]
'iﬂ Klemmbock a Zylinderschraube mit Innensechskant
KB8K & ’ C7984100309

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

SENSORIK
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GV1-8X8 a&— NJ8-E2

Gerade-Verschraubung T Induktiver Naherungsschalter - Kabel 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Winkel-Schwenk-Verschraubung Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8
SENSORIK ZUB109826
- Kolbenstellungsabfrage
KHA1000-8
Klemmbhalter
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Hub X/Y-Ebene +/- [mm]

Haltekraft zentriert [N]

Haltekraft dezentriert [N]
Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3]
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
XYR1125-B

TK 125
8,0
1500
600
0,02
1.8
6
5..+80
113

64
506,0
7,9

20,

@ 2xG1/8"
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=
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6xM10x18 @

23.8

6xM10 o7
DIN 7984
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== Y \7*%
B NN
Nigsdl
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125 @10 H7x10 @
0.02 @ 10H7
203
217
225
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7 d eDe b

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Kolbenstellungsabfrage

@ Befestigung werkzeugseitig

36 Hubeinstellschraube (XYR)

@ Einstellschraube Bremsteil (XYR)

Befestigung Abfragehalter

Hub X

@Hub Y

Kolbenhub

@ Abfrage Klemmung AuBermittig

@ Abfrage Verriegelungskolben

@ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert

Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
AuBermittig aktiviert
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BaugroBe XYR1160 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1160

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal- P Vertikaler Aufbau mit dezentrierter
tekraft Haltekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9 Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
250 250
200 = 200 =
150 ) & n 150 . L
100 1,2 m/s? 100 1,2 m/s?
— 25 m/s? e — 25 m/s?
50 —o— 5 m/s? 50 —o— 5 m/s?
0 0
0 100 200 300 400 500 600 [mm] 0 100 200 300 400 500 600 [mm]
» Kréfte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter » Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
100 50

90 I u 45 ' u
80 40

70 35

60 30

50 25

20 1,2 m/s? 20 1,2 m/s?

30 —— 2,5 m/s? 15 —— 2,5 m/s?
—— 5m/s? —— 5m/s?

/

20 10
10 5
0 0
0 100 200 300 400 500 600 [mm] 0 100 200 300 400 500 600 [mm]
Mr [Nm] 300
My [Nm] 300
Fa [N] 5000

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

3 [Stiick] 6 [Stuick]
'iﬂ Klemmbock a Zylinderschraube mit Innensechskant
KB8K & ’ C7984100309

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

SENSORIK
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GV1-8X8 a&— NJ8-E2

Gerade-Verschraubung T Induktiver Naherungsschalter - Kabel 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Winkel-Schwenk-Verschraubung Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8
SENSORIK ZUB109824
- Kolbenstellungsabfrage
KHA1000-8
Klemmbhalter
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» Technische Daten
Bestell-Nr. XYR1160-B

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 160
Hub X/Y-Ebene +/- [mm] 10,0
Haltekraft zentriert [N] 2000
Haltekraft dezentriert [N] 1000
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3] 189
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?3] | 111
Massentragheitsmoment [kgcm?] 891,0
Gewicht [kg] 10
@ Befestigung (roboterseitig)
@¢ 100 H7x10 @ Energieversorgung
B10H7X10 @ @ Kolbenstellungsabfrage
DJ,; @ Befestigung werkzeugseitig
| B:M10x18 @ 30 Hubeinstellschraube (XYR)
, m\\ @ Einstellschraube Bremsteil (XYR)
— Befestigung Abfragehalter
\ / Hub X
e K @Hub Y
Kolbenhub
160 @ Abfrage Klemmung AuBermittig
0.02 @ 10H7

@ Abfrage Verriegelungskolben
@ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert

" 20
@Zx Gi/8 Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
10

6xM3x5 45) (44 @10 1 Iy 3xM3x5 44 AuBermittig aktiviert
0|
o o
m ~ v m T m m 1. m °
of f (TS IL R Teteel I o
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BaugroBe XYR1200 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE XYR1200

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Vertikaler Aufbau mit zentrierter Hal- P Vertikaler Aufbau mit dezentrierter
tekraft Haltekraft
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des

lkal Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. lkal Produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

400 400

060 = o0 =
300 300

250 - 250 -
200 200 e

1,2 m/s? 1,2 m/s?
150 150

——25m/s? ——25m/s?

100 —— 5m/s? 100 —~— —— 5m/s?

50 50
0 0
0 200 400 600 800 [mm] 0 200 400 600 800 [mm]
> Kréafte und Momente » Horizontaler Aufbau mit zentrierter » Horizontaler Aufbau mit dezentrierter
Haltekraft Haltekraft
Zeigt statische Krafte und Momente Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhingigkeit von Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von
kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des kgl Beschleunigung und Hebelarm bei zentrischem Aufbau unterhalb des
9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung. 9] produkts. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
160 60

| |
| |
140 I 50 '

120
40 S~
100

g0 1,2 m/s? %0 1,2 m/s?
60 e 25m/s? 20 e 25m/s?
40 —e— 5 m/s? —e— 5 m/s?
20 10
0 0
0 200 400 600 800 [mm] 0 200 400 600 800 [mm]
Mr [Nm] 600
My [Nm] 600
Fa [N] 8000
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
3 [Stiick] 6 [Stuick]
'iﬂ Klemmbock a Zylinderschraube mit Innensechskant
KB8K & ’ C7984120309
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
a
ENERGIEVERSORGUNG @ B Q SENSORIK
o
GV1-8X8 @ NJ8-E2
Gerade-Verschraubung T Induktiver Naherungsschalter - Kabel 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S . °
Winkel-Schwenk-Verschraubung Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8
SENSORIK _E;i 2uB100s21
- olbenstellungsabfrage
KHA1000-8
Klemmbhalter
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Hub X/Y-Ebene +/- [mm]

Haltekraft zentriert [N]

Haltekraft dezentriert [N]
Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus zentriert [cm?3]
Zylindervolumen pro Zyklus dezentriert [cm?]
Massentragheitsmoment [kgcm?]

Gewicht [kg]

» Technische Daten
XYR1200-B
TK 200
12,5

3000

1250

0,02

1..8

6

5..+80
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2217,0
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254 ‘

| @12H7x12 @

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Kolbenstellungsabfrage

@ Befestigung werkzeugseitig

36 Hubeinstellschraube (XYR)

@ Einstellschraube Bremsteil (XYR)

Befestigung Abfragehalter

Hub X

@Hub Y

Kolbenhub

@ Abfrage Klemmung AuBermittig

@ Abfrage Verriegelungskolben

@ Verriegelungskolben verriegelt Klemmung
AuBermittig deaktiviert

Verriegelungskolben entriegelt Klemmung
AuBermittig aktiviert
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BaugroBe ZR1040 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
SERIE ZR1000

» PRODUKTVORTEILE

» Einstellbare Ausléseempfindlichkeit

Durch Steuerung des Luftdrucks konnen Sie die Emp-
findlichkeit optimal auf Ihre Anwendung abstimmen.

» Integrierte Sensorik

Bei Auslenkung in der Z-Richtung gibt der optional
verflgbare Sensor zwei teachbare Signale an die
Steuerung.

» Pneumatische Verriegelung

Nach pneumatischer Betatigung ist der Achsausgleich
in definierter Endlage verriegelt und dynamisch hoch

belastbar.
» SERIENMERKMALE
BaugréBe Version

7+ 1 Mio. wartungsfreie Zyklen (max.) (]

1Mio
+§ Magnetfeldsensor °
@\7 Korrosionsgeschiitzt ®
g. Sperrluft °
oo

P40 | IP40 ([ ]
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> NUTZEN IM DETAIL

» TECHNISCHE DATEN

Kolbenstellungsabfrage
- Uber Magnetfeldsensor
- optional als Zubehor erhaltlich

Robustes, leichtes Gehduse
- hartbeschichtete Aluminiumlegierung
- geringste Bauhohe
- IP40 Schutzklasse im Standard

Anschlussflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

@ Verriegelungskolben
- einfachwirkender Pneumatikzylinder
- mit integrierter Feder
- verriegelt die Z-Achse

Linearfiihrung
- zur Aufnahme von héchsten Kraften und Momenten
- Stahl/Stahl Fihrung steht flr dauerhafte Prazision

Hub in Z-Achse

[mm]

8

8
10
10
15
15
20
20

Anschlussflansch nach EN
1ISO 9409-1
ZR1040 TK 40
ZR1050 TK 50
ZR1063 TK 63
ZR1080 TK 80
ZR1100 TK 100
ZR1125 TK 125
ZR1160 TK 160
ZR1200 TK 200

Haltekraft Gewicht
[N] [kal
250 0,52
500 0,67

1000 1,1
1500 1,8
3000 3,1
4500 5,1
6500 8,9
11500 13

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.
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BaugroBe ZR1040 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehoér H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1040

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni-
gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.

lkal Ersetzt nicht die technische Auslegung.
6,
5
4
3
2,5 m/s?
2 —— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
1
0

0 25 50 7% 100 125 150 175 200 [mm]

> Beliebige Einbaulage

Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

a[mm]
12
1,0
08
06 —— 50N
0,4 ——30N
—— 20N
02 10N
00
0 25 50 75 100 125 150 175 200 L[mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000035

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG %

)7

EE

GVM5
Gerade-Verschraubung

P> Kréafte und Momente

Zeigt die maximalen Krafte und Momente

Mr ‘

gl

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 20 20
My [Nm] 10 5
Fa [N] 250 250

» Auslenkung

Last F l

Abstand L

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500B4
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

Auslenkung a

)

°

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&

AL A

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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» Technische Daten
Bestell-Nr. ZR1040-A

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 40
Hub in Z-Achse [mm] 8
Haltekraft [N] 250
Federkraft [N] 22..29
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,01
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 11
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgem?] | 4
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,52

4x90°

4xM6 O4 @

|

©D|N7984 M5x4.5
o

21

36.8

40

©

65.5

+0.02 P 6H7
25h7x2.5

o
o
0
<
@
S
@
x
3
€
% o
i[ 61.5
©

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung
Befestigung (kundenseitig)

BHubz

Befestigung Abfragehalter

@ Entltftung
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BaugroBe ZR1050 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubeho6r H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1050

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni-
gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.
Ersetzt nicht die technische Auslegung.

[kl
12

10

2,5 m/s?
4 —— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]

> Beliebige Einbaulage

Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

a[mm]
25
20
15
——80N
1,0 —— 45N
05 ——30N
' 15N
00 e

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 L[mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000035

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG %

)7

EE

GVM5
Gerade-Verschraubung

P> Kréafte und Momente

Zeigt die maximalen Krafte und Momente

Mr ‘

gl

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 40 40
My [Nm] 20 10
Fa [N] 500 500

» Auslenkung

Last F l

Abstand L

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500B4
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

Auslenkung a

)

°

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&

AL A

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Hub in Z-Achse [mm]

Haltekraft [N]

Federkraft [N]

Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
ZR1050-A
TK 50

8

500
25..37
0,01

1..8

6

5..+80
25

7

IP40

0,67

50
1002 B6H7
@ B 31.5H7x3.5

@ 4xM16
BIN7984

(2.5)

21
—

4.5

36.8

9 max

60.3

o=
w

77.5

50
+0.02 B6H7
@ $31.5n7x2.5 BOHTNS @

7
—

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Befestigung (kundenseitig)

BHubz

Befestigung Abfragehalter

@ Entltftung
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BaugroBe ZR1063 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehoér H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1063

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage P> Kréafte und Momente
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Zelgt dle maXimalen Kl'afte Und Momente
kgl gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.
9 Ersetzt nicht die technische Auslegung.
18
16
14
12 Mr

—e— 10 m/s?

Fa
10 r ﬁ My
8 2,5m/s?
6 —e— 5m/s?
4
2
0

0 25 50 75 100125 150 175 200 225 250 275 300 [mm]

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 120 120
My [Nm] 60 30
Fa [N] 750 750
> Beliebige Einbaulage » Auslenkung
Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
a[mm]
25 Last F l
2,0
1,5
—e— 200 N
1.0
—— 100N Auslenkung a
—— 50N .
05| T e L e R, T
20N
00 = Abstand L

0 25 50 75 100125 150 175 200 225 250 275 300 L [mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000035

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

ENERGIEVERSORGUNG %

- é GVM5
Q‘ Gerade-Verschraubung

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

EE

KAG500B4 60
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

)
°

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

AL A

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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» Technische Daten
Bestell-Nr. ZR1063-A
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 63
Hub in Z-Achse [mm] 10
Haltekraft [N] 1000
Federkraft [N] 50 ...62
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,01
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 45
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?] | 17
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,1
1002 636H7 @ Befestigung (roboterseitig)
40HTx4 Energieversorgung
@ Befestigung (kundenseitig)
= BHubz
/\\ Befestigung Abfragehalter
@ @ EntlGftung
\‘
o \
o \
B

-

2
<

@ 4xM6 O4 M5x4.5
DIN7984

34.5

%

23
A
5* 4.5 |

9 max

61

()

10—
<
o

63
+0.02 P6H7

@ @ 40n7x3.5

= ?
L
a ]
/'/ \
i
Q/

96.5
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BaugroBe ZR1080 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehoér H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1080

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage P> Kréafte und Momente
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Zelgt dle maXimalen Kl'afte Und Momente

kgl gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.

9 Ersetzt nicht die technische Auslegung.
35
30 |
»s r ‘ Fa
20 | (-’ ﬁ My
15 2,5 m/s?

10 ——5m/s?

—e— 10 m/s?
5
0

0 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 [mm]

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 200 200
My [Nm] 100 50
Fa [N] 1500 1500
> Beliebige Einbaulage » Auslenkung
Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
a[mm]
35 Last F l
3,0
25
2,0
15 —— 250N
—— 140N Auslenkung a
1.0 — 8N [
05 30N
00 Abstand L

0 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 L[mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000035

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

ENERGIEVERSORGUNG %

- é GVM5
Q‘ Gerade-Verschraubung

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

EE

KAG500B4 60
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

)
°

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

AL A

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
ZR1080-A

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 80
Hub in Z-Achse [mm] 10
Haltekraft [N] 1500
Federkraft [N] 60 ... 70
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,01
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 85
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?] | 35
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,8
iolfoKz ggm @ Befestigung (roboterseitig)

@ 50H7x4

6xO8

6xM8x8* @

6xM8 Os @ M5x9.5 @

DIN7984
Q|
: 11 m._ 9
A L I —
o & )
N ©|
)
x| 0
© -
5 o o
i @108
S
@ @113

80
£0.02 P 8H7

| —
—

o ¢

50h7x3.5
——@I8H7X6

Energieversorgung
@ Befestigung (kundenseitig)
BHubz
Befestigung Abfragehalter
@ Entltftung

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen

< www.zimmer-group.com

137

BaugroBe ZR1080 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H



BaugroBe ZR1100 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubeho6r H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1100

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni-
gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.

lkal Ersetzt nicht die technische Auslegung.

70 ‘

60

50 |

40 |

30 2,5 m/s?

0 ——5m/s?
—e— 10 m/s?

10

0

0 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 [mm]

> Beliebige Einbaulage

Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

a[mm]
12
10
08
08 —— 313N
04 —— 225N
—— 150 N
0,2 75N
00

0 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 L[mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000036

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG %

)7

EE

GVM5
Gerade-Verschraubung

P> Kréafte und Momente

Zeigt die maximalen Krafte und Momente

Mr ‘

gl

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 250 250
My [Nm] 125 63
Fa [N] 2750 2750
» Auslenkung

Last F l

Abstand L

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500B4
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

Auslenkung a

)

°

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&

AL A

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
ZR1100-A

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 100
Hub in Z-Achse [mm] 15
Haltekraft [N] 3000
Federkraft [N] 75 .97
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,01
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 230
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?] | 90
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 3,1

LK® 100

+0.02

@ 63H7x6

8H7

6><O8

6xM8 Os @ @
DIN7984 Mx4.5 &
. <
o 1 1 ‘
A I i U —
T AY P
© ﬂ y )
= ©
N
(o]
@
é o
@
< £
@ o
i 134
el
@ 140
100
£0.02 P 8H7

@ 63h7x4.5 J R @

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Befestigung (kundenseitig)

BHubz

Befestigung Abfragehalter

@ Entltftung
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BaugroBe ZR1125 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubeho6r H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1125

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni-
gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.

lkal Ersetzt nicht die technische Auslegung.
1

2,5 m/s?
——5m/s?

20 —e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm]

> Beliebige Einbaulage

Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

a[mm]
25
20
1.5
—— 400N
1.0 —— 300N
os —— 200N
’ 100N
0,0

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 L[mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000036

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG %

)7

EE

GVM5
Gerade-Verschraubung

P> Kréafte und Momente

Zeigt die maximalen Krafte und Momente

Mr ‘

gl

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 400 400
My [Nm] 200 100
Fa [N] 4350 4350
» Auslenkung

Last F l

Abstand L

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500B4
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

Auslenkung a

)

°

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&

AL A

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

» Technische Daten

ZR1125-A
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 125
Hub in Z-Achse [mm] 15
Haltekraft [N] 4500
Federkraft [N] 125 ... 160
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,01
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 265
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgem?] | 205
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 51
i i0,0212?0H7 @ Befestigung (roboterseitig)
@ 80H7x8 Energieversorgung
@ Befestigung (kundenseitig)
< QHubz
/ - Befestigung Abfragehalter

6x<2 10

@ 6xM10x11* @

10H7x11 @

6xM10 O7 @ G1/8x6 @
DIN7984 .
)
' i
w0 i i i i
- m T 1L LT T
\Y Al
oo} V)
& m 9
3 5
@ € 7
~ 1w
© - =
i 165
O]
®)
- 125
| £0.02 @ 10H7
80h7x4.5
| ——@10H7x8 @
%§

@ Entltftung

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen <« www.zimmer-group.com

141

BaugroBe ZR1125 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H



BaugroBe ZR1160 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubeho6r H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1160

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni-
kgl gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.
9 Ersetzt nicht die technische Auslegung.
I

100
80
60

2,5 m/s?

40 —— 5m/s?

—e— 10 m/s?
20

0

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm]

> Beliebige Einbaulage

Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

a[mm]
30
25
20
5 —— 600N
10 ——375N
—— 250 N
05 125N
00

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 L[mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000036

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG %

)7

EE

GVM5
Gerade-Verschraubung

P> Kréafte und Momente

Zeigt die maximalen Krafte und Momente

Mr ‘

gl

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 600 600
My [Nm] 300 100
Fa [N] 5000 5000
» Auslenkung

Last F l

Abstand L

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500B4
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

Auslenkung a

)

°

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&

AL A

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
ZR1160-A

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 160
Hub in Z-Achse [mm] 20
Haltekraft [N] 6500
Federkraft [N] 150 ... 220
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,01
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 620
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgem?] | 550
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 8,9

T002 16?0,47 @ Befestigung (roboterseitig)

100H7x8 Energieversorgung
@ Befestigung (kundenseitig)
— BHubz

6x< 10

®
®

xM10x11*( 11

@10H7x11 @
G1/8x6@

©)
oo, O7
e

o
<
2 ! 11
i
) ﬂ 1Y)
(o)} 0|
o, o
o
3 8
© ) g7
& o w
i{ 204
O]
(Y
211
i 160
| £0.02 @ 10H7

4.5

@ @ 100h7x

| —T—210H7x8 @

Befestigung Abfragehalter
@ Entltftung
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BaugroBe ZR1160 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H



BaugroBe ZR1200 / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubeho6r H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ZR1200

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni-
gung und dem Schwerpunktabstand zum Zentrum der Anschraubflache.

lkal Ersetzt nicht die technische Auslegung.
00 |
180
160 |
140
120 |
100 2,5 m/s?
80 )
60 —— 5m/s?
40 —— 10 m/s?
20
0
0 100 200 300 400 500 600 700 [mm]

> Beliebige Einbaulage

Zeigt die maximale Auslenkung a in Abhangigkeit von der Last F und dem
Abstand L. Ersetzt nicht die technische Auslegung.

a[mm]
4,0
35
3,0
25
20 ——857N
15 —— 500 N
10 —— 250 N
05 125N
00

0 100 200 300 400 500 600 700 L[mm]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Sensorhalter
ZUB000036

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG %

)7

EE

GVM5
Gerade-Verschraubung

P> Kréafte und Momente

Zeigt die maximalen Krafte und Momente

Mr ‘

gl

druckbeaufschlagt drucklos

Mr [Nm] 1200 1200
My [Nm] 600 200
Fa [N] 8000 8000
» Auslenkung

Last F l

Abstand L

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500B4
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

Auslenkung a

)

°

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&

AL A

KAW500B4
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

a
E i Q SENSORIK
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
[ 2-Punkt-Sensor winklig, Kabel 0,3 m - Stecker M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Hub in Z-Achse [mm]

Haltekraft [N]

Federkraft [N]

Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?]
Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
ZR1200-A
TK 200

20

11500
250 ... 320
0,01

1..8

6

5..+80
1200
1240

IP40

13

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Befestigung (kundenseitig)

BHubz

Befestigung Abfragehalter

@ Entltftung

6xM12
DIN7984

18,

Il
) é R i
3 0
o]
o)
X] o
@ -
8 W e
i‘ 250
o
N
@ 257
) @200
| £0.02 @ 12H7
@ 125h7x5.5
ﬁﬁmzmxwo@

i\
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Serie ARP / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubeho6r H

ACHSAUSGLEICHE
SERIE ARP

» PRODUKTVORTEILE

» Zentrumsstellung verriegelbar

Beim Verfahren lhres Roboters kdnnen Sie den Aus-
gleich fixieren, so dass keine unkontrollierten Bewegun-
gen des Werkstuckes stattfinden

» Extrem flach bauend

Diese Bauweise reduziert die Momentenbelastung fuir
Ihren Roboter auf ein Minimum und ermdéglicht den Ein-
satz kleinerer, kostengunstigerer BaugréBen

» Variable Ausgleichskrafte und Momente

Passen Sie den Ausgleich an Ihr Handlingsgewicht an,
indem Sie je nach gewlnschter Steifigkeit das passende
Federpaket montieren

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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> NUTZEN IM DETAIL

Robustes, leichtes Gehause
- hartbeschichtete Aluminiumlegierung

Roboterflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

Verriegelung
- 3 Verriegelungskolben
- nitrierter Stahl

Federpaket
- ab BaugroBe 683, liegt ein zweites, starkeres bei
- ab BaugroBe 100, kénnen 3 Federn entfernt werden

Verriegelungsantrieb
- einfachwirkender Pneumatikzylinder

@ Filihrungsbolzen mit Kugelpfanne

» TECHNISCHE DATEN

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Auslenkung horizontal +/- Auslenkung vertikal +/-
BaugréBe [mm/°] [mm/°]
AR40P TK 40 2/1 2/1
AR50P TK 50 2/1 2/1
AR63P TK 63 2/1 2/1
AR80OP TK 80 2/1 2/1
AR100P TK 100 2/1 2/1
AR125P TK 125 2/1 2/1
AR160P TK 160 2/1 2/1

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
sichtlich und immer aktuell.
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BaugroBe AR40P / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE

BAUGROSSE AR40P

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

5
4,5

4
35

34
25

2
16

5
05

> Beliebige Einbaulage

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
kgl

2,5 m/s?
e 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 20

40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]

Bei Nennbetriebsdruck

» Federpaket 1 (vormontiert)

Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in

» Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die

auf den Achsausgleich wirken kénnen.

.—I\—’IL
w(E=
Fal

Mr [Nm] 60
My [Nm] 60
Fa [N] 800

» Federpaket 1 (vormontiert)

Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in

(NI Abhangigkeit zum anstehenden Druck (Nm] Abhéngigkeit zum anstehenden Druck
800 51
600 :EC' 44 Amr
400 31
oF 2 4 6 8 To 1B i 2 4 6 8 o
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
4 [Stiick] 4 [Stiick]
Zylinderschraube mit Innensechskant Federpaket 1 (vormontiert)
g i? Cy7984060129 CFED")I 1180
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG
WVM3 GVM3

N

Einschraub-Winkel-Tulle

&

Einschraub-Ttulle
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» Technische Daten
Bestell-Nr. AR40P

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung horizontal +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Auslenkung vertikal +/- [mm]
Auslenkung vertikal +/- [°]

Zentrierkraft beim Verriegeln [N]
Wiederholgenauigkeit horizontal +/- [mm/°]
Wiederholgenauigkeit vertikal +/- [mm/°]
Luftvolumen pro Zyklus [cm?]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

TK 40
21,5

0,14

+0.02 @6H7

@25 hi @

215

35

(1) o6k

@ 4x M6 /

DIN 7984

4x 90°

D40

+0.02 @6H7

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung zentriert
Befestigung werkzeugseitig
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BaugroBe AR50P / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehoér H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE AR50P

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage » Kréfte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente, die
auf den Achsausgleich wirken kénnen.
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
« g];ung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
9
5,
45 Mr
44 o
35
] my (
25
5 2,5m/s? Fa I
s ——5m/s?
5 —— 10m/s?
05
’ 0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] Mr [Nm] 60
Bei Nennbetriebsdruck My [Nm] 60
Fa [N] 800
» Federpaket 1 (vormontiert) > Federpaket 1 (vormontiert)
N Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in N Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
N Abhangigkeit zum anstehenden Druck (Nm] Abhéngigkeit zum anstehenden Druck
1000+ 101
800 84
mFH -y
6004 AFV 6 AMr
4004 44
200 2]
&
0 T T 1 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
4 [Stiick] 4 [Stlck]
g Zylinderschraube mit Innensechskant Federpaket 1 (vormontiert)
& ! C7984060129 CFED11180
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG

WVM3 GVM3
@;ﬁ Einschraub-Winkel-Tulle @5 Einschraub-Ttlle
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung horizontal +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Auslenkung vertikal +/- [mm]
Auslenkung vertikal +/- [°]

Zentrierkraft beim Verriegeln [N]
Wiederholgenauigkeit horizontal +/- [mm/°]
Wiederholgenauigkeit vertikal +/- [mm/°]
Luftvolumen pro Zyklus [cm?]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten
AR50P

TK 50

21,5

() #xmeos
(1) o6Hns

D50
+0.02 @6H7

D35 hl @

215

35

@ Q6H7x9

®4XM6 —/ \

DIN 7984

D50
+0.02 @6H7

@ Befestigung (roboterseitig)

Energieversorgung zentriert
Befestigung werkzeugseitig
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BaugroBe AR63P / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehoér H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE AR63P

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage » Krafte und Momente
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni- Zeigt statische Krafte und Momente, die auf
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung. . .
[kg] den Achsausgleich wirken kdnnen.
24 4
22
20 Mr
18 har=ng
i @
14 My (
12
0 2,5 m/s?
5 — s Fal
6 —— 10 m/s?
4
2
0
0 25 50 75 100 125 150 175200 225 250 275300 [mm] Mr [Nm] 300
Bei Nennbetriebsdruck My [Nm] 300
Fa [N] 1500
> Federpaket 1 (vormontiert) » Federpaket 1 (vormontiert)
N Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in N Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
IN] Abhéangigkeit zum anstehenden Druck [Nm] Abhéangigkeit zum anstehenden Druck
3000+ 354
24004 284
mrH =My
1800+ AFV 214 AMr
12004 144
6004 74
i
0 T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
0 4 6 10 2 4 6 8 10
> Federpaket 2 » Federpaket 2
N Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in N Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
N Abhéangigkeit zum anstehenden Druck (Nm] Abhangigkeit zum anstehenden Druck
5000+ 504
40004 404
mrH m\y
30004 AFV 304 AMr
20004 204
1000 104
L
0 T T 1 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
4 [Sttick] 4 [Stick]
g Zylinderschraube mit Innensechskant Federpaket 1 (vormontiert)
& l C7984060149 CFED63000

4 [Stlck]
Federpaket 2
CFED63010

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG ENERGIEVERSORGUNG

WvVM3 GVM3
& Einschraub-Winkel-TUlle M Einschraub-Tulle
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» Technische Daten
Bestell-Nr. ARG63P

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 63
Bauhdhe [mm] 24
Auslenkung horizontal +/- [mm] 2
Auslenkung horizontal +/- [°] 1
Auslenkung vertikal +/- [mm] 2
Auslenkung vertikal +/- [°] 1
Zentrierkraft beim Verriegeln [N] 600
Wiederholgenauigkeit horizontal +/- [mm/°] | 0,05
Wiederholgenauigkeit vertikal +/- [mm/°] 0,05
Luftvolumen pro Zyklus [cm?] 3,6
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Massentragheitsmoment [kgcm?] 2,8
Gewicht [kg] 0,39
2002 33?_?7 @ Befestigung (roboterseitig)

24

@40 H7 @

@80 h8

D63

+0.02 @6H7

Energieversorgung zentriert
Befestigung werkzeugseitig
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BaugroBe AR80OP / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE ARSOP

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage » Krafte und Momente
Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhéngigkeit von Beschleuni- Zeigt statische Krafte und Momente, die auf
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung. . .
[kgl den Achsausgleich wirken kdnnen.
224
20
Mr
18 —
16
14
1?2 My (@
10 2,5 m/s?
8 —— 5y Fal
6 —— 10 m/s?
4
2
0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 [mm] Mr [Nm] 300
Bei Nennbetriebsdruck My [Nm] 300
Fa [N] 1500
> Federpaket 1 (vormontiert) » Federpaket 1 (vormontiert)
N Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in N Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
IN] Abhéangigkeit zum anstehenden Druck (Nm] Abhangigkeit zum anstehenden Druck
30001 354
2400 284
&FH vy
18004 AFV 214 AMr
12004 144
600 74
L
0 1 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 4 6 8 0 2 4 6 8 10
> Federpaket 2 » Federpaket 2
N Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in N Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
IN] Abhangigkeit zum anstehenden Druck [Nm] Abhéangigkeit zum anstehenden Druck
50004 504
40004 404
oy =y
30004 AFV 304 AMr
20004 204
1000 104
L
0 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 1
6 [Stick] 6 [Stiick]
g Zylinderschraube mit Innensechskant Federpaket 1 (vormontiert)
& l C7984080169 CFED63000
6 [Stick]
Federpaket 2
CFED63010

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

WvVM3
Einschraub-Winkel-TUlle

SR =

ENERGIEVERSORGUNG

GVM3
Einschraub-Tulle
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» Technische Daten
Bestell-Nr. AR80P

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 80
Bauhdhe [mm] 24
Auslenkung horizontal +/- [mm] 2
Auslenkung horizontal +/- [°] 1
Auslenkung vertikal +/- [mm] 2
Auslenkung vertikal +/- [°] 1
Zentrierkraft beim Verriegeln [N] 600
Wiederholgenauigkeit horizontal +/- [mm/°] | 0,05
Wiederholgenauigkeit vertikal +/- [mm/°] 0,05
Luftvolumen pro Zyklus [cm?] 3,6
Betriebsdruck [bar] 1..8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Massentragheitsmoment [kgcm?] 6,2
Gewicht [kg] 0,58
to.o?ggm @ Befestigung (roboterseitig)

Energieversorgung zentriert
Befestigung werkzeugseitig

<2

= 2 50H7®

@ 100h8

gen7x95 (1)
x M8 @

DIN 7984

an
e

+0.02 @8H7
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BaugroBe AR100P / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE AR100P

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

45
40
35
30
25
20
15
10

5

0

B

> Beliebige Einbaulage

a

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm]
ei Nennbetriebsdruck

> Federpaket 1 (vormontiert)

Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kg]

2,5 m/s?
5m/s?
10 my/s?

» Krafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die auf
den Achsausgleich wirken kdnnen.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

Mr [Nm] 500
My [Nm] 500
Fa [N] 2100

» Federpaket 1 (vormontiert)

Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in

(N] Abhangigkeit zum anstehenden Druck (NmJ Abhéngigkeit zum anstehenden Druck
10000+ 300+
8000+ 240
=FH3 &My 3
6000+ AFV3 180 AMr3
OFH6 oMy 6
4000 oFVE 1204 *Mr6
20004 604
[bar] 0+ T T [bar]
0 0 2 4 6 8 10
> Federpaket 2 » Federpaket 2
IN] Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in [Nm] Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
Abhangigkeit zum anstehenden Druck Abhangigkeit zum anstehenden Druck
7500 250
6000 200
=FH3 =My 3
4500 AFV3 150 AMr3
OFH 6 oMy 6
3000 OFVE 100 *Mr6
1500 50
[oF, T T 1 [bar] 0+ T T [bar]
0 2 4 6 8 10 2 4 6 8 10
6 [Stick] 6 [Stiick]
g Zylinderschraube mit Innensechskant Federpaket 1 (vormontiert)
& ! C7984080169 CFED10050
6 [Stick]
Federpaket 2
CFED10060

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung

&

ENERGIEVERSORGUNG

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung horizontal +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Auslenkung vertikal +/- [mm]
Auslenkung vertikal +/- [°]

Zentrierkraft beim Verriegeln [N]
Wiederholgenauigkeit horizontal +/- [mm/°]
Wiederholgenauigkeit vertikal +/- [mm/°]
Luftvolumen pro Zyklus [cm?]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten
AR100P

TK 100

26

5..+80

<—>2

2100

+0.02 @8H7

@ 63h7 @

26

45
)
Y

4.8

@63H7®

@ 125h8

% 600

6x M8 @

DIN 7984

(1) @8H7x11 \&&

2100

v
2

+0.02 @8H7

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung zentriert
Befestigung werkzeugseitig
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BaugroBe AR125P / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE AR125P

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage

70§
60
50
40
30
20
10

0

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni-
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung.
[kal

Bei Nennbetriebsdruck

> Federpaket 1 (vormontiert)
Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in

0 50 100150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm]

» Krafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die auf
den Achsausgleich wirken kdnnen.

Mr
—
M
Fal

—— 5m/s?

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 900
My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» Federpaket 1 (vormontiert)

Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in

N Al N
IN] Abhangigkeit zum anstehenden Druck (Nm] Abhéngigkeit zum anstehenden Druck
12500 300+
10000 2404
=FH3 =My 3
7500 AFV3 1804 AMr3
OFH6 OMy6
5000 OFVE 1204 *Mr6
2500 604
[oF, T T 1 [bar] [oF, T T [bar]
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10

> Federpaket 2

N Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in
Abhéngigkeit zum anstehenden Druck
12500

10000
7500
5000

2500

» Federpaket 2

N Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
[Nm] Abhéangigkeit zum anstehenden Druck

0+
0

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

350
280
#FH3
AFV3 210
OFH6
SFVE 140
70
1 [bar] [oF, T T
0 0 2 H

=My 3
AMr3
OMy 6
*Mr 6

[bar]
10

6 [Stiick] 6 [Stuick]
g Zylinderschraube mit Innensechskant Federpaket 1 (vormontiert)
i? C7984080169 CFED12500
6 [Stlick]
Federpaket 2
CFED12510

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung A

ENERGIEVERSORGUNG

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung
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» Technische Daten
Bestell-Nr. AR125P

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung horizontal +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Auslenkung vertikal +/- [mm]
Auslenkung vertikal +/- [°]

Zentrierkraft beim Verriegeln [N]
Wiederholgenauigkeit horizontal +/- [mm/°]
Wiederholgenauigkeit vertikal +/- [mm/°]
Luftvolumen pro Zyklus [cm?]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

TK 125
28

() ooz

(1) eaontz

)

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung zentriert
Befestigung werkzeugseitig

D125

+0.02 @10H7

@80 h7 @

@80 H7 @

@160 hg

6xM10 @

DIN7984

*®

(1) oo

@125

+0.02 @10H7
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BaugroBe AR160P / Achsausgleiche / pneumatisch / Roboterzubehor H

ACHSAUSGLEICHE
BAUGROSSE AR160P

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Beliebige Einbaulage » Krafte und Momente

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von Beschleuni- Zeigt statische Kréfte und Momente, die auf
gung und Hebelarm. Ersetzt nicht die technische Auslegung. . .
[kg] den Achsausgleich wirken kdnnen.

80
70 Mr
60 >
50 My (
40 2,5 m/s?
30 —— sy Fal
20 —— 10m/s?
10
0
0 75 150 225 300 375 450 525 600 675 750 [mm] Mr [Nm] 900
Bei Nennbetriebsdruck My [Nm] 900
Fa [N] 7000
> Federpaket 1 (vormontiert) » Federpaket 1 (vormontiert)
Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
IN] Abhangigkeit zum anstehenden Druck [Nm] Abhéngigkeit zum anstehenden Druck
15000+ 500+
4004
=FH3 =My 3
AFV3 300 aMr3
OFH6 oMy 6
SFV 6 200 SMr6
1004
1 [bar] 0+ T T 1 [bar]
10 0 2 4 6 8 10
> Federpaket 2 » Federpaket 2
IN] Auslenkkraft horizontal [FH] und vertikal [FV] in (Nm] Auslenkmoment axial [My] und radial [Mr] in
Abhangigkeit zum anstehenden Druck Abhangigkeit zum anstehenden Druck
12500 625+
10000 500+
=FH3 =My 3
7500 AFV3 3754 AMr3
OFH 6 oMy 6
5000 SFVE 2504 Mr6
<
2500 1254
4
[oF, T T 1 [bar] o8 T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
6 [Stlick] 6 [Stlck]
g Zylinderschraube mit Innensechskant Federpaket 1 (vormontiert)
& F €7984100209 CFED12500

6 [Stlck]
Federpaket 2
CFED12510

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

GVM5 WVM5
Gerade-Verschraubung A Winkel-Schwenk-Verschraubung
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» Technische Daten
Bestell-Nr. AR160P

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung horizontal +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Auslenkung vertikal +/- [mm]
Auslenkung vertikal +/- [°]

Zentrierkraft beim Verriegeln [N]
Wiederholgenauigkeit horizontal +/- [mm/°]
Wiederholgenauigkeit vertikal +/- [mm/°]
Luftvolumen pro Zyklus [cm?]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]
Massentragheitsmoment [kgcm?]
Gewicht [kg]

TK 160
28

5..+80
115
5,8

@ @10H7x12

@ 6xM10x12

D160

+0.02 @10H7

@100 h7 @ s @

T
C

(@) oo

xM10
DIN 7984

D160

£0.02 @10H7

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung zentriert
Befestigung werkzeugseitig
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KOLLISIONSSCHUTZ
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

n KOLLISIONSSCHUTZ

. Serie CSR
@ Serie CRR
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Serie CSR / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
SERIE CSR

» PRODUKTVORTEILE

» Justierbare Auslosempfindlichkeit

Durch Steuerung des Luftdrucks konnen Sie die Emp-
findlichkeit optimal auf Ihre Anwendung abstimmen.

» Integrierte Sensorik

Bei Kollision gibt der integrierte Sensor ein Signal an die
Steuerung, um einen Nothalt auszulosen.

» Manuelle Riickstellung

Um sicher zu stellen, dass die Maschine und der Grund
fur den Nothalt begutachtet wird, eignet sich die manuel-
le Ruckstellung.

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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> NUTZEN IM DETAIL

» TECHNISCHE DATEN

Roboteranschlussflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

Antrieb
- einfachwirkender Pneumatikzylinder
- Uber den Arbeitsdruck einstellbare Ansprechempfindlichkeit
- mit integrierter Feder

Kraftiibertragung
- direkt und verlustarm tber Kolbenflache

@ Druckdifferenzschalter
- indirekte Uberlasterkennung

Sensorik
- ein induktiver Naherungsschalter erzeugt ein Signal, welches zur
Uberlasterkennung ausgewertet werden kann
- erzeugt eine automatische Not-Aus Situation der Anlage
- im Lieferumfang enthaltener induktiver Naher-ungsschalter @ 8 mm
mit Kabelanschluss M8x1

@ Anschlussflansch

Uberlasterkennung
- in Z-Richtung bis zu 28 mm Hub
- in horizontaler Richtung bis zu 12.5°
- auf Verdrehung um die Z-Achse 360°

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1

BaugréBe

TK 50
TK 63
TK 80
TK 100
TK 125
TK 160

Auslenkung Z-Achse Auslenkung horizontal +/-
[mm] [°]
12,5 12,5
10,5 12,5
14 9
18 9
23 9
28 9

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

sichtlich und immer aktuell.

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
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BaugréBe CSR50 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CSR50

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Druckluftbeaufschlagung

Druck.
[N] Axialer Lastfall Fa

1000+
8004
6004

4004

200

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden

1 [bar]
6

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden

> Kréfte und Momente

Max. Krafte und Momente siehe Diagramme

Fal

MrL -DMy

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden

[Nm] '?c;:scilc;aler Lastfall Mr [Nm] eer:?:éler Lastfall My
284 16
0 3 3 7 : 3 e 0‘1 3 3 7 : 3 o
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
) 1 [Stuck] 4 [Stlick]
: Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8 Zylinderschraube mit Innensechskant
f NJ8-E2S-05 ’ g i? 02912060169
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

= é GVM5
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung

KAG500 @
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

AL A

KAW500 °
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8
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» Technische Daten
Bestell-Nr. CSR50

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung Z-Achse [mm]
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Wiederholgenauigkeit radial +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Gewicht [kg]

TK 50
71
12,5
0,05
12,5
0,05

4x 90°

10

19

@63 h8 @

TQMTG)

il
<>

&

6.5
34

My

s

12

f_:‘ T

!

L.
125 @

s H (1)

35

963 h8

4x 90°

@50

+0.02 @6H7

oeHmaz (1)

@ Befestigung CSR

@ Energieversorgung

B Hubz

@ Adapterplatte
Auslenkung maximal
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BaugréBe CSR63 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CSR63

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Druckluftbeaufschlagung > Kréfte und Momente
Max. Krafte und Momente siehe Diagramme
Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden
Druck.
[N] Axialer Lastfall Fa
2000+ Fal
16004 12
WDy,
8004
4004
0 T T T T [bar]
2 3 4 5 6
» Druckluftbeaufschlagung » Druckluftbeaufschlagung
Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck. Druck.
[Nm] Torsionaler Lastfall Mr [Nm] Vertikaler Lastfall My
501 301
40 244
304 184
204 124
104 64
-
0 T T T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
2 3 4 5 6 2 3 4 5 6
» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN
1 [Stlck] 4 [Stlck]
f Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8 g Zylinderschraube mit Innensechskant
NJ8-E2S-05 & l C0912060169
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
ENERGIEVERSORGUNG é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500 @
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

= é GVM5
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

KAW500 °
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

AL A

168 www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung Z-Achse [mm]
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Wiederholgenauigkeit radial +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Gewicht [kg]

» Technische Daten

TK 63
78
10,5
0,05
12,5
0,05

95+

R

4x 90°

\

S
\+, /

D63

+0.02 O6H7

99

10

485

oHn6 (1)
X M6x13 @

@80 hg @

oon _(1)
]

8
<13

65
365

13
l

|/

I

|

4x 90°

D63

+0.02 @6H7

she (1)

x M6
DIN912*

@ Befestigung CSR

@ Energieversorgung

B Hubz

@ Adapterplatte
Auslenkung maximal
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BaugréBe CSR80 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CSR80

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Druckluftbeaufschlagung > Kréfte und Momente
Max. Krafte und Momente siehe Diagramme
Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden
Druck.
[Nl Axialer Lastfall Fa
30001 Fa I
2400
1z
1800+
MrL -DMy
12004
600
-
0 T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6
» Druckluftbeaufschlagung » Druckluftbeaufschlagung
Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck. Druck.
[Nm] Torsionaler Lastfall Mr [Nm] Vertikaler Lastfall My
150+ 100+
1204 80
904 604
604 404
30 204
L
L
0 T T T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
2 3 4 5 6 2 3 4 5 6
1 [Stlck] 6 [Stlck]
f Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8 g Zylinderschraube mit Innensechskant
NJ8-E2S-05 & I C0912080169

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

= é GVM5
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

KAG500 @
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

KAW500 °
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

AL A
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» Technische Daten
Bestell-Nr. CSR80

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 80
Bauhdhe [mm] 78,5
Auslenkung Z-Achse [mm] 14
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm] 0,05
Auslenkung horizontal +/- [°] 9
Wiederholgenauigkeit radial +/- [mm] 0,05
Betriebsdruck [bar] 1..6
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Gewicht [kg] 1,7

& @ Befestigung CSR
B @ Energieversorgung
Hub Z
08HTx12 @
@ @ Adapterplatte
= b1z @ @ Auslenkung maximal

6 -

£0.02 @8H7

o
o (D
m oam () Q@

e
[
© - &
. i ¥ 2 =
= i ) 7l
| s
~ =Rl T
o "
GEDH7®
@100 h8

@ 6x M8

DIN912*

\%GBHM}.S O)

280
+0.02 @8H7
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BaugréBe CSR100 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CSR100

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Druckluftbeaufschlagung > Kréfte und Momente
Max. Krafte und Momente siehe Diagramme
Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden
Druck.
[N] Axialer Lastfall Fa
50001 Fa I
4000
1z
3000
MrL -DMy
20004
10004
-
0 T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6
» Druckluftbeaufschlagung » Druckluftbeaufschlagung
Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck. Druck.
[Nm] Torsionaler Lastfall Mr [Nm] Vertikaler Lastfall My
250+ 250+
200 200
1504 1504
1004 1004
504 504
L
L
0 T T T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
2 3 4 5 6 2 3 4 5 6
1 [Stlck] 6 [Stlck]
f Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8 g Zylinderschraube mit Innensechskant
NJ8-E2S-05 & ' C0912080209

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

a3 é GV1-8X8
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung

WV1-8X8
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

KAG500 @
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

KAW500 °
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

AL A
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» Technische Daten
Bestell-Nr. CSR100

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 100
Bauhdhe [mm] 97,5
Auslenkung Z-Achse [mm] 18
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm] 0,05
Auslenkung horizontal +/- [°] 9
Wiederholgenauigkeit radial +/- [mm] 0,05
Betriebsdruck [bar] 1..6
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Gewicht [kg] 3,2

95+

+0.02 G8H7

@159

D125 h8 @

e (2)

95

915

—l
fﬁ .

T 5
o

D125 h8

AL}

@ 6xM8

DIN912*

\—ﬂBHMS.s ®

2100
+0.02 @8H7

08HTx14 @

®

@ Befestigung CSR

@ Energieversorgung

B Hubz

@ Adapterplatte
Auslenkung maximal
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BaugroBe CSR125 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHU

TZ

BAUGROSSE CSR125

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

N
9000+
8000+
70004
6000+
5000+
4000+
3000+

2000
10004

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden
Druck.
Axialer Lastfall Fa

0
0

1 [bar]
7

N
w
IS
o

» Druckluftbeaufschlagung

[Nm]
600+

5004

400

300

200

1004

0

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck.
Torsionaler Lastfall Mr

1 [bar]
7

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stlick]

y

NJ8-E2S-05

Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8

4>

> Kréfte und Momente

Max. Krafte und Momente siehe Diagramme

Fal

MrL

Oy

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck.
[Nm] Vertikaler Lastfall My

700+
600
500
400
300
200

1004

0 T T T T T T 1 [bar]
0 1 2 3 4 5 6 7

6 [Stuick]
Zylinderschraube mit Innensechskant
C0912100309

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ENERGIEVERSORGUNG

GV1-8X8
Gerade-Verschraubung

=

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

S
o o

WV1-8X8
Winkel-Schwenk-Verschraubung

AL A

KAW500 °
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8
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» Technische Daten
Bestell-Nr. CSR125

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Bauhdhe [mm]

Auslenkung Z-Achse [mm]
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Wiederholgenauigkeit radial +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]
Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Gewicht [kg]

TK 125
136

23
0,05

9

0,05

—G1/8" @

8 9 & g
)
. .
5 / = Sp—
@MSJ \A@ )

+0.02 P 10H7

) 10H7x26 @

@ Befestigung CSR
Energieversorgung

B Hubz

@ Adapterplatte
Auslenkung maximal

@ Sperrluft
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BaugréBe CSR160 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CSR160

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Druckluftbeaufschlagung

Druck.
[N] Axialer Lastfall Fa

16000+
140004
120004
10000 4
80004
6000

4000
2000

0
0

o
w
IS

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden

1 [bar]
7

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden

Druck.
[Nm] Torsionaler Lastfall Mr
1200+
10004
8004
6004

400

200

0

N
]
IS

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
f Induktiver Naherungsschalter - Stecker M8
NJ8-E2S-05

4>

1 [bar]
7

> Kréfte und Momente

Max. Krafte und Momente siehe Diagramme

Fal

MrL -DMy

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck.
[Nm] Vertikaler Lastfall My

1400+
12004
10004
800
600
400

2004

0 T T T T T T 1 [bar]
6 7

6 [Stuick]
Zylinderschraube mit Innensechskant
C0912100309

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

a3 é GV1-8X8
ﬁ‘ Gerade-Verschraubung

ENERGIEVERSORGUNG é

=

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500 @
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

WV1-8X8
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

AL A

KAW500 °
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8
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» Technische Daten
Bestell-Nr. CSR160

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 160
Bauhdhe [mm] 161
Auslenkung Z-Achse [mm] 28
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm] 0,05
Auslenkung horizontal +/- [°] 9
Wiederholgenauigkeit radial +/- [mm] 0,05
Betriebsdruck [bar] 1..6
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Gewicht [kg] 15

95

10

@ Befestigung CSR
@ Energieversorgung
aoohnes (1) BHubz

samozs (1) @ Adapterplatte
Auslenkung maximal

@ Sperrluft

131

b 6p°

+002010H7
o216

0 oo s D

o o () RO

aen (2)
76
6
16

20

161

24

@ 6xM10

DIN912*

95

oo (1)

D160
+0.02 @10H7
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Serie CRR / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
SERIE CRR

» PRODUKTVORTEILE

» Justierbare Auslosempfindlichkeit

Durch Steuerung des Luftdrucks konnen Sie die Emp-
findlichkeit optimal auf Ihre Anwendung abstimmen.

» Integrierte Sensorik

Bei Kollision gibt der integrierte Sensor ein Signal an die
Steuerung, um einen Nothalt auszulosen.

> Automatisierte Riickstellung

Nach einem Nothalt kbnnen Sie den Kollisionsschutz aus
sicherer Entfernung zurtickstellen. Dies ist vor allem von
Vorteil, wenn das Betreten der Anlage nicht gewlnscht,
nicht sicher oder nur schwierig moglich ist.

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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> NUTZEN IM DETAIL

Roboteranschlussflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

Kolbenstellungsabfrage
- der Sensor erzeugt ein Signal, welches zur Uberlasterkennung
ausgewertet werden kann
- im Lieferumfang enthaltener Magnetfeldsensor

Antrieb
- einfachwirkender Pneumatikzylinder
- Uber den Arbeitsdruck einstellbare Ansprechempfindlichkeit
- mit integrierter Feder
Uberlasterkennung
- in Z-Richtung
- Kippen in horizontaler Richtung
- Verdrehung um die Z-Achse

Anschlussflansch
- Teilkreis nach EN ISO 9409-1

@ Riickstellung
- mittels Kolben wird der Anschlussflansch in seine Ausgangsposition

bewegt
» TECHNISCHE DATEN
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 Auslenkung Z-Achse Wiederholgenauigkeit axial +/-
BaugroBe [mm] [mm]
TK 40 8 0,01
TK 50 12 0,01
TK 63 15 0,01

» WEITERE INFORMATIONEN ONLINE VERFUGBAR

sichtlich und immer aktuell.

Alle Informationen auf einen Klick: www.zimmer-group.com. Finden Sie anhand der Bestell-Nr. Ihres gewtinsch-
ten Produktes Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle und Betriebsanleitungen zu lhrer BaugréBe. Schnell, Gber-
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BaugroBe CRR40 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CRR40

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Druckluftbeaufschlagung

Druck.

[N] Axialer Lastfall Fa
1200+
1000+

800
600

4004

200

0

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden

1 [bar]
6

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden

Druck.
[Nm] Torsionaler Lastfall Mr

40+

304

20

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Magnetfeldsensor gerade, Kabel 0,3 m - Stecker M8
MFS02-S-KHC-P1-PNP

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

P é GVM5
= Gerade-Verschraubung

=
% I ENERGIEVERSORGUNG é

=M

2 bar]

> Kréfte und Momente

Max. Krafte und Momente siehe Diagramme

Fal

MI’Q’ -DMy

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck.
[Nm] Vertikaler Lastfall My
50
40

304

204

0 . . . , [bar]
5 6

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500 @
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

AL A

KAW500
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Auslenkung Z-Achse [mm]
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm]
Ansprechempfindlichkeit axial [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Wiederholgenauigkeit radial +/- [min]
Ansprechempfindlichkeit radial [°]
Verdrehung Z-Achse [°]
Wiederholgenauigkeit rotatorisch +/- [min]
Ansprechempfindlichkeit rotatorisch [°]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten

CRR40N-A
TK 40
8

0,01
0,5
14,0

4

1,5

21

4

1
05..6

5..+80
14,60
2,64
0,61

4x90°

40
+ 0.02 06H7

60 h8

64.6
81

31

5
35

& 6m6x12
DIN6325

0]
+£0.02 #6mé

4x M6x12
DIN7991

=
i
i
il
i
!
74
]
/i
|
o1

@ Befestigung CRR
Energieversorgung

@ Befestigung (kundenseitig)

BHubz

Adapterplatte

@ Auslenkung maximal

@ Magnetfeldsensor/Sensor
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BaugroBe CRR50 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CRR50

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

[N]
2500+

20004

15004

10004

500

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden
Druck.
Axialer Lastfall Fa

1 [bar]
6

» Druckluftbeaufschlagung

[Nm]
120

1004

80

60

404

20

0

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck.
Torsionaler Lastfall Mr

0 1 2 3 2

2 bar]

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stlick]

MFS02-S-KHC-P1-PNP

Magnetfeldsensor gerade, Kabel 0,3 m - Stecker M8

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

—
%% ENERGIEVERSORGUNG

GVM5
Gerade-Verschraubung

=M

> Kréfte und Momente

Max. Krafte und Momente siehe Diagramme

Fal

Mrt,

Oy

» Druckluftbeaufschlagung

Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck.
[Nm] Vertikaler Lastfall My

120
100
80
60
40

20

0 . . . , [bar]
0 i 2 3 4 5 6

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

KAG500
Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

S
o o

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

AL A

KAW500
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Auslenkung Z-Achse [mm]
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm]
Ansprechempfindlichkeit axial [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Wiederholgenauigkeit radial +/- [min]
Ansprechempfindlichkeit radial [°]
Verdrehung Z-Achse [°]
Wiederholgenauigkeit rotatorisch +/- [min]
Ansprechempfindlichkeit rotatorisch [°]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten
CRR50N-A
TK 50

12

0,01

0,5

14,0

4

1,5

22

4

1

05..6

5..+80
37,40
7,69

1,1

50

+0.02 g6H7

7.5
5

)
©

) 80 h8
©l ®
IRE il \
Il I
:

5

39.8

76.5
12 <+

16.2

P emex14
DING325

3.5

©

+0.02 g6m6

@ Befestigung CRR
Energieversorgung

@ Befestigung (kundenseitig)

BHubz

Adapterplatte

@ Auslenkung maximal

@ Magnetfeldsensor/Sensor
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BaugroBe CRR63 / Kollisionsschutz / pneumatisch / Roboterzubehor

KOLLISIONSSCHUTZ
BAUGROSSE CRR63

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Druckluftbeaufschlagung > Kréfte und Momente
Max. Krafte und Momente siehe Diagramme
Zeigt Krafte und Momente in Abhéngigkeit zum anstehenden
Druck.
[Nl Axialer Lastfall Fa
40001 Fal
30001 1z
2000 MrL -DMy
10004
0 T T T T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6
» Druckluftbeaufschlagung » Druckluftbeaufschlagung
Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden Zeigt Krafte und Momente in Abhangigkeit zum anstehenden
Druck. Druck.
[Nm] Torsionaler Lastfall Mr [Nm] Vertikaler Lastfall My
250+ 250+
2004 2004
1504 1504
1004 1004
50 504
0 v v v ,  [bar] 0 v v v 1 [bar]
0 1 2 3 4 5 6 0 1 2 3 4 5 6

» IM LIEFERUMFANG ENTHALTEN

1 [Stiick]
Magnetfeldsensor gerade, Kabel 0,3 m - Stecker M8
MFS02-S-KHC-P1-PNP

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES

=
% I ENERGIEVERSORGUNG é

=M

- é GVM5 KAG500 @
@‘ Gerade-Verschraubung Steckverbinder Gerade Kabel 5 m - Buchse M8

KAW500
Steckverbinder Winkel Kabel 5 m - Buchse M8

WVM5
- Winkel-Schwenk-Verschraubung

AL A
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Bestell-Nr.

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Auslenkung Z-Achse [mm]
Wiederholgenauigkeit axial +/- [mm]
Ansprechempfindlichkeit axial [mm]
Auslenkung horizontal +/- [°]
Wiederholgenauigkeit radial +/- [min]
Ansprechempfindlichkeit radial [°]
Verdrehung Z-Achse [°]
Wiederholgenauigkeit rotatorisch +/- [min]
Ansprechempfindlichkeit rotatorisch [°]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]
Betriebstemperatur [°C]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]
Massentragheitsmoment um Z-Achse [kgcm?]
Gewicht [kg]

» Technische Daten
CRR63N-A
TK 63

15

0,01

0,5

13,0

4

1,5

22

4

1

05..6

5..+80
82,80
21,30
1,8

4x90°

+ 0.02 g6H7

@100 h8

5
35

9

92
5>

& 6m6x12
DIN6325

o)
+0.02 g6m6

4x Méx14
DIN7991

@ Befestigung CRR
Energieversorgung

@ Befestigung (kundenseitig)

BHubz

Adapterplatte

@ Auslenkung maximal

@ Magnetfeldsensor/Sensor
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MATCH - END-OF-ARM-ECOSYSTEM
DIE PRODUKTE IN DER UBERSICHT

n MATCH - END-OF-ARM-ECOSYSTEM

\g MATCH - Robotermodul
@

MATCH - Greifer

'IF
O MATCH - Winkelflansch

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul

MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-00-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ é] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00002-A
r MATCH - Greifer
i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

MRK-Design nach ISO/TS 15066
Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-00-01-A
ISO TK 50*

Ja

Digital I/O

PNP

TK 50

25

Stecker, M8, 8-polig
1

integriert
integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,31

*Mechanische Anbindung kompatibel zu allen Robotern mit ISO TK 50 mm Flansch. Elektrische Verbindung mittels Standard M8 8-polig Buchse-Kabel.

E

), ——M3x5 @

L 0
<
L ——2x M7x1 @

1909

12.75

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul

MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-00-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

(X
kal Beschleunigung und Hebelarm

18
16

i =
12

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Mir ‘Fa
C @ "

.—.—.—.—.—.—.\.

10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —o— 10 m/s2
2
0 Mr [Nm] 20

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MZYTCH My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

13 Beschleunigung und Hebelarm

12 I | |

10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?

~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]
LWR50L-02-00001-A i — CSTE01483
- MATCH - Greifer —e— Anschlussleitung Gerade 5 m - Buchse M12

RBI0-Link

LWR50L-03-00001-A KAG500IL
MATCH - Greifer Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

E

LWR50L-22-00001-A M T’ SCM-C-00-00-A
MATCH - Greifer ! Smart Communication Module

LWR50L-23-00002-A WVM7
i MATCH - Greifer A Winkel-Schwenk-Verschraubung

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Mechanische Anbindung kompatibel zu allen Robotern mit ISO TK 50 mm Flansch. Elektrische Verbindung mittels Standard 10-Link M12-5 Buchse.

» Technische Daten
LWR50F-00-04-A
ISO TK 50*

10-Link

TK 50

25

Stecker, M12, 5-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

P40

0,28

2x M4x4

[o]

~%

20 O
2 g6m6

+0.0

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul

MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-00-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

(X
kal Beschleunigung und Hebelarm

18
16 - Mr ‘

Fa
14 (_‘ ﬂ My

12

.—.—.—.—.—.—.\.

10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —o— 10 m/s2
2
0 Mr [Nm] 20

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MZYTCH My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

13 Beschleunigung und Hebelarm

12 I | |

10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?

~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]
LWR50L-02-00001-A i — CSTE01483
- MATCH - Greifer —e— Anschlussleitung Gerade 5 m - Buchse M12

LWR50L-03-00001-A KAG500IL
MATCH - Greifer Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

RBI0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

SCM-C-00-00-A
Smart Communication Module

ZUB123084
Zugentlastung

e
|
ol
LWR50L-23-00002-A WVM7
i MATCH - Greifer A Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Statusanzeige

Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-00-05-A
ISO TK 50*

10-Link

TK 50

Ja

25

Stecker, M12, 5-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,33

*Mechanische Anbindung kompatibel zu allen Robotern mit ISO TK 50 mm Flansch. Elektrische Verbindung mittels Standard 10-Link M12-5 Buchse.

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

2O
+0.02 o6m6 5.5

315f 5

0

4x M6
1S04762 / C6

| ——M3x5 @
L —2x M7x1 @

Qo

29

6m6

N

12.75
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-00-06-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

(X
kal Beschleunigung und Hebelarm

18
16 - Mr ‘

Fa
14 (_‘ ﬂ My

12

.—.—.—.—.—.—.\.

10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —o— 10 m/s2
2
0 Mr [Nm] 20

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MZYTCH My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

13 Beschleunigung und Hebelarm

12 I | |

10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?

~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]
LWR50L-02-00001-A i — CSTE01483
- MATCH - Greifer —e— Anschlussleitung Gerade 5 m - Buchse M12

LWR50L-03-00001-A KAG500IL
MATCH - Greifer Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

RBI0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

SCM-C-00-00-A
Smart Communication Module

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-29-00001-A
MATCH - Winkelflansch

e
|
ol
LWR50L-23-00002-A WvM7
i MATCH - Greifer - Winkel-Schwenk-Verschraubung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-00-06-A
ISO TK 50*

10-Link

TK 50

25

Stecker, M12, 5-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

P40

0,28

*Mechanische Anbindung kompatibel zu allen Robotern mit ISO TK 50 mm Flansch. Elektrische Verbindung mittels Standard 10-Link M12-5 Buchse.

©

4x M6
1804762/ (b

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul

MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-01-02-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ é] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00002-A
r MATCH - Greifer
i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-01-02-A
Universal Robots e-Series
Digital I/0O

NPN

TK 50

25

Stecker, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

2x M4x4

M

B

4’@:3

75

s O
+0.02 g6m6

31.57

45°

M—=—0

Te00
15

L——2x M7x1 @

12.75

©

1804762 / b

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

o [
A = B
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-01-03-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

0 50

[kal
14

250

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Konfiguration Schnittstelle
Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Statusanzeige

Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-01-03-A
Universal Robots e-Series
Ethernet RJ45
RS485

TK 50

Ja

25

Stecker, M8, 8-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,43

2.9
5 =
x
£

39
o2l

50
+0.02 26m6

Q31.5fz

57.5+005

ﬁM\’BxS @
po

L —2x M7x1 @

EEGCERY

12.75

o
w o

©

1S04762 / <6

W

4x M6

.

=]

i
6m6

©

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

o o
A I R
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-04-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
12 < ﬂ Y
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
M&TCH vy [l 0
v Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

ke
kal Beschleunigung und Hebelarm
14
12 I L
10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
K Winkel-Schwenk-Verschraubung

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

*Passen fur alle Techman / OMRON TM-Series ab Hardware Revision 3.0

» Technische Daten
LWR50F-04-01-A

Techman Release > 3.0 / OMRON TM-Series*

Digital I/O
NPN

TK 50

25
Stecker, M8, 8-polig
1
integriert
integriert
50

0

0,05

0,05

1,0
5...+60
100.000
IP40

0,62

34
2l

50
+0.02 26m6

| M3x5 @
0|

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

b
——2x M7x1 @

-
T@Q@

[
{
45°

12.75

Te)
7.2 s
S
[ ] %8 M8
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92 ¢ |
© |
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® i .
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i
H
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-06-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ é] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00002-A
r MATCH - Greifer
i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

MRK-Design nach ISO/TS 15066
Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-06-01-A
JAKA Zu / Schneider Electric Lexium Cobot
Ja

Digital I/O

NPN

TK 50

25

Stecker, M8, 8-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

Eg

ﬁMSXf) @
3

Nt
NI | —oxmrxi @

12.75

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

=

=gl
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-07-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ é] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00002-A
r MATCH - Greifer
i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-07-01-A
HANWHA HCR-3/-5/-12*
Digital I/O

NPN

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,28

*passend fur alle HCR-3, HCR-5 und HCR-12 ab Hardware Revision Q1/2020

2x M4x4

[o]

2 )
+0.02 26m6 5.5

~%

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

o o
A I R
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-08-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

-4

ol
i )

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

Fa,ren
<
v

LWR50L-03-00003-A
MATCH - Greifer

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Fa

!

1 Mr
10 ——o—o—o—o—o h ﬂ My
10
’ ._._‘_’\\\\ e 25 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —e— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

L EE

—o— 2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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» Technische Daten
Bestell-Nr. LWR50F-08-01-A

Passend flr Robotertyp Mitsubishi Assista
Ansteuerung Digital I/0O
10-Logik PNP
Handlingsgewicht max. [kg] 25
Anschlussleitung Stecker, M12, 8-polig
Verriegelungshub [mm] 1
Energielbertragung elektrisch integriert
Energielbertragung pneumatisch integriert
Anzugskraft [N] 50

L&sekraft [N] 0
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Lebensdauer in Zyklen 100.000
Schutzart nach IEC 60529 IP40

Gewicht [kg] 0,72

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

o
2xp 4 2
o 4—H‘DIN6325 ¥
S S e ) M
L T][e 1
N J =
§ | [m %
75
2xM4x4/
315 @ .
+0.02 26m6
12.75 @ 20f7 6.6
—— — «©
Az =3 = 10
| A @k
. Xz =
IRE ==
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N =1 { 23
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@
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-09-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

Pl
a [ LWR50L-03-00002-A WvVmM7
e MATCH - Greifer - Winkel-Schwenk-Verschraubung
i
i [ LWR50L-03-00003-A ZUB123084
FI MATCH - Greifer Zugentlastung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

208 www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-09-01-A
FANUC CRX

Digital I/O

PNP

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

2x M4x4

m

B

5 O
+0.02 o6m6

=
©

1504762 / Cb

4x M6

m= =4H4

@ 6m6
© .

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

M8

030
003,

-
j—

~300
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-09-03-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

0 50

[kal
14

250

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Konfiguration Schnittstelle
Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Statusanzeige

Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-09-03-A
FANUC CRX
Ethernet RJ45
RS485

TK 50

Ja

25

Stecker, M8, 8-polig
1

integriert
integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,43

2x Maxd

TN

G
grs

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©]

95
O]
3157 6.5

575 3

T

1

I
24xM6
1504762 / %5

(T i [5]]
TS ) e
g @//zan@ Fee - o 2 H >
S J ) © —
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWRS50F-10-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Greifer
v

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-10-01-A
DOOSAN M-/ H-/ A-Serie
Digital I/O

PNP

TK 50

25

Stecker, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,32

2x M4x4

21

2 )
+0.02 26m6 5.5

~%

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

U o
A I ) RN |
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-13-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ é] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Greifer
v

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm

18

16

14 . Mr ‘ e M

———————a_ r'h

12 ﬂ Y
10 =

° '_._‘_’\\\\ 25 m/s?

6 —o— 5 m/s?

4 —— 10 m/s?

2

0 Mr [Nm] 20

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

9 Beschleunigung und Hebelarm
14
12 o
10

8

6 2,5 m/s?

4 —e— 5m/s?

~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]

ﬁs

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

ZUB000034
Anschlussleitung

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Anschlussleitung 2

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-13-01-A
ABB CRB 15000 GoFa
Digital I/O

PNP

TK 50

25

Stecker, M8, 3-polig
Stecker, M8, 4-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,3

21
©

j
T

M—=-0
I ] @@i@@

12.75

©

&

[fe)

8.5 I¢)
7 ~
©

5

Bl

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWRS50F-13-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

P Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft P> Kréafte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
9 Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
; C =W
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
M&TCH vy ] 2
v Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
9 Beschleunigung und Hebelarm
14
12 I | |
10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?
~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]
’ LWR50L-02-00001-A | — CSTE01483
- MATCH - Greifer —e— Anschlussleitung Gerade 5 m - Buchse M12

|

RBI0-Link

LWR50L-03-00001-A KAG500IL
MATCH - Greifer Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

E

LWR50L-22-00001-A M T’ SCM-C-05-00-A
MATCH - Greifer ! Smart Communication Module

LWR50L-23-00002-A WVM7
i MATCH - Greifer A Winkel-Schwenk-Verschraubung

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Anschlussleitung 2

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-13-04-A
ABB CRB 15000 GoFa
10-Link

TK 50

25

Stecker, M8, 3-polig
Stecker, M8, 4-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,3

21
©

j
T

M—=-0
I ] @@i@@

12.75

©

&

[fe)

8.5 I¢)
7 ~
©

5

Bl

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-13-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
9 Beschleunigung und Hebelarm
a P 18
i . 16 Fa
14 - Mr ‘ M
.—.—.—.—.—.—.\.
: Ca"”
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MAZTCH vy [l 0
v Fa[N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

kal Beschleunigung und Hebelarm
12 o
6 \ 2,5 m/s?
4 —o— 5 m/s?
) ~o— 10 m/s?
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN E ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]

SCM-C-05-00-A
Smart Communication Module

LWR50L-02-00001-A

> MATCH - Greifer
i

vif

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

ZUB123084
Zugentlastung

' LWR50L-03-00001-A WvVmM7
MATCH - Greifer Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Anschlussleitung 2

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-13-05-A
ABB CRB 15000 GoFa

10-Link
TK 50

25

Stecker, M8, 3-polig
Stecker, M8, 4-polig

1

integriert
integriert

50

0
0,05
0,05
1,0

5..+60
100.000

IP40
0,35

28

@50

10.02 o6m6
D31.57

)
° /4

©

4x M6
1S04762 / O5

12.75

,{y\\\
3 o)

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen

< www.zimmer-group.com

219

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul



MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul

MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-14-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

|

@I0-Link

KAG500IL
Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

“p

L

A

SCM-C-05-10-A
Smart Communication Module

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Greifer

~,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-14-04-A
ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 31,5

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,4

[——2x M4x4

33
2l

IGIENLY

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

4x M5
1504762/ O4

w\\

M12

~500
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWRS50F-14-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. (—lL ﬂ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

|

@I0-Link

KAG500IL
Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

“p

L

A

SCM-C-05-10-A
Smart Communication Module

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Greifer

~,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-14-05-A
ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 31,5

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,45

| ——2x M4x4

40

£
o

| EﬁMaxs@ o
(o)
‘/@ V;v

Hh

31.5
+0.02 25m6
P20fr

5

L —2x M7x1 @
@ 12.75

@Y

5m6

@

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

1S04762/ O4

4x M5

UHoT
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-15-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
12 < ﬂ y
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MAZTCH vy [l 0
v Fa[N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

[kal
14

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ @ GREIFKOMPONENTEN @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
===

e. LWR50L-03-00002-A % WvVmM7

bxF MATCH - Greifer - Winkel-Schwenk-Verschraubung

|
e. LWR50L-03-00003-A & ZUB123084
FIF MATCH - Greifer Zugentlastung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-15-01-A
ABB IRB1100

Digital /O

PNP

TK 31,5

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100.000

IP40

0,4

[——2x M4x4

33
2l

IGIENLY

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

4x M5
1504762/ O4

w\\

M12

~500
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWRS50F-15-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Kréfte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
9 Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\.
. C W
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MAT CH My [Nm] 40
v Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
9 Beschleunigung und Hebelarm
14
12 I | |
10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?
~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]
LWR50L-02-00001-A i — CSTE01483
- MATCH - Greifer —e— Anschlussleitung Gerade 5 m - Buchse M12

LWR50L-03-00001-A KAG500IL

MATCH - Greifer Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

bxlF @10-Lik

E

LWR50L-22-00001-A M f" SCM-C-00-00-A
MATCH - Greifer ! Smart Communication Module

LWR50L-23-00002-A WVM7
MATCH - Greifer A Winkel-Schwenk-Verschraubung

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-15-04-A
ABB IRB1100

10-Link

TK 31,5

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,4

[——2x M4x4

33
2l

IGIENLY

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

4x M5
1504762/ O4

w\\

M12

~500

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-15-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

(X
kal Beschleunigung und Hebelarm

18
16

i =
12

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Mir ‘Fa
C @ "

.—.—.—.—.—.—.\.

10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —o— 10 m/s2
2
0 Mr [Nm] 20

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MZYTCH My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

13 Beschleunigung und Hebelarm

12 I | |

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5 m/s?

~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]
LWR50L-02-00001-A i — CSTE01483
- MATCH - Greifer —e— Anschlussleitung Gerade 5 m - Buchse M12

i

LWR50L-03-00001-A KAG500IL

MATCH - Greifer Steckverbinder Gerade 5 m - Stecker, Buchse M12

*XIF @10-Lik

E

LWR50L-22-00001-A M f" SCM-C-00-00-A
MATCH - Greifer ! Smart Communication Module

LWR50L-23-00002-A WVM7
MATCH - Greifer A Winkel-Schwenk-Verschraubung

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-15-05-A
ABB IRB1100

10-Link

TK 31,5

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,45

| ——2x M4x4

40

£
o

| EﬁMaxs@ o
(o)
‘/@ V;v

Hh

:,—‘\

a

L —2x M7x1 @
@ 12.75

@Y

5m6

31.5
+0.02 25m6
P20fr

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

1S04762/ O4

4x M5

UHoT

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-16-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Greifer
v

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp
Ansteuerung

10-Logik

Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung
Anschlussleitung 2
Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]
Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529
Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-16-01-A
fruitcore HORST
Digital I/0O

PNP

25

Stecker, M8, 4-polig
Stecker, M8, 4-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,41

2x M4x4

m

12

Bl

]
L5

@ 63H7

@50
+0.02 26m6

31.5H

| —M3x5 @

M

&
418 o
=
-4 L——2x M7x1 @
>

12.75

f-—

j

S

4x M6

1504762 / O6

~\ 4

=

6m6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

~420
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-17-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Greifer
v

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-17-01-A
Yaskawa HC P-Version
Digital I/0O

PNP

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

2x M4x4

m

B

5 O
+0.02 o6m6

©

1504762 / Cb

4x M6

m= =4H4

@ 6m6
© .

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

o o
A I R
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWRS50F-17-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\.
12 < ﬂ y
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

[kal
14

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ @ GREIFKOMPONENTEN @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
===
e LWR50L-02-00001-A WVM7
- MATCH - Greifer Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Greifer Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-17-04-A
Yaskawa HC P-Version
10-Link

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,3

2x M4x4

m

B

5 O
+0.02 o6m6

©

1504762 / Cb

4x M6

m= =4H4

@ 6m6
© .

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

o o
A I R
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWRS50F-17-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\.
12 < ﬂ y
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

[kal
14

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ @ GREIFKOMPONENTEN @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
===
e LWR50L-02-00001-A WVM7
- MATCH - Greifer Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Greifer Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-17-05-A
Yaskawa HC P-Version
10-Link

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,35

2x M4x4

28

+0

I —M3x5 @
(2

5o
.02 o6m6

31.5f

F—2x M7x1 @

12.75

WACGICCAN

©

9.5 8
95,

5 o

©

95

32

—

& L]

]

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

o o
A I R
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-18-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

(X
kal Beschleunigung und Hebelarm

18

: IV LR
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn W
10 =
i '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —o— 10 m/s2
2
0 Mr [Nm]
0 50 100 150 200 250 300 [mm] My [Nm]
M o TCH Fa[N]
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
13 Beschleunigung und Hebelarm
12 I | |
10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5 m/s?
~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN E ANSCHLUSSE / SONSTIGES
===

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-03-00002-A
MATCH - Greifer

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

20
40
500

LWR50L-23-00005-A ZUB123084
MATCH - Greifer Zugentlastung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00007-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00008-A
MATCH - Greifer

0 6 6 QRN
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp
Ansteuerung

10-Logik

Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung
Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]
Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529
Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-18-01-A
ELITE Robots

Digital I/O

NPN

25

Buchse, Push-Pull, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,32

2x M4x4

m

21

5 O
+0.02 o6m6

=
©

1504762 / Cb

4x M6

m= =4H4

@ 6m6
© .

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

180
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-20-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ é] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Greifer
v

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

16
14 = Mr ‘ e M
12 hd < ﬂ Y
10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —e— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-20-01-A
KUKA LBR iisy Series
Digital I/O

TK 50

25

Stecker KukalBR iisy
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

2x M4x4

21

2 )
+0.02 26m6 5.5

~%

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

150
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-20-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
12 < ﬂ y
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MAZTCH vy [l 0
v Fa[N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
14

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ i] GREIFKOMPONENTEN E ANSCHLUSSE / SONSTIGES
A =

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-02-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Greifer Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-20-04-A
KUKA LBR iisy Series
10-Link

TK 50

25

Stecker KukalBR iisy
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

2x M4x4

©

1804762 / C6

4x M6

T—
6m6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

~150
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-20-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
12 < ﬂ y
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MAZTCH vy [l 0
v Fa[N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
14

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ i] GREIFKOMPONENTEN E ANSCHLUSSE / SONSTIGES
A =

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-02-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Greifer Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-20-05-A
KUKA LBR iisy Series
10-Link

TK 50

25

Stecker KukalBR iisy
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,34

—@oey
S

12.75

s

l.

jl©

[}

4x M6
1S04762/C6

=]

=

@¢6m6 J»

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

150
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-21-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00002-A
r MATCH - Greifer
i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

150

[kal
14

200 250

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

&%

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-21-01-A
ABB IRB 1300

Digital /O

PNP

TK 40

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100.000

IP40

0,41

21125

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

4x M6
1504762/ 05

~700
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-21-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

0 50 100 150 200 250

[kal
14

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-21-04-A
ABB IRB 1300
10-Link

TK 40

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,41

21,125

fit A

©

4x M6
1504762/ CO6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Robotermodul

~700

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-21-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

0 50 100 150 200 250

[kal
14

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

» Technische Daten

LWR50F-21-05-A
Passend flr Robotertyp ABB IRB 1300
Ansteuerung 10-Link
Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1 TK 40
Handlingsgewicht max. [kg] 25
Anschlussleitung Stecker, M12, 12-polig
Verriegelungshub [mm] 1
Energielbertragung elektrisch integriert
Energietibertragung pneumatisch integriert
Anzugskraft [N] 50
L&sekraft [N] 0
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Lebensdauer in Zyklen 100.000
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,46

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

©

8.7

4x M6
1S04762/ O5

| —M3x5 @

| —2x M7x1 @

|
€
©|
ol
@ 12.75

o
\
Uil

i F?Tm il
9y

700

¢
T
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-22-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00002-A
r MATCH - Greifer
i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

150

[kal
14

200 250

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

&%

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-22-01-A
ABB CRB 1300 SWIFTI
Digital /O

PNP

TK 40

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100.000

IP40

0,41

21,125

Lt [0

M
M

B6m6é

©

4x M6

1504762 /C6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-22-04-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

0 50 100 150 200 250

[kal
14

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-22-04-A
ABB CRB 1300 SWIFTI
10-Link

TK 40

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,41

21,125

L[]

I

6m6
M

©)

1504762 /C5

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-22-05-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Greifer

i

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

0 50 100 150 200 250

[kal
14

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energietbertragung elektrisch
Energietibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

L&sekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-22-05-A
ABB CRB 1300 SWIFTI
10-Link

TK 40

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,46

19.5

21

M3x5
e

@@,
5

12.75

©

4x M6

1S04762 /5

o ||

[
§Naedi

o]

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-23-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente
kol Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
9 Beschleunigung und Hebelarm
- 18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
: Ca"”
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
MAZTCH vy [l 0
v Fa[N] 500

» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

[kal
14

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ @ GREIFKOMPONENTEN @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
Pl
e. LWR50L-03-00002-A ﬁ WvVMm7
v F MATCH - Greifer I Winkel-Schwenk-Verschraubung
L
e. LWR50L-03-00003-A & ZUB123084
FI MATCH - Greifer Zugentlastung
L

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer
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Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
Bestell-Nr. LWR50F-23-01-A

NEURA LARA / Kawasaki CL / Delta D-Bot
Digital I/O

PNP

TK 50

25

Stecker, M12, 12-polig
1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,27

B

12.75

©

4x M6

1504762 / O5

€
m=
6m6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

~160
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-24-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

(X
kal Beschleunigung und Hebelarm

18

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

16
14 . Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\.
; C =
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
M&TCH vy [l 0
v Fa [N] 500
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
1 Beschleunigung und Hebelarm
12 I L
10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?
~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN é @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES
==l=-=]
a i LWR50L-03-00002-A WvVmM7
e MATCH - Greifer I Winkel-Schwenk-Verschraubung
o
i i LWR50L-03-00003-A ZUB123084
FI MATCH - Greifer Zugentlastung
|

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Greifer

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-24-01-A
NEURA MAIRA / Omron iCR
Digital I/O

PNP

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

E

®

P75
2 O
F£0.02 26m6 65 8
P B1.57 5 g
o~
ﬁmw@ ®2><M8 2><M5@ 25
> @ ] N
— 7T~

2
g

I
<
2 x M7x1 @

— o000

12.75

ik
]
&

-

®

6m6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

~150
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-25-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

M

TCH

o

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ é] GREIFKOMPONENTEN

===
i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Greifer
v

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-5 ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

E ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-25-01-A
DENSO COBOTTA PRO
Digital I/O

PNP

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

12.75

©

1504762 / Cb

4x M6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung
@ Luftdurchfiihrung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

M8

150
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MATCH - ROBOTERMODUL
LWR50F-26-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

(X
kal Beschleunigung und Hebelarm

18

: IV LR
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn W
10 =
i '_’_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —o— 10 m/s2
2
0 Mr [Nm]
0 50 100 150 200 250 300 [mm] My [Nm]
M o TCH Fa[N]
» Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft
kgl Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
13 Beschleunigung und Hebelarm
12 I | |
10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5 m/s?
~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ 3] GREIFKOMPONENTEN E ANSCHLUSSE / SONSTIGES
[====]

| LWR50L-03-00003-A
FI MATCH - Greifer

¢

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft » Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

20
40
500

LWR50L-23-00005-A ZUB123084
MATCH - Greifer Zugentlastung

I
LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

i
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Kabelfiihrung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-26-01-A
Kassow Robots KR-Serie
Digital I/0O

PNP

TK 50

25

Buchse, M8, 8-polig
intern

1

integriert

integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,28

B

12.75

©

1S04762 / O6

4x M6

.

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)

M8
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MATCH - ROBOTERMODUL

LWR50F-26-01-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

M

TCH

o

» ZUBEHOREMPFEHLUNG

@ 3] GREIFKOMPONENTEN

L

#

LWR50L-03-00003-A
MATCH - Greifer

» Vertikaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von

» Krifte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

kal Beschleunigung und Hebelarm
18
16
14 . Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
1 (-‘ ﬁ y
10 -
° ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

>

Zeigt das maximale Handlingsgewicht in Abhangigkeit von
Beschleunigung und Hebelarm

D N\

250

[kal
14

Horizontaler Aufbau mit zentrierter Haltekraft

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

@ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

WVM7
Winkel-Schwenk-Verschraubung

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Greifer

&,
S

ZUB123084
Zugentlastung

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Greifer

¢
;
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Bestell-Nr.

Passend flr Robotertyp

Ansteuerung

10-Logik

Anschlussflansch nach EN ISO 9409-1
Handlingsgewicht max. [kg]
Anschlussleitung

Kabelfiihrung

Verriegelungshub [mm]
Energielibertragung elektrisch
Energielibertragung pneumatisch
Anzugskraft [N]

Ldsekraft [N]

Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]
Betriebstemperatur [°C]

Lebensdauer in Zyklen

Schutzart nach IEC 60529

Gewicht [kg]

» Technische Daten
LWR50F-29-01-A
Neuromeka Indy
Digital I/O

PNP

TK 50

25

Stecker, M12, 12-polig
intern

1

integriert
integriert

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100.000

IP40

0,29

B

4xM6

@ Befestigung (roboterseitig)
Energieversorgung

@ Luftdurchfiihrung

@ Erdung

@ Connect-LED/Freedrive (roboterspezifisch)
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

2-BACKEN-PARALLELGREIFER MIT GROSSEM HUB
LWR50L-02-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Greifkraftdiagramm » Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange und der eingestellten

NI Greifkraft Fa_L
200

Mr_L

'| ‘ ‘ ‘ 0100% ! My_L
A 75% ( ‘\
150"’—\0-\ - 50%
) — = o
\A\‘ Mr
100 — (‘
'j\.\. ‘\. ! tFa
50 [ — Mx ol
— My
. T T . Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 25
° 2° “ * « My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 25
Fa L[N] 500 My[Nm] 25
Fa [N] 500

Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-02-00001-A

MRK-Design nach ISO/TS 15066 Ja
Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,6
Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
MRK-Form kollaborativ
Kabelfiihrung intern
Antriebsart elektrisch
Integrierte Positionsabfrage ja
Hub pro Backe [mm] 40
Hub pro Backe, regelbar [mm] 40
Greifkraft min. [N] 15
Nenngreifkraft [N] 165
Greifkraft nach ISO/TS 15066 [N] <140
Steuerzeit [s] 0,125
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,3
Lange Greifbacken max. [mm] 80
Greifgeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 24
Positioniergeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 55
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,05
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 0,6
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 2
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

. ANSCHLUSSE / SONSTIGES

ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

- | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

43
@

<40
<440

100.5

145.5

Y
75
(] l N
® | ®
1
8 JEH e e ———
[
|
|
(@ i @7
112
128

Notentriegelung

Erdung
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

2-BACKEN-PARALLELGREIFER MIT GROSSEM HUB
LWR50L-02-00002-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

Bestell-Nr.

» Greifkraftdiagramm » Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
N] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenldnge und der eingestellten

1o-Creifiraft o100% Fa_L
- } } I } 1] } | } } } o Mr_L r 4_‘ My_L
o o - 50%
150] | * 25%
— —4+— = 10%
120 /‘//"‘/ v
[ —
0 ‘ Fa
R \
60 M
,— 1 X ’K/Iy
30 —4 ——
— -
o i j L1 [ ] I {mm] Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 35
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 35
Fa_L [N] 500 My [Nm] 35
Fa [N] 500

» Technische Daten

LWR50L-02-00002-A

MRK-Design nach ISO/TS 15066 Ja
Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,6
Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
MRK-Form kollaborativ
Kabelfiihrung intern
Antriebsart elektrisch
Integrierte Positionsabfrage ja
Hub pro Backe [mm] 60
Hub pro Backe, regelbar [mm] 60
Greifkraft min. [N] 20
Nenngreifkraft [N] 180
Greifkraft nach ISO/TS 15066 [N] <140
Steuerzeit [s] 0,125
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,3
Lange Greifbacken max. [mm] 80
Greifgeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 30
Positioniergeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 60
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,05
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 0,8
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 2
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES
o ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

- | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

Notentriegelung

Erdung
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-03-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Greifkraftdiagramm » Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-03-00001-A

MRK-Design nach ISO/TS 15066 Ja
Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,76
Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
MRK-Form kollaborativ
Kabelfiihrung intern
Antriebsart elektrisch
Integrierte Positionsabfrage Uber Prozessdaten
Hub pro Backe [mm] 10
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 190
Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 190
Greifkraft nach ISO/TS 15066 [N] <140
Steuerzeit [s] 0,03
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,1
Lange Greifbacken max. [mm] 80
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,05
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 1
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
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» Greifkraftdiagramm » Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente
Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-03-00002-A

MRK-Design nach ISO/TS 15066 Ja
Ansteuerung I/O
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,76
Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend flr Serie LWR50F-xx-01/02
MRK-Form kollaborativ
Kabelfiihrung intern
Antriebsart elektrisch
Integrierte Positionsabfrage analog 0.. 10V
Hub pro Backe [mm] 10
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 190

Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 190

Greifkraft nach ISO/TS 15066 [N] <140
SchlieBzeit [s] 0,19
Offnungszeit [s] 0,19

Steuerzeit [s] 0,03
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,1

Lénge Greifbacken max. [mm] 80
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,05

Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 1
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
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» Greifkraftdiagramm » Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente
Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-03-00003-A

MRK-Design nach ISO/TS 15066 Ja
Ansteuerung I/O
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,76
Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend flr Serie LWR50F-xx-01/02
MRK-Form kollaborativ
Kabelfiihrung intern
Antriebsart elektrisch
Integrierte Positionsabfrage digital

Hub pro Backe [mm] 10
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 190
Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 190
Greifkraft nach ISO/TS 15066 [N] <140
SchlieBzeit [s] 0,19
Offnungszeit [s] 0,19
Steuerzeit [s] 0,03
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,1

Lénge Greifbacken max. [mm] 80
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,05
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 1
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER MIT GROSSEM HUB
LWR50L-21-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

Bestell-Nr.

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
N] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenldnge und der eingestellten
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» Technische Daten

LWR50L-21-00001-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,2
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
Kabelflihrung extern
Antriebsart elektrisch
Antrieb BLDC-Motor
Positionsabfrage integriert
Positionsabfrage Giber Prozessdaten Ja
Hub pro Backe, regelbar [mm] 40
Greifkraft min. [N] 100
Nenngreifkraft [N] 1000
Steuerzeit [s] 0,1
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,3
Lénge Greifbacken max. [mm] 100
Positioniergeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 60
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 5
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 3
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER MIT GROSSEM HUB
LWR50L-21-00002-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

Bestell-Nr.

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
N] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenldnge und der eingestellten
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» Technische Daten

LWR50L-21-00002-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,3
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
Kabelflihrung extern
Antriebsart elektrisch
Antrieb BLDC-Motor
Positionsabfrage integriert
Positionsabfrage Giber Prozessdaten Ja
Hub pro Backe, regelbar [mm] 60
Greifkraft min. [N] 100
Nenngreifkraft [N] 1000
Steuerzeit [s] 0,1
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,3
Lénge Greifbacken max. [mm] 100
Positioniergeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 60
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 5
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 3
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER MIT GROSSEM HUB

LWR50L-22-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

Bestell-Nr.

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
N] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenldnge und der eingestellten
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» Technische Daten

LWR50L-22-00001-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,2
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
Kabelflihrung extern
Antriebsart elektrisch
Antrieb BLDC-Motor
Integrierte Positionsabfrage ja
Hub pro Backe, regelbar [mm] 40
Greifkraft min. [N] 10
Nenngreifkraft [N] 180
Steuerzeit [s] 0,1
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,3
Lange Greifbacken max. [mm] 100
Positioniergeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 120
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 2
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER MIT GROSSEM HUB

LWR50L-22-00002-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

Bestell-Nr.

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
N] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenldnge und der eingestellten

S e e S A A Mr_L ey
o r
180 [ ] ‘ — || ‘ A 75% B C‘ ﬂMy_L
o o~ = 50%
1504 | * 25%
— —i— = 10%
120 ///"‘/ M
.
90 ‘Fa
- \
o0d M Vel
My
30 — ——
. i 0 e OO Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 35
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 35
Fa_L[N] 500 My[Nm] 35
Fa [N] 500

» Technische Daten

LWR50L-22-00002-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,3
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
Kabelflihrung extern
Antriebsart elektrisch
Antrieb BLDC-Motor
Integrierte Positionsabfrage ja
Hub pro Backe, regelbar [mm] 60
Greifkraft min. [N] 10
Nenngreifkraft [N] 180
Steuerzeit [s] 0,1
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,3
Lange Greifbacken max. [mm] 100
Positioniergeschwindigkeit pro Backe max. [mm/s] | 120
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 2
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
N] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-23-00001-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,6
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
Positionierbar Ja

Integrierte Positionsabfrage Uber Prozessdaten
Kabelfihrung extern

Antriebsart elektrisch

Hub pro Backe [mm] 6
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 145

Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 145

SchlieBzeit [s] 0,1

Offnungszeit [s] 0,1

Steuerzeit [s] 0,03
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,05

Lange Greifbacken max. [mm] 60
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02

Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 1
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5

LABS-konform Ja

RoHS-konform Ja
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00002-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden

IN] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange Fa L
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O=Stufe 1 O=Stufe 2 A=Stufe 3 O-= Stufe 4 v
Fa L[N] 500 My[Nm] 55
Fa [N] 200

Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-23-00002-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,73
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-03/04/05
Positionierbar Ja
Integrierte Positionsabfrage Uber Prozessdaten
Kabelfihrung extern
Antriebsart elektrisch
Hub pro Backe [mm] 10
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 200
Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 200
SchlieBzeit [s] 0,19
Offnungszeit [s] 0,19
Steuerzeit [s] 0,03
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,1
Lange Greifbacken max. [mm] 80
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 1
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
LABS-konform Ja
RoHS-konform Ja
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ANSCHLUSSE / SONSTIGES
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MATCH - Ablagestation
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00003-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
IN] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange

Fa_L
‘“’"E]\ Mr_L My L
350 < ‘\ V-
300]}\
250
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0 10 20 3 40 50 60 70 8 90 100 My L [Nm] 40 Mx [Nm] 13
O=Stufe 1 O=Stufe 2 A= Stufe 3 O-= Stufe 4 V-
M » TC H Fa_L [N] 500 My [Nm] 10
¢ Fa [N] 325

Bestell-Nr.

Passend fur Serie
Positionierbar
Integrierte Positionsabfrage

» Technische Daten
LWR50L-23-00003-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,98
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

LWR50F-xx-03/04/05
Ja
Uber Prozessdaten

Kabelfihrung extern
Antriebsart elektrisch
Hub pro Backe [mm] 13
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 360
Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 360
SchlieBzeit [s] 0,23
Offnungszeit [s] 0,23
Steuerzeit [s] 0,055
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,15
Lange Greifbacken max. [mm] 100
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 2
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
LABS-konform Ja
RoHS-konform Ja
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ANSCHLUSSE / SONSTIGES
o ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00004-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

292

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
IN] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange

Fa_L
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<= Stufe 1 O-= Stufe 2 A= Stufe 3 O- Stufe 4 Y-
M ﬁ TCH Fa_L[N] 500  My[Nm] 20
¢ Fa [N] 450

Bestell-Nr.

Passend fur Serie
Positionierbar
Integrierte Positionsabfrage

» Technische Daten
LWR50L-23-00004-A

Ansteuerung |O-Link
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,4
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

LWR50F-xx-03/04/05
Ja
Uber Prozessdaten

Kabelfihrung extern
Antriebsart elektrisch
Hub pro Backe [mm] 16
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 500
Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 500
SchlieBzeit [s] 0,30
Offnungszeit [s] 0,30
Steuerzeit [s] 0,055
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 2,1
Lange Greifbacken max. [mm] 120
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02
Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 2
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
LABS-konform Ja
RoHS-konform Ja
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES
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MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00005-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

294

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
N] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange

Fa_L
150 —
P~ M gy ML
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Fa_L [N] 500 My [Nm] 2
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-23-00005-A

Ansteuerung I/O
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,6
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend flr Serie LWR50F-xx-01/02
Integrierte Positionsabfrage analog 0... 10V
Kabelfiihrung extern
Antriebsart elektrisch

Hub pro Backe [mm] 6
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 145

Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 145

SchlieBzeit [s] 0,1
Offnungszeit [s] 0,1

Steuerzeit [s] 0,08
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,05

Lange Greifbacken max. [mm] 60
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02

Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 1
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES
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MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00006-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer
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» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
IN] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange
Fa_L
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Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-23-00006-A

Ansteuerung I/O
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,72
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend flr Serie LWR50F-xx-01/02
Integrierte Positionsabfrage analog 0... 10V
Kabelfiihrung extern
Antriebsart elektrisch

Hub pro Backe [mm] 10
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 200

Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 200

SchlieBzeit [s] 0,19
Offnungszeit [s] 0,19

Steuerzeit [s] 0,08
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,1

Lange Greifbacken max. [mm] 80
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02

Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 1
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00007-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden
IN] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange
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¢ Fa [N] 325

Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-23-00007-A

Ansteuerung I/O
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,97
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Ldsekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend flr Serie LWR50F-xx-01/02
Integrierte Positionsabfrage analog 0... 10V
Kabelfiihrung extern
Antriebsart elektrisch

Hub pro Backe [mm] 13
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 360

Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 360

SchlieBzeit [s] 0,23
Offnungszeit [s] 0,23

Steuerzeit [s] 0,055
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,15

Lange Greifbacken max. [mm] 100
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02

Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 2
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
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MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION
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2-BACKEN-PARALLELGREIFER
LWR50L-23-00008-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente
Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden

IN] Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange

Fa_L

4'\ My_L

600

Mr_L

T

s

Mr ('>
\\\_EL ‘ Fa
200 'S
I R—
[ e I Mx ’K/ly
100
0 | - Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 28
40 60 80 100 120 My L [Nm] 40 Mx [Nm] o8
O=Stufe 1 O=Stufe 2 A= Stufe 3 O=Stufe 4 18
Fa L[N] 500  My[Nm] 20
Fa [N] 450

Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-23-00008-A

Ansteuerung I/O
Betriebstemperatur [°C] 5..+60
Schutzart nach IEC 60529 IP40

Gewicht [kg] 1,4
Energielibertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50

Ldsekraft [N] 0

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Greiferspezifische Daten |
Passend flr Serie LWR50F-xx-01/02
Integrierte Positionsabfrage analog 0... 10V
Kabelfiihrung extern
Antriebsart elektrisch

Hub pro Backe [mm] 16
Greifkraftsicherung mechanisch
Greifkraft beim SchlieBen (einstellbar) max. [N] | 500

Greifkraft beim Offnen (einstellbar) max. [N] 500

SchlieBzeit [s] 0,30
Offnungszeit [s] 0,30

Steuerzeit [s] 0,055
Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg] | 0,21

Lange Greifbacken max. [mm] 120
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,02

Spannung [V] 24
Stromaufnahme max. [A] 2
Mindestanfahrweg pro Backe [mm] 0,5
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ANSCHLUSSE / SONSTIGES
o ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION
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MATCH - GREIFER
LWR50L-24-00001/2/3/4/5/6-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden

NI Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange Fa L
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Bestell-Nr.

Passend fur Serie
Antriebsart

Hub pro Backe [mm]

Greifkraft beim SchlieBen [N]

Greifkraft beim Offnen [N]

Durch Feder abgesicherte Greifkraft min. [N]
Zykluszahl max. [Zyklen/min]

Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg]
Lénge Greifbacken max. [mm]
Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]
Ventiltechnik integriert

Positionsabfrage

Positionsabfrage Uber Prozessdaten
Spannung [V]

Stromaufnahme max. [A]

» Technische Daten
LWR50L-24-00001-A LWR50L-24-00002-A LWR50L-24-00003-A LWR50L-24-00004-A LWR50L-24-00005-A LWR50L-24-00006-A

Ansteuerung 10-Link 10-Link |O-Link |O-Link |O-Link |O-Link
Betriebstemperatur [°C] +5 ... +560 +5 ... +60 +5..+560 +5..+50 +5...+50 +5...+50
Schutzart nach IEC 60529 P40 IP40 IP40 IP40 IP40 IP40
Gewicht [kg] 1,4 1,4 1,4 1,4 1,4 1,4
Energielibertragung elektrisch integriert integriert integriert integriert integriert integriert
Verriegelungshub [mm] 1 1 1 1 1 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Anzugskraft [N] 50 50 50 50 50 50
Losekraft [N] 0 0 0 0 0 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0

LWR50F-xx-03/04/056  LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05

) pneumatisch pneumatisch pneumatisch pneumatisch pneumatisch
pneumatisch intelligent intelligent intelligent intelligent intelligent
6 6 6 3 3 3
330 455 740 1020
360 485 800 1080

125 125 280 280
360 250 250 360 250 250
0,4 0,4 0,4 0,4 0,4 0,4
100 90 90 90 85 85
0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01
3..8 4.7 4.7 3..8 4.7 4.7
6 6 6 6 6 6
11 24 24 11 24 24
Ja Ja Ja Ja Ja Ja
integriert integriert integriert integriert integriert integriert
Ja Ja Ja Ja Ja Ja
24 24 24 24 24 24
0,10 0,10 0,10 0,10 0,10 0,10
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

- | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

NC/NO/SC/ SO

25
IS
<
<
=
’
&3

43
14.2

2.5

1.5

89.5

119.5

1. 11213<+—1>6
1 24.5 41516 <—>3

+0.02 @2.5H7

22
12

t@

134002

@ Befestigung Greifbacke
@ Entliftung (R+S: bei verschmutzter Umgebung,
Filter durch Abluftschlduche ersetzen und
den Abluftaustritt in eine saubere Umgebung
verlegen)
Befestigungsmaglichkeit kundenspezifischer
Anbauten
Erdung
@ Statusanzeige
N/S 2
)
<
0
S
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MATCH - GREIFER
LWR50L-25-00001/2/3/4/5/6-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

Bestell-Nr.

Passend fur Serie
Antriebsart

Hub pro Backe [mm]

Greifkraft beim SchlieBen [N]

Greifkraft beim Offnen [N]

Durch Feder abgesicherte Greifkraft min. [N]
Zykluszahl max. [Zyklen/min]

Eigengewicht montierte Greifbacke max. [kg]
Lénge Greifbacken max. [mm]
Wiederholgenauigkeit +/- [mm]
Betriebsdruck [bar]

Nennbetriebsdruck [bar]

Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]
Ventiltechnik integriert

Positionsabfrage

Positionsabfrage Uber Prozessdaten
Spannung [V]

Stromaufnahme max. [A]

» Greifkraftdiagramm » Kréfte und Momente
Zeigt statische Krafte und Momente

Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden

NI Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange Fa L
28003 T T B | Mr_L ;\ My L
1840 ~ -
1380 -~ ~—o_ o
= > Mr (‘
P R ‘ Fa
i H“-“__‘ M\ I
-— X
o] * — My
o w w NS N e ' [mm] Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 43
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
N os il N My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 70
ANC/NO ©SC/ S0 &S Fa_L[N] 500 My [Nm] 46
Fa [N] 1250

» Technische Daten
LWR50L-25-00001-A LWR50L-25-00002-A LWR50L-25-00003-A LWR50L-25-00004-A LWR50L-25-00005-A LWR50L-25-00006-A

Ansteuerung 10-Link 10-Link |O-Link |O-Link |O-Link |O-Link
Betriebstemperatur [°C] +5 ... +560 +5 ... +60 +5..+560 +5..+50 +5...+50 +5...+50
Schutzart nach IEC 60529 P40 IP40 IP40 IP40 IP40 IP40
Gewicht [kg] 1,7 1,8 1,8 1,7 1,8 1,8
Energielibertragung elektrisch integriert integriert integriert integriert integriert integriert
Verriegelungshub [mm] 1 1 1 1 1 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Anzugskraft [N] 50 50 50 50 50 50
Losekraft [N] 0 0 0 0 0 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0

LWR50F-xx-03/04/056  LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05

pneumatisch pneumatisch pneumatisch pneumatisch pneumatisch pneumatisch

intelligent intelligent intelligent intelligent intelligent intelligent

6 6 6 3 3 3

740 1020 1620 2240

800 1080 1750 2370
280 280 620 620

330 230 230 330 230 230

0,4 0,4 0,4 0,4 0,4 0,4

100 90 90 90 85 85

0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01

3..8 4.7 4.7 3..8 4.7 4.7

6 6 6 6 6 6

22 43 43 22 43 43

Ja Ja Ja Ja Ja Ja

integriert integriert integriert integriert integriert integriert

Ja Ja Ja Ja Ja Ja

24 24 24 24 24 24

0,10 0,10 0,10 0,10 0,10 0,10
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

% @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

- | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

NC/NO/SC/ S0 @ Befestigung Greifbacke
@ Entliftung (R+S: bei verschmutzter Umgebung,
Filter durch Abluftschlduche ersetzen und
den Abluftaustritt in eine saubere Umgebung

75 verlegen)
24,24 @ Befestigungsmaglichkeit kundenspezifischer
245 Anbauten
Erdung
- @ Statusanzeige
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MAGNETGREIFER
LWR50L-26-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MZ&TCH

Bestell-Nr.

Betriebstemperatur [°C]
Schutzart nach IEC 60529
Gewicht [kg]

Energielibertragung pneumatisch
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Anzugskraft [N]

Losekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]

Passend fur Serie

Haftkraft max. [N]

Betriebsdruck min. [bar]
Betriebsdruck max. [bar]
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Technische Daten

LWR50L-26-00001-A

5..+80

IP40
0,44

integriert
1

0,05
0,05

50

0

1,0

LWR50F
27

3

8

3,5
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES
o ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—En | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

@ Energieversorgung

@ Filter
@ Erdung
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43
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MAGNETGREIFER
LWR50L-26-00002-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

Bestell-Nr.

Betriebstemperatur [°C]
Schutzart nach IEC 60529
Gewicht [kg]

Energielibertragung pneumatisch
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Anzugskraft [N]

Losekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]

Passend fur Serie

Haftkraft max. [N]

Betriebsdruck min. [bar]
Betriebsdruck max. [bar]
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Technische Daten

LWR50L-26-00002-A

5..+80

P40
0,6

integriert
1

0,05
0,05

50

0

1,0

LWR50F
65

3

8

9
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES
o ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—En | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

75
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e
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@ Energieversorgung

@ Filter
@ Erdung
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MAGNETGREIFER
LWR50L-26-00003-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

Bestell-Nr.

Betriebstemperatur [°C]
Schutzart nach IEC 60529
Gewicht [kg]

Energielibertragung pneumatisch
Verriegelungshub [mm]
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm]
Wiederholgenauigkeit in Z [mm]
Anzugskraft [N]

Losekraft [N]

Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm]

Passend fur Serie

Haftkraft max. [N]

Betriebsdruck min. [bar]
Betriebsdruck max. [bar]
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?]

» Technische Daten
LWR50L-26-00003-A

5..+80

P40
1,4

integriert
1

0,05
0,05

50

0

1,0

LWR50F
220
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES
o ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—_ NJ5-E2SK-01
e Induktiver Néherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8
@ Energieversorgung
@ Filter
@ Blindstopfen bzw. Transportsicherung
@ Erdung
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NADELGREIFER
LWR50L-27-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Greifer

312

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Fa_L

ﬂ My_L

Mr_L

T

20
40
500

Mr_L [Nm]
My_L [Nm]
Fa_L [N]

Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-27-00001-A

Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Schutzart nach IEC 60529 IP30
Gewicht [kg] 0,69

Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Losekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend fur Serie LWR50F
Nadelhub einstellbar min. [mm] 0
Nadelhub einstellbar max. [mm] 1,5
Nadelanzahl [Stlick] 20
Nadeldurchmesser [mm] 0,7
Einfahrzeit / Ausfahrzeit [s] 0,03
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,05
Betriebsdruck min. [bar] 4
Betriebsdruck max. [bar] 8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 1
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

ANSCHLUSSE / SONSTIGES
o ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

- | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

43
©
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@ Energieversorgung

@0 Blasluft
@ Einstellring
@ Erdung
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314

O-RING MONTAGEGREIFER AUSSEN

LWR50L-28-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

Fa_L

ﬂ My_L

Mr_L

T

20
40
500

Mr_L [Nm]
My_L [Nm]
Fa_L [N]

Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-28-00001-A

Betriebstemperatur [°C] 5..+80
Schutzart nach IEC 60529 IP30
Gewicht [kg] 0,99

Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Losekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0

Passend fur Serie LWR50F
Spreizhub pro Backe einstellbar min. [mm] 3
Spreizhub pro Backe einstellbar max. [mm] 6
Abstreifhub [mm] 5)
Spreizkraft [N] 300
Empfohlener O-Ringdurchmesser min. [mm] | 4
Empfohlener O-Ringdurchmesser max. [mm] | 60
Anzahl der Greifbacken [Anzahl] 6
SchlieBzeit [s] 0,05
Offnungszeit [s] 0,05
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,05
Betriebsdruck min. [bar] 4
Betriebsdruck max. [bar] 8
Nennbetriebsdruck [bar] 6
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» ZUBEHOREMPFEHLUNG

GREIFKOMPONENTEN % @ ANSCHLUSSE / SONSTIGES

UB65-3
Abstreifbackensatz Aluminium ALWR1-50-A
6 [Stlick] MATCH - Ablagestation

UB65-4
L, Spannbackensatz Stahl
l 6 [Stlick]

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

- | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

@ Energieversorgung
375 @ Befestigung Greifbacke
Abfragenut Magnetfeldsensor
@ Befestigung fur Klemmbock

Einstellring
X —2x @ 4@ @ Arretierung Einstellring
12x®4h7@ @ ® y @Erdung
18x M3x5.5 ? N ArY
o @ [©)

14
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Winkelflansch

MATCH - WINKELFLANSCH
SERIE LWR

» PRODUKTVORTEILE

p Standardisiert

Winkelflansch optimiert fir das MATCH - End-of-Arm-
Ecosystem. Schneller Wechsel innerhalb von Sekunden,
passend flr alle Roboter.

» Einfachste Integration

Direkte und einfache Integration von IO-Link-Greifern
der Serien GEP2000, GEP5000, GEH6000IL und
GPD5000IL.

» Geringe Storkontur

Druckluft und IO-Link-Ansteuerung direkt integriert.
Optional mit AusblasdUse sowie Programmierspitze
erhéaltlich.

» DAS PASSENDE PRODUKT FUR IHRE ANWENDUNG

» Unsere Produkte lieben die Herausforderung!
Extreme Bedingungen, an jedem Ort der Welt - unsere praxisbewéhrten
Komponenten und Systeme ermdglichen Ihnen grenzenlose Mdglichkeiten.
Finden Sie das passende Produkt fir Ihren speziellen Einsatz:
Www.zimmer-group.com
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» 1. SCHRITT: ROBOTERMODUL

Bestell-Nr.
Passend flr Robotertyp

*Stromaufnahme max. 2 A

LWR50F-13-04-A

ABB CRB 15000 GoFa*

LWR50F-00-06-A
ISOTK50**

**Mechanische Anbindung kompatibel zu allen Robotern mit ISO TK 50 mm Flansch. Elektrische Verbindung mittels Standard 10-Link M12-5 Buchse.

» 2. SCHRITT: WINKELFLANSCH

Bestell-Nr.
Passend fur Serie

LWR50L-29-00001-A

LWR50F-xx-06

» 3. SCHRITT: ADAPTERPLATTE

Bestell-Nr.
Passend fur Greifer

» 4. SCHRITT: ZUBEHOR

Bestell-Nr.
Bauart

APRTK50-50
GEP2006IL-00-B /
GEP2006IL-03-B /
GEP2010IL-00-B /
GEP2010IL-03-B/
GEP2013IL-00-B /
GEP2013IL-03-B

APRTK50-51
GEP2016IL-00-B /
GEP2016IL-03-B /
GEP5006IL-00-A /
GEH6040IL-03-B /
GEH6040IL-31-B /
GEH6060IL-03-B /
GEH6060IL-31-B

APRTK50-52
HRC-03-126902 /
HRC-03-138553

APRTK50-53
GPD5006N-IL-10-A /
GPD5006NCHL-10-A /
GPD5006NO-IL-10-A /
GPD5006S-L-10-A /
GPD5006SC-L-10-A /
GPD5006SO-IL-10-A

DUWFRO1
Ausblasdise

SPWFRO1
Programmierspitze
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MATCH - WINKELFLANSCH

LWR50L-29-00001-A

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

MA&TCH

> Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente

> Mr_L
!
Fa_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» ZUBEHOREMPFEHLUNG
@ GREIFKOMPONENTEN ANSCHLUSSE / SONSTIGES
Kg LWR50F-13-04-A ' APRTK50-52
MATCH - Robotermodul Adapterplatte
LWR50F-00-06-A ' APRTK50-53
MATCH - Robotermodul Adapterplatte
DUWFRO1

WVM5
Winkel-Schwenk-Verschraubung

APRTK50-50
Adapterplatte

APRTK50-51
Adapterplatte

» ZUBEHOREMPFEHLUNG ABLAGESTATION

—En | NJ5-E2SK-01

Induktiver Naherungsschalter Kabel 0,3 m - Stecker M8

Ausblasdise

SPWFRO1
Programmierspitze

ALWR1-50-A
MATCH - Ablagestation

318 www.zimmer-group.com P Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen



Bestell-Nr.

» Technische Daten
LWR50L-29-00001-A

Passend fur Serie LWR50F-xx-06
Energietibertragung pneumatisch integriert
Energielbertragung elektrisch integriert
Verriegelungshub [mm] 1
Wiederholgenauigkeit in X, Y [mm] 0,05
Wiederholgenauigkeit in Z [mm] 0,05
Anzugskraft [N] 50
Losekraft [N] 0
Achsversatz beim Koppeln max. in X, Y [mm] | 1,0
Betriebstemperatur [°C] 5..+50
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 1,2
i ! ) Energieversorgung
! @ Integrierte Luftdurchfihrung
0 OO O \ ®O 0 (19 Befestigung Adapterplatte
| ) Gewinde fiir Zubehdr
) 0 ! 0
e} @ N
N2 0
0 ! 0
0 |
|
\
|

D75

J

85
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WINKELFLANSCH
DIE SERIEN IN DER UBERSICHT

m WINKELFLANSCH e
9 Serie WFR 322
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Winkelflansch / Serie WFR

WINKELFLANSCH
SERIE WFR

Flexible Anbindung an lhren Roboter
Die Adapterplatten werden nach EN ISO 9409-1 gefertigt und passen somit auf
die meisten Robotertypen verschiedenster Hersteller.

1. Schritt: Adapterplatte auswahlen
Einfach den Teilkreisdurchmesser des Roboterflanschs bestimmen und schon
erhalten Sie die passende Adapterplatte.

Uber 50 unterschiedliche Varianten

Adapterplatte und Winkelflansch kombinierbar mit 13 verschiedenen Greifern -
daraus ergeben sich Uber 50 unterschiedliche Varianten. Wahlen Sie aus
unserem Hauptkatalog lhren passenden Greifer. Dort finden Sie die unterschied-
lichsten Ausfihrungen sei es mit oder ohne Greifkraftsicherung, mit verschiede-
nen Schutzklassen oder temperaturbestandig.

2. Schritt: Winkelflansch auswahlen
Greifer aussuchen und daraus ergibt sich der passende Winkelflansch.

Erweitern Sie die Funktionalitét lhres Winkelflansch
Abdeckblech, Ausblasdise oder Programmierspitze, mit dem umfangreichen
Zubehor kdnnen Sie schnell und individuell zuséatzliche Funktionen integrieren.

3. Schritt: Zubehor auswahlen
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» 1. SCHRITT: ADAPTERPLATTE

Bestell-Nr.

|Ansch|ussﬂansch nach EN ISO 9409-1 |

» Technische Daten

» 2. SCHRITT: WINKELFLANSCH

Bestell-Nr.

Passend flir BaugroBe

» 3. SCHRITT: ZUBEHOR

Bestell-Nr.

Bauart
Passend fur

Bestell-Nr.

Bauart
Passend fur

Bestell-Nr.
Bauart

Passend flr

APRO1 APR02 APRO3 APRO05

TK 40 TK 50 TK 100 TK 31,5

» Technische Daten

WFRO03 WFRO04

GPP5004 / GPP5006 / GPP5008 / GPP5010 /
GEP5008 / GPD5008 /

GEP5006 / GPD5004 / GPD5010 / GED5008 /

GPD5006 / GED5006 GPW5008

» Technische Daten

ABWFRO1 ABWFRO02

Abdeckblech Abdeckblech

WFR03 WFR04

DUWFRO1

Ausblasdise

WFRO03 / WFR04

SPWFRO1

Programmierspitze

WFR03 / WFR04
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VERWENDUNGSHINWEIS
ALLGEMEIN

Der Inhalt dieses Katalogs ist unverbindlich und dient ausschlieBlich Informationszwecken und gilt nicht als Angebot im recht-
lichen Sinn. MaBgeblich fiir den Vertragsabschluss ist eine schriftliche Auftragsbestatigung von Zimmer GmbH, die aus-
schlieBlich zu den jeweils aktuellen Allgemeinen Verkaufs- und Lieferbedingungen erfolgt. Diese finden sie im Internet unter
www.zimmer-group.com.

Alle in diesem Katalog aufgefuihrten Produkte sind flir bestimmungsgeméaBe Anwendungen ausgelegt, z.B. Maschinen der
Automation. Fur die Verwendung und Installation sind die anerkannten fachtechnischen Regeln fir sicherheits- und fachge-
rechtes Arbeiten zu beachten.

Weiterhin gelten die jeweiligen Vorschriften des Gesetzgebers, des TUV, der jeweiligen Berufsgenossenschaft oder die VDE
Bestimmungen.

Die in diesem Katalog aufgeftihrten technischen Daten sind vom Anwender einzuhalten. Die angegeben Daten dirfen vom
Anwender nicht Uber- bzw. unterschritten werden. Fehlen derartige Angaben, so kann nicht davon ausgegangen werden,
dass es keine derartigen Ober- bzw. Untergrenzen oder Einschrankungen flir besondere Verwendungszwecke gibt. Bei unge-
wohnlichen Einsatzfallen ist in jedem Fall eine Beratung einzuholen.

Die Entsorgung ist im Preis nicht inbegriffen, was bei einer allfalligen Ricknahme und Entsorgung durch Zimmer GmbH ent-
sprechend bertcksichtigt werden musste.

TECHNISCHE DATEN UND DARSTELLUNGEN
Die technischen Daten und Abbildungen sind mit groBer Sorgfalt und nach bestem Wissen zusammengestellt. Fir die Aktuali-
tat, Richtigkeit und Vollstandigkeit der Angaben kdnnen wir keine Gewahrleistung tbernehmen.

Die in allgemeinen Produktbeschreibungen, Zimmer GmbH Katalogen, Broschiiren und Preislisten jeder Form enthaltenen
Angaben und Informationen wie Abbildungen, Zeichnungen, Beschreibungen, MaBe, Gewichte, Werkstoffe, technische und
son- stige Leistungen sowie die beschriebenen Produkte und Dienstleistungen stehen unter einem Anderungsvorbehalt und
kénnen ohne vorherige Anklindigung jederzeit gedndert oder aktualisiert werden. Sie sind nur soweit verbindur, als der Ver-
trag oder die Auftragsbestéatigung ausdricklich auf sie Bezug nimmt. Geringe Abweichungen von solchen produktbeschrei-
benden Angaben gelten als genehmigt und beriihren nicht die Erflillung von Vertrégen, sofern sie fir den Kunden zumutbar
sind.

HAFTUNG

Die Produkte der Zimmer Group unterliegen dem Produkthaftungsgesetz. Dieser Katalog enthélt keinerlei Garantien, Eigen-
schaftszusicherungen oder Beschaffenheitsvereinbarungen fir die dargestellten Produkte, weder ausdricklich noch still-
schweigend, auch nicht hinsichtlich der Verfiigbarkeit der Produkte. Werbeaussagen bezliglich Qualitdtsmerkmalen, Eigen-
schaften oder Anwendungen der Produkte sind rechtlich unverbindlich.

Soweit rechtlich zul&ssig, ist eine Haftung von Zimmer GmbH fiir unmittelbare oder mittelbare Schaden, Folgeschéden, For-
derungen gleich welcher Art und aus welchem Rechtsgrund, die durch die Verwendung der in diesem Katalog enthaltenen
Informationen entstanden sind, ausgeschlossen.

WARENZEICHEN, URHEBERRECHT UND VERVIELFALTIGUNG

Die Darstellung von gewerblichen Schutzrechten wie Marken, Logos, eingetragene Warenzeichen oder Patente in diesem Ka-
talog beinhaltet nicht die Einrdumung von Lizenzen oder Nutzungsrechten. Ohne eine ausdrtckliche schriftliche Einwilligung
von Zimmer GmbH ist ihre Nutzung nicht gestattet. S&mtlicher Inhalt in diesem Katalog ist geistiges Eigentum von Zimmer
GmbH. Im Sinne des Urheberrechts ist jede widerrechtliche Verwendung geistigen Eigentums, auch auszugsweise, verboten.
Nachdruck, Vervielfaltigung und Ubersetzung (auch auszugsweise) sind nur mit vorheriger schriftlicher Zustimmung von
Zimmer GmbH gestattet.

NORMEN

Die Zimmer Group hat ein nach ISO 9001: 2008 zertifiziertes Qualitdtsmanagement-System. Die Zimmer Group hat ein nach
ISO 14001: 2004 zertifiziertes Umweltmanagement-System.
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VERWENDUNGSHINWEIS
INDIVIDUELL

EINBAUERKLARUNG IM SINNE DER EG-RICHTLINIE 2006/42/EG UBER MASCHINEN (ANHANG Il 1 B)
Hiermit erkldren wir, dass unsere Elemente als unvollstdndige Maschine den folgenden grundlegenden Anforderungen der
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG entsprechen

Nr.1.1.2,, Nr.1.1.3,, Nr.1.1.5,, Nr.1.3.2, Nr. 1.3.4, Nr. 1.3.7, Nr.1.5.3, Nr.1.5.4, Nr.1.5.8., Nr.1.6.4, Nr.1.7.1, Nr.1.7.3, Nr.1.7.4.

Ferner erklaren wir, dass die speziellen technischen Unterlagen gemaB Anhang VIl Teil B dieser Richtlinie erstellt wurden.
Wir verpflichten uns, den Marktaufsichtsbehérden auf begriindetes Verlangen die speziellen Unterlagen zu der unvollstandi-
gen Maschine Uber unsere Dokumentationsabteilung in elektronischer Form zu Ubermitteln.

Die unvollstdandige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen werden, wenn ggf. festgestellt wurde, dass die Maschine
oder Anlage, in welche die unvollstdndige Maschine eingebaut werden soll, den Bestimmungen der Richtlinie 2006/42/EG
Uber Maschinen entspricht und die EG-Konformitatserklarung gemaB Anhang Il A ausgestellt ist.
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