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TAJEMNICA?

Fundament. Stanowig go doskonate produkty i ustugi, ktére sg od lat
podstawg rozwoju naszego przedsigbiorstwa. Sg one oparte na naszych
autorskich wyrafinowanych rozwigzaniach i istotnych innowacjach
technicznych. Dlatego docierajg do nas przede wszystkim klienci, ktorzy
wymagajg najlepszych rozwigzan technologicznych. Wtasnie w przypad-
ku trudnych zagadnien Zimmer Group osigga najlepsze wyniki.

Styl. Myslimy i dziatamy w sposdb interdyscyplinarny. Jestesmy znani z
zaawansowanych proceséw w dwudziestu obszarach technologicznych,
ktdre obejmuja nie tylko prace rozwojowe, ale i produkcje. Oferta firmy
Zimmer Group jest skierowana do wszystkich obszaréw przemystu.
Jestesmy takze znani z tego, ze nasi klienci moga liczy¢ na indywidualne
rozwiazanie kazdego problemu. Na catym $wiecie.

Motywacja. Prawdopodobnie najwazniejszym warunkiem naszego
sukcesu jest orientacja na klienta. Jestesmy ustugodawca w najlepszym
tego stowa znaczeniu. Nasi klienci maja do dyspozycji centralny punkt
kontaktowy, gdzie moga rozmawiac o wszystkich swoich wymaganiach
i potrzebach. Majac szeroki zakres kompetencji i oferte obejmujaca
szeroki zakres rozwigzan, jesteSmy w stanie w zindywidualizowany
sposob wyjsé naprzeciw wymaganiom kazdego klienta.

www.zimmer-group.com
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TECHNOLO

KOMPONENTY

Ponad 45 lat doswiadczenia i znajomo-
Sci branzy: Jestesmy jednym z wioda-
cych na swiecie producentéw oraz
dostawcow komponentéw pneumatycz-
nych, hydraulicznych i elektrycznych w
dziedzinie manipulacji, ttumienia i
budowy maszyn.

TECHNOLOGIA PRODUKCJI

Metal, tworzywo sztuczne czy elasto-
mer? Technicznie i ekonomicznie
zoptymalizowane wytwarzanie kompo-
nentow seryjnych dla wszystkich branz.
Od inteligentnego projektu systemu
poprzez wybor materiatow po technolo-
gie produkgcji i ekonomiczny produkt.

www.zimmer-group.com
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Technika manipulacyjna. Zimmer Group
cieszy sie renoma wiodgcego producenta i
dostawcy komponentdow.

Technologia robotéw. O szerokim spektrum
siegajacym od zmieniacza narzedzi poprzez
ochrone przed kolizja po modut kompensaciji
osi.

Technologia prézni. Szeroka gama
komponentéw prézniowych zapewni
rozwigzanie pozwalajgce oszczedzad
materiaty dla praktycznie kazdej branzy.

Komunikacja przemystowa. t atwe
programowanie robotéw dzieki modutom
komunikacyjnym ready-2-connect - przewo-
dowym lub bezprzewodowym.

Technologia MIM. Jako rozwigzanie do
produkcji elementéw metalowych o ztozonych
ksztattach metodg formowania wtryskowego.

Formowanie wtryskowe tworzyw sztucz-
nych. Odpowiedni proces do produkcji
seryjnej szerokiej gamy komponentéw z
tworzyw sztucznych.

Technika zaciskania i hamowania.
Innowacyjne komponenty do zastosowan
liniowych i obrotowych wszelkiego rodzaju.

Technologia ttumienia. Przemystowe ttumiki
strukturalne i hydrauliczne sg odzwierciedle-
niem innowacyjno$ci KNOW-HOW FACTORY.

SOFT CLOSE. Jeden z wiodacych partneréw
rozwojowych przemystu meblarskiego oraz
niezawodny partner systemowy w dziedzinie
mechanizméw wciagajacych.

Technika maszynowa. Innowacyjne systemy
narzedzi i mocowania do obrébki metalu,
drewna oraz materiatéw kompozytowych.

Elastomer. Idealnie nadaje sie do produkciji
zaawansowanych, niestandardowych
obrabianych przedmiotéow wykonanych z
réznych elastomerow.



ROZWIAZANIA SYSTEMOWE

Najszybsza integracja i uruchomienie,
najwyzsza dostepnosc produktow i
zoptymalizowana produktywnosé -
taczymy to, co najlepsze w Swiecie
mechaniki z najnowszg technologiag
IOT.

Komponenty systemu. Dopasujemy
wszystkie komponenty, np. moduty kompen-
sacji osi, chwytaki czy szczeki obrotowe, pod
wzgledem techniki manipulacji, ttumienia,
budowy maszyn, zaciskania i hamowania, do
konkretnego zastosowania.

Narzedzia End-of-Arm i systemy chwytako-
we. Centralny element automatyzacji opartej
na robotach. Nasze systemy EOAT sg
wykorzystywane do réznych zadan we
wszystkich branzach - przy spawaniu,
chwytaniu, testowaniu, montazu itd.

Robotyka mobilna i systemy transportowe.
Dzieki naszym robotom AMR, elastycznym
systemom transportowym i mobilnym
komaérkom robota dla matych i $rednich partii
produkcyjnych mozna zapewni¢ maksymalng
elastycznosc¢ oraz efektywnoscé i bezpieczen-
stwo produkgiji.

Moduty i stanowiska. Konstruujemy
niezalezne komorki robota dla réznych branz
oraz gotowe do instalacji moduty, ktére
mozna idealnie zintegrowac z linig produkcyj-
na. Precyzyjne, indywidualne rozwigzania dla
zoptymalizowanej produktywnosci i
najwyzszych standardéw jakosci.

Maszyny i urzadzenia. Nasze rozwigzania
obejmuja systemy ,pod klucz”, komorki
oddzielajace i montazowe dla przemystu
meblarskiego, a takze elastyczne systemy do
produkcji jednostkowej oraz rozwigzania do
obrébki na bazie robotéw, w tym programo-
wanie za pomocag modutéw komunikacyjnych
ready-2-connect - przewodowych lub
bezprzewodowych.

Projektowanie. Celem jest szybsze
uruchomienie indywidualnego systemu,
aby byt tatwiejszy w obstudze, wydajniejszy
i jeszcze bardziej niezawodny w uzyciu.

Bezpieczenstwo i jakos¢. Te dwa aspekty majg kluczowe znaczenie dla filozofii naszego
przedsiebiorstwa. Systematyczne testowanie przez TUV Slid, certyfikacje dokonywane przez
Underwriters Laboratories (UL) oraz konsekwentne przestrzeganie zalecen DGUV pozwala
zapewnic, ze nasze produkty nie tylko spetniaja najwyzsze standardy, ale takze oferuja dtugoter-
minowa niezawodnosc¢ oraz bezpieczenstwo - na rzecz przekonujgcych i trwatych rozwigzan.

www.zimmer-group.com






TECHNIKA ROBOTOW
PRZEGLAD SERaII

| 1 | RECZNY ZMIENIACZ NARZEDZI
.. Seria HWR2000

a Seria HWR

E ZMIENIACZE NARZEDZI PNEUMATYCZNE 24-47

Seria WPR5000

-ﬁ' Seria WWR1000

B ZMIENIACZE NARZEDZI AUTOMATYCZNY 48-59

Seria FWR

o
.'.‘:., Seria WMR2000

B ELEMENTY ZASILANIA | AKCESORIA DO ZMIENIACZ NARZEDZI 68-79

.:; e Elementy energetyczne i akcesoria do zmieniaczy narzedzi

n ROZDZIELACZE OBROTOWE .

Seria DVR

Seria DVR1000

. UKLADY WYROWNANIA OSI A

Seria FGR
. Seria XYR1000 110
. Seria ZR1000 128
Seria ARP 146
n OCHRONA PRZED ZDERZENIEM 162-185

. Seria CSR 164

@ Seria CRR 178

n MATCH - END-OF-ARM-ECOSYSTEM e
\g MATCH - Modut robota 188
*'FI MATCH - Chwytaki 268

0 MATCH - Kotnierz katowy

10| KOENIERZ KATOWY 320-323
9 Seria WFR

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com 7






RECZNY ZMIENIACZ NARZEDZI
PRZEGLAD SERII

n RECZNY ZMIENIACZ NARZEDZI e
.‘ Seria HWR2000 10
0‘ Seria HWR 18

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Przeglad serii / Reczny zmieniacz narzedzi



Seria HWR2000 / Zmieniacz narzedzia / Reczne / Wyposazenie do robotéw

10

ZMIENIACZ NARZEDZIA
SERIA HWR2000

> ZALETY PRODUKTU

» Zmiana w takcie sekundowym

Redukcja kosztow uzbrajania i minimalizacja czasu
przestojow za pomoca trwajgcej zaledwie kilka sekund
wymiany narzedzia.

» Zintegrowane transformatory powietrzne

Elementy wykonawcze mozna wysterowywac za pomo-
cq zintegrowanego uktadu przenoszenia powietrznego.
Mozliwe jest takze przenoszenie elektryczne.

» Wraz z uktadem ochrony przed zagubieniem

Niepozadane spadniecie elementu obrabianego jest
wykluczone — oznacza to maksymalne bezpieczenstwo
ludzi i maszyny.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Czes¢ stata

- Do montazu po stronie robota
Kotnierz robota

- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1
Trzpien mimosrodowy do ryglowania

- Ze funkcja zatrzasniecia wspomaganag sprezynowo
@ Trzpien ryglujacy

- Dopasowany do tulei ryglujacej
Mocowanie elementu zasilajacego
@ Zintegrowany przepust powietrza

- Przepust powietrza i prozni

- Mozliwe wysterowanie bezprzewodowe

Element luzny
- Do montazu od strony narzedzia

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 Przeniesienie energii pneumatyczne Przeniesienie energii elektryczne
Rozmiar [Liczba]
TK 31,5 4 opcjonalnie
TK 40 4 opcjonalnie
TK 50 8 opcjonalnie

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com 11

Seria HWR2000 / Zmieniacz narzedzia / Reczne / Wyposazenie do robotéw



Rozmiar HWR2031 / Zmieniacz narzedzia / Reczne / Wyposazenie do robotow

12

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR HWR2031

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[kg]

o= N W A OO N ©

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-

| —

0 20 40

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE

)7

GVM5
Ztacze srubowe proste

60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]

> Sily i momenty

Przedstawia statyczne sity i momenty, ktdre moga
oddziatywac na zmieniacz narzedzia w stanie zaryglowanym.

r
')

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 30
My [Nm] 25
Fa [N] 1000

% @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Przeniesienie energii elektryczne
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]
Masa [kg]

» Dane techniczne
HWR2031F
TK 31,5

4

150
opcjonalnie
mechaniczny
4

0.01

0.02

6

5..+80

0.13

0.09

HWR2031L
TK 31,5

4

150
opcjonalnie
mechaniczny

0.01
0.02

6
5..+80
0.1
0.04

HWR2031F

@ 40h8

@315
+0.02 5H7%

—4x M5 @
DIN 7984

®

13
©)

@D B5H7X6—
wesma
<

| — gsH7x6 (1)

HWR2031L

@ 40h8

#31.5

+0.02 5H7

AN

ﬁ4x M5X9@

(D

(4)axms

L] |
S | Y— @ ! ~
I | -—X o ‘7 o
|
‘ @ 20H7 i
® @é g20n7_ | (7) axm5(4) @ 3
X
2x M3x4.5(5) Y 2 M3x4.5(5)
l‘ O/J\é 2x @ 2.5H7x3 @ ) ‘ & 2x P 2.5H7x3 @
o Epmisdhd
/ N - ‘
|
8 ‘ 8 10
E & 16£0.02
16+0.02 @

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

Kotek / otwér do umieszczenia elementu
centrujgcego
Mocowanie (od strony maszyny)

@ Uruchomienie rygla

@ Skok blokujacy

—F

| —— HwRzos 1
- T—I

——— HWR2031L

Wysokos¢ konstrukeyjna w pozycji zaryglowanej

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR HWR2040

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE

)7

GVM5
Ztacze srubowe proste

> Sily i momenty

Przedstawia statyczne sity i momenty, ktdre moga
oddziatywac na zmieniacz narzedzia w stanie zaryglowanym.

[kg]
16 4 Mr
'
14
12
10 ¢
8 2,6 m/s?
6 —e— 5 m/s?
4 —o— 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

% @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

» Dane techniczne

HWR2040F HWR2040L

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 40 TK 40

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba] | 4 4

Przeptyw na element przenoszacy [l/min] 150 150

Przeniesienie energii elektryczne opcjonalnie opcjonalnie

Hamowanie samoistne przy ryglowaniu mechaniczny mechaniczny

Skok blokujacy [mm] 4

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm] 0.01 0.01

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.02 0.02

Nominalne cignienie robocze [bar] 6 6

Temperatura robocza [°C] 5..+80 5..+80

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 0.33 0.26

Masa [kg] 0.15 0.071
@ Mocowanie (od strony robota)

HWR2040F HWR2040L @ Zintegrowgny przepust pc?wietrza
@ Mocowanie elementu zasilajgcego
Kotek / otwér do umieszczenia elementu
®50h8 #50h8 centrujacego
@40 @40 Mocowanie (od strony maszyny)
+0.02 B6H7 +0.02 $6H7 39 Uruchomienie rygla
@ Skok blokujacy
@ @ 6H7X6 ——
S—@6HTX6 (1)
N axme (D
DIN 7984

30°

==
@K

13
l_

20
13.8

axms(2)

@ 25n7

X

,

| o !

©

16+0.02

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

=
Py
S

17

100.02
5]

®

gosHr | (1) &
v 2xM3x4.5(5)
2x 3 2.5H7x3(5)

14
—~——1

8.5+0.02
p -
. o ]

HWR2040F

° HWRZOAOL

Wysokos¢ konstrukeyjna w pozycji zaryglowanej

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR HWR2050

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

GVM5
Ztacze srubowe proste

» Zmienna pozycja montazowa > Sily i momenty
Przedstawia statyczne sity i momenty, ktdre moga
Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- oddziatywac na zmieniacz narzedzia w stanie zaryglowanym.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[ka]
25 | Mr
')
20 1
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

% @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



» Dane techniczne
Nr katalogowy HWR2050F

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeptyw na element przenoszacy
Przeniesienie energii elektryczne
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]
Masa [kg]

TK 50

8

150
opcjonalnie
mechaniczny
4

0.01

0.02

6

5..+80
0.86

0.23

HWR2050L
TK 50

8

150
opcjonalnie
mechaniczny

0.01
0.02

6
5..+80
0.67
0.11

HWR2050F

?63h8

?50
+0.02 6H7

4&

o /°

H

20
13.8

A —geH7x6 (1)

>~ 4x M6 @
DIN 7984

HWR2050L

#63h8

50

@¢ 6H7x6
(1) 4xM6x9*\

(@) 8x M5

+0.02 % 6H7

e v- eRe

17

[Ie}
- @ g | (3 8x M5 (%) gaisn7 | (1) 3
X
(5)2x M3x4.5 ® v
2x M3x4.5
(5) 2x B 2.5H7x3 jz
e (5) 2x P 2.5H7x3
B o :
N %
) b = [ @ 3
I { I J o :
b= o
= 10 S 10
? & 16+0.02
2 16+0.02 &

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

Kotek / otwér do umieszczenia elementu
centrujgcego
Mocowanie (od strony maszyny)

@ Uruchomienie rygla

@ Skok blokujacy

T—I

T—HWR2050L

Wysokos¢ konstrukeyjna w pozycji zaryglowanej

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
SERIA HWR

> ZALETY PRODUKTU

» Zmiana w takcie sekundowym

Redukcja kosztow uzbrajania i minimalizacja czasu
przestojow za pomoca trwajgcej zaledwie kilka sekund
wymiany narzedzia.

» Zintegrowane transformatory powietrzne

Elementy wykonawcze mozna wysterowywac za pomo-
cq zintegrowanego uktadu przenoszenia powietrznego.
Mozliwe jest takze przenoszenie elektryczne.

» Nie wymagajacy narzedzi proces wymiany
Zintegrowana catkowicie w obudowie dzwignia ry-
glujgca umozliwia wymiane narzedzia bez srodkow
pomocniczych.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

» DANE TECHNICZNE

Element luzny
- Do montazu od strony narzedzia

Dzwignia blokujaca

- Ze funkcja zatrzasniecia wspomaganag sprezynowo
Czes¢ stata

- Do montazu po stronie robota

@ Trzpien ryglujacy
- Dopasowany do tulei ryglujacej

Skok blokujacy
- Regulowany za pomoca tulei blokujacej

@ Kotnierz robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

Zintegrowany przepust powietrza
- Przepust powietrza i prézni
- Mozliwe wysterowanie bezprzewodowe

Mocowanie elementu zasilajagcego

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1

Rozmiar
HWR63 TK 63
HWR80 TK 80

Przeniesienie energii pneumatyczne

[Liczba]
6 opcjonalnie
6 opcjonalnie

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Przeniesienie energii elektryczne

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR HWR63

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> W ZAKRESIE DOSTAWY

6 [kawatek]

O O-ring
CORO0050100

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[kg]

35

30

25

20

> Sily i momenty

Przedstawia statyczne sity i momenty, ktdre moga

|
2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
Mr [Nm]
0 25 50 75 100 125150 175200 225 250 275 300 [mm] My [Nm]
Fa [N]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

& é GVM5
Q‘ Ztacze $rubowe proste

oddziatywac na zmieniacz narzedzia w stanie zaryglowanym.

Mr
')

<
dlig

Fal
200

200
1200

% @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

WVM5
I Ztacze skrecane katowo-wychylne
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» Dane techniczne
Nr katalogowy HWR63F-B HWR63L-B

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 63 TK 63
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba] | 6 6

Przeptyw na element przenoszacy 170 170
Przeniesienie energii elektryczne opcjonalnie opcjonalnie
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu mechaniczny mechaniczny
Skok blokujacy [mm] 1

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm] 0.01 0.01
Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.02 0.02
Nominalne cignienie robocze [bar] 6 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 3.8 2.6

Masa [kg] 0.49 0.31

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Przepust powietrza

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Mocowanie (od strony maszyny)
HWR63F-B HWR63L-B Adapter

HWR63

38

7
M5
Wz
@3

-Ring
¢ 5x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

@ @

@ 8ohs

7
M5
3

™ 0.7 -Ring
= = @ 5x1
Y 3 ~
© 0 Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od
p - (| narzedzia)
- [P q ° 0p d ‘
&i i b q N 00 ] 0
1 17 — o

© (D |._@aonr e () ﬁj @ 40H7 @
() oxws

@ 4x M3x5

o)

10£0.02

10£0.02
(=]
IS
x
<
[
x
o

S
]
o a
19
—
o0
Py
L~

26 L4x @arnas (5) (5) ax Barnas o5

0%2 Bah7 4002 @D3H7

T—HWRG63F-B

45
O 0Ol0o O

T—HWRG3L-B
0

Wysokos¢ konstrukeyjna w pozycji zaryglowanej
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ZMIENIACZ NARZEDZIA

ROZMIAR HWR80

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

> W ZAKRESIE DOSTAWY

6 [kawatek]
O-ring
COR0060100

O

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

[kg]

40 |

30

20 2,5 m/s?

—e— 5 m/s?
10 —e— 10 m/s?
0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

GVM5
Ztacze srubowe proste

> Sily i momenty

Przedstawia statyczne sity i momenty, ktdre moga
oddziatywac na zmieniacz narzedzia w stanie zaryglowanym.

Mr
My < —
Vgl
Fal
Mr [Nm] 300
My [Nm] 300
Fa [N] 1500

% @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeptyw na element przenoszacy
Przeniesienie energii elektryczne
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]
Masa [kg]

» Dane techniczne
HWRS8O0F-B
TK 80

6

170
opcjonalnie
mechaniczny
1

0.01

0.02

6

5..+80

3.36

0.67

HWR80L-B
TK 80

6

170
opcjonalnie
mechaniczny

0.01
0.02

6
5..+80
2.8
0.48

HWR80F-B

@ 100h8

B 8o

+0.02 @8H7

97.8

12.3

me/@
|

©08
@ ¢50h7® \—GXM5@
X

10+0.02

L3 s (3)
= IR UE

26
+002 @3H7 4x PoH7XE5 @

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

|

Y

600

o

b
@ 100h8

140

@80
+0.02 P8H7

97.8

22.5

1| 00

0

@ 50H7 @

J
oot

@ 4x M3x5 j

Y

m

%—E;—i—j \

)

10+0.02

@ 4x P 3HTX35

26
4002 @P3H7

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Przepust powietrza

@ Zintegrowany przepust powietrza
@ Mocowanie elementu zasilajgcego
@ Mocowanie (od strony maszyny)

Adapter
HWR80

- T
0 & o
0.7 -Ring

- @ext

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

f

N2 g

0.7 -Ring

¢ 6x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od
narzedzia)

8
M5

8
M5

—HWRB80F-B

45

—HWRS80L-B

Wysokos¢ konstrukeyjna w pozycji zaryglowanej

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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ZMIENIACZE NARZEDZI PNEUMATYCZNE
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
SERIA WPR5000

> ZALETY PRODUKTU

» CECHY SERII

Rozmiar

>

Bezpieczny zmieniacz narzedzi

Sprezynowy ttok, samoczynna blokada oraz opcjonal-
ne czujniki i inne akcesoria zapewniajg maksymalne
bezpieczenstwo. Zmieniacz narzedzi Zimmer Group
spetnia zatem wysokie wymagania Performance Level d,
kategoria sterowania 3.

Kinematyka blokady

Innowacyjna kinematyka blokady z trzpieniami bloku-
jacymi zapewnia duzg sztywnosc¢, wyznaczajgc nowe
standardy zmieniaczy narzedzi. Niezwykle niska kon-
strukcja minimalizuje réwniez obcigzenie robota momen-
tem obrotowym, co umozliwia stosowanie mniejszych i
tanszych robotow.

Nieograniczona r6znorodnos¢

Dostepne sg elementy energetyczne serii WER1500

i WER3000 przeznaczone do przesytania wszelkiego
rodzaju mediow: sprezonego powietrza, oleju hydrau-
licznego, sygnatow elektrycznych i obciazenia, a takze
komunikaciji i wielu innych.

Warianty

Mechaniczne samoistne hamowanie

%) D)

5 min cykli bez konserwacji (maks.)

5 Mio

+

n

Czujnik pola magnetycznego

.))

Zabezpieczone przeciwkorozyjnie

<

P54 | IP54

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Naped
- Ttok sprezynowy
- Maksymalne bezpieczenstwo dzieki samoczynnej blokadzie
- Trzyma bezpiecznie cze$¢ ruchomg i narzedzie rdwniez przy braku
cignienia lub po wytaczeniu awaryjnym

Mocowanie elementu zasilajacego
- Boczne potaczenie opcjonalnych elementéw energetycznych
do przesytania oleju hydraulicznego, sygnatow elektrycznych i
obciazenia, komunikacji, sprezonego powietrza i prézni itd.

Kotnierz robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

@ Kontrola pozyciji tloka
- Opcjonalnie dostepne zintegrowane czujniki
- Integracja bezposrednio w zmieniaczu narzedzi, oszczednosé
miejsca i redukcja przeszkadzajacych konturéw

Trzpien ryglujacy
- Wszystkie elementy blokujace wykonane ze stali hartowanej

@ Sworznie centrujace
- Naprezone wstepnie sworznie centrujace zapewniaja maksymalng
sztywnosc skretng

Zintegrowany przepust powietrza

- Przepust powietrza i prozni

- Mozliwe wysterowanie bezprzewodowe
Element luzny

- Do montazu klienta
@ Czes$¢ stata

- Do montazu po stronie robota

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 Przeniesienie energii pneumatyczne Przeniesienie energii elektryczne
[Liczba]
WPR5040 TK 40 4 opcjonalnie
WPR5050 TK 50 4 opcjonalnie
WPR5063 TK 63 6 opcjonalnie
WPR5080 TK 80 6 opcjonalnie
WPR5100 TK 100 8 opcjonalnie
WPR5125 TK 125 10 opcjonalnie
WPR5160 TK 160 10 opcjonalnie

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.
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Rozmiar WPR5040 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WPR5040

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa > Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia M0Qga oddzia%ywaé na zmieniacz narzedzi.

k] i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

40 |

30 ¢ @
(e
20 Q00°

2,5 m/s? Fa I
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

o Mr [Nm] 100
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 100
Fa [N] 4000
» W ZAKRESIE DOSTAWY
4 [kawatek]
O O-ring
COR0040150
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
%E: ZASILANIE W ENERGIE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

= % GVM5
Q‘ ' Ztacze $rubowe proste

#
WVMS - AWPR5040-00-A
K Ztacze skrecane katowo-wychylne Stanowisko odkfadania

o

TECHNIKA SENSOROWA . AWPR5040-10-A

Stanowisko odkfadania

ZUB190815

Kontrola pozycji tloka ZUB189694

Koncéwka do programowania

NJRO04-E2SK
Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —
wtyk M8

NEEL

ZUB192291
Zapadka zwalniajaca
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Rodzaj napedu

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeniesienie energii elektryczne

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajaca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
WPR5040F-00-A
TK 40
pneumatyczne

4

opcjonalnie

275
mechaniczny

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
pneumatyczne

4

opcjonalnie

275
mechaniczny

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

oV

@4XM5

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

/f4>< M5 @
\

XL
EFERS

@ 25H7, 9 T

XL YL

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

Kotek / otwdr do umieszczenia elementu
centrujacego

@ Mocowanie (klient)

@ Gwint do trzpieni stanowiska odktadania

Zmieniacz narzedzia

Adapter
Mocowanie do koricowki do programowania

@ Mocowanie do pasywnego odblokowania stacji
odktadania

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane
Przytacze powietrza zaryglowane (zamienne/
bezposrednie)

Przytacze powietrza odryglowane (zamienne/
bezposrednie)

.
i

FR===
%ﬁ .
T <
. 0.7
O-Ring
¢5x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

<7 >
% \
Iz

~ g | |

O-Ring%

@ 5x1

Doprowadzenie energii bez weza miekkiego (od
narzedzia)

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

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com

29

Rozmiar WPR5040 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow



Rozmiar WPR5050 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow
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ZMIENIACZ NARZEDZIA

ROZMIAR WPR5050

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia
i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac na zmieniacz narzedzi.

» W ZAKRESIE DOSTAWY

4 [kawatek]

O O-ring
COR0040150

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

GV1-8X4
Ztacze srubowe proste

[kgl
60
Mr

50 I
40 | M < _

| /(3
30 00

2,5 m/s? Fa I
20 —e— 5 m/s?
0 —e— 10 m/s?
0 Mr [Nm] 125
0 25 50 75 100 125 150 175 200 [mm] My [Nm] 125
Fa [N] 4500

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

GVM5
Ztacze srubowe proste

AWPR5050-00-A
Stanowisko odkfadania

WV1-8X4
Ztacze skrecane katowo-wychylne

.},'

AWPR5050-10-A
Stanowisko odkfadania

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB189694
Koncéwka do programowania

TECHNIKA SENSOROWA

E

A
o

(= nr-a—)

ZUB190816
Kontrola pozycji ttoka

NJRO04-E2SK
Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —
wtyk M8

NSl

ZUB192291
Zapadka zwalniajaca
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Rodzaj napedu

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeniesienie energii elektryczne

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajaca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
WPR5050F-00-A
TK 50
pneumatyczne

4

opcjonalnie

275
mechaniczny

1.5

0.01

0.02

10

10

1.5

4..10

6

5..+80

10

1.52

0.28

WPR5050L-00-A
TK 50
pneumatyczne

4

opcjonalnie

275
mechaniczny

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’®
\%

QK

Ovo

WPR5050L-00-A

®4>< M5 -

®4x M6x18 —]

o
)

22K | B .
V< & ®

+0

50
.02 06H7
070

N—2x @ 6H7x8 @

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

Kotek / otwdr do umieszczenia elementu
centrujacego

@ Mocowanie (klient)

@ Gwint do trzpieni stanowiska odktadania

Zmieniacz narzedzia

Adapter
Mocowanie do koricowki do programowania

@ Mocowanie do pasywnego odblokowania stacji
odktadania

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane
Przytacze powietrza zaryglowane (zamienne/
bezposrednie)

Przytacze powietrza odryglowane (zamienne/
bezposrednie)

.
i

FR===
%ﬁ .
T <
. 0.7
O-Ring
¢5x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

<7 >
% \
Iz

~ g | |

O-Ring%

@ 5x1

Doprowadzenie energii bez weza miekkiego (od
narzedzia)

s 4
WPR5050F-00-A 00||®  ®|l00
)
WPR5050L-00-A 00||& 18|00

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WPR5063

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» W ZAKRESIE DOSTAWY
6 [kawatek]
O O-ring
COR0090150

[kg]
100

80

60 ¢

40

20

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia

i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

0 25 50 75 100 125150 175200 225 250 275 300 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

GV1-8X6
Ztacze srubowe proste

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac na zmieniacz narzedzi.

Mr

My< %506 {j’
0000

2,5 m/s? Fa I

—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 250
My [Nm] 350
Fa [N] 8500

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

GVM5
Ztacze srubowe proste

AWPR5063-00-A
Stanowisko odkfadania

WV1-8X6

Ztacze skrecane katowo-wychylne

.},'

AWPR5063-10-A
Stanowisko odkfadania

WVM5

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB189694
Koncéwka do programowania

TECHNIKA SENSOROWA

E

A
o

(= nr-a—)

ZUB190817
Kontrola pozycji ttoka

ZUB192299
Zapadka zwalniajaca

NJRO04-E2SK

NSl

wtyk M8

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Rodzaj napedu

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeniesienie energii elektryczne

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajaca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
WPR5063F-00-A
TK 63
pneumatyczne

6

opcjonalnie

700
mechaniczny

2

0.01

0.02

10

10

2.0

4..10

6

5..+80

23

4.97

0.58

WPR5063L-00-A
TK 63
pneumatyczne

6

opcjonalnie

700

mechaniczny

0.01

0.02

2.0

5..+80

4.43
0.36

WPR5063F-00-A

4x90°

R st@
\—ax M6 @
DIN 912*

63
0,02 0617
758
465 |, a4

5
11.25

WPR5063L-00-A

4x90°

@GXMB

@4xM6x17J i

~

~—2x @ 6H7x8 @

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

0]
9«

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

Kotek / otwdr do umieszczenia elementu
centrujacego

@ Mocowanie (klient)

@ Gwint do trzpieni stanowiska odktadania

Zmieniacz narzedzia

Adapter
Mocowanie do koricowki do programowania

@ Mocowanie do pasywnego odblokowania stacji
odktadania

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane
Przytacze powietrza zaryglowane (zamienne/
bezposrednie)

Przytacze powietrza odryglowane (zamienne/
bezposrednie)

%{j
ﬂ/

O-Ring
Dox1.5

12

M8

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)
O
E

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od
narzedzia)

f

12
Q 6.8
NIEEN

O-Ring
Pox1.5

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

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar WPR5063 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow



Rozmiar WPR5080 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WPR5080

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa > Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia M0Qga oddzia%ywaé na zmieniacz narzedzi.
i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

[kal
140
120 IM r\

=P

100 M
S _
- (G
Q0 OOO
2
. \ 2,6 m/s Fa I
—e— 5 m/s?
40

—e— 10 m/s?

20

0 Mr [Nm] 450
0 50 100 150 200 250 3800 350 400 [mm] My [Nm] 700
Fa [N] 10000
» W ZAKRESIE DOSTAWY
6 [kawatek]
O O-ring
CORO0090150
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
%E: ZASILANIE W ENERGIE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

P é GV1-8X6
Q‘ Ztacze $rubowe proste

AWPR5080-00-A
Stanowisko odkfadania

P é GVMS5
Q‘ Ztacze $rubowe proste

WV1-8X6
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AWPR5080-10-A
Stanowisko odkfadania

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB189694
Koncéwka do programowania

TECHNIKA SENSOROWA §”B‘92299 .
= apadka zwalniajaca
o
—e
ZUB190818
—_— "
Kontrola pozycji ttoka
m—
NJRO04-E2SK
0_// Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —

wtyk M8

34 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Rodzaj napedu

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeniesienie energii elektryczne

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajaca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
WPR5080F-00-A
TK 80
pneumatyczne

6

opcjonalnie

700
mechaniczny

2

0.01

0.02

10

10

2.0

4..10

6

5..+80

37

20.2

1.2

WPR5080L-00-A
TK 80
pneumatyczne

6

opcjonalnie

700

mechaniczny

0.01
0.02
2.0
4..10

5..+80

18.3
0.93

WPR5080F-00-A

63

80
+0.02 28H7
111

YF XF

225,18,

3.5

WPR5080L-00-A

) &

lL_gs0 |

80
40.02 68H7

@ 16x @4
e B =
() | g0 “

oole

Blold B Es LRI BRI
@ @QXMS J 3 j § Lwexeva"@ 2 M6

@(SXGVB”

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

Kotek / otwdr do umieszczenia elementu
centrujacego

@ Mocowanie (klient)

@ Gwint do trzpieni stanowiska odktadania

Zmieniacz narzedzia

Adapter
Mocowanie do koricowki do programowania

@ Mocowanie do pasywnego odblokowania stacji
odktadania

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane

@ Przytacze powietrza zaryglowane (zamienne/
bezposrednie)

Przytacze powietrza odryglowane (zamienne/
bezposrednie)

38 39

12

M8
—

I
%,

—]

e

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

O-Ring
Dox1.5

39 38

M8

12
Q 6.8
N+

0.15

O-Ring
Dox1.5 1.05

f—

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od
narzedzia)

WPR5080F-00-A

o0 oo"

00| |00

@

WPR5080L-00-A

°

°

°

e
L | o

©

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar WPR5080 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw



Rozmiar WPR5100 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow u

P 28 @&

36

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WPR5100

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» W ZAKRESIE DOSTAWY
8 [kawatek]
O O-ring
COR0090150

[kg]
250

200

150 |

100

50

0

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia

i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

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

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

GV1-4X8
Ztacze srubowe proste

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac na zmieniacz narzedzi.

Mr

My< %506 {j’
0000

2,5 m/s? Fa I

—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 750
My [Nm] 1000
Fa [N] 17500

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

GV1-8X8
Ztacze srubowe proste

AWPR5100-00-A
Stanowisko odkfadania

WV1-4X8

Ztacze skrecane katowo-wychylne

AWPR5100-10-A
Stanowisko odkfadania

WV1-8X8

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB190938
Koncéwka do programowania

TECHNIKA SENSOROWA

E

A
o

(= nr-a—)

ZUB190819
Kontrola pozycji ttoka

ZUB192304
Zapadka zwalniajaca

NJRO04-E2SK

NSl

wtyk M8

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1

Rodzaj napedu

TK 100

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba] | 8

Przeniesienie energii elektryczne

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu

Skok blokujgcy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajaca [N]
Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Cisnienie robocze [bar]
Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

opcjonalnie
900

2.5
0.01
0.02
10

10

2.0
4..10
6
5..+80
85
61.1
2.6

» Dane techniczne
WPR5100F-00-A

pneumatyczne

mechaniczny

WPR5100L-00-A
TK 100
pneumatyczne

8

opcjonalnie

900

mechaniczny

0.01
0.02
2.0
4..10

5..+80

53.8
1.9

WPR5100F-00-A

8x M8 @ ®8x M8

WPR5100L-00-A

x M8
DIN912*

% RS2

+0.02 28H7
134.9

6x M8x18—1 |

76.4

100
+0.02 28H7

S|

16.25

2x M8

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

Kotek / otwdr do umieszczenia elementu
centrujacego

@ Mocowanie (klient)

@ Gwint do trzpieni stanowiska odktadania

Zmieniacz narzedzia

Adapter
Mocowanie do koricowki do programowania

@ Mocowanie do pasywnego odblokowania stacji
odktadania

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane
Przytacze powietrza zaryglowane (zamienne/
bezposrednie)

Przytacze powietrza odryglowane (zamienne/
bezposrednie)

38 39

12

M8
—

I
%,

—]

e

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

O-Ring
Dox1.5

39 38

12
Q 6.8
N+

O-Ring
Dox1.5

1.05

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od
nar ed ia)

= 5 Tz
WPR5100F-00-A oo | oo M| oo eb
8
WPR5100L-00-A 00) oo |M| oo @
H © 71s

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar WPR5125 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow

38

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WPR5125

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» W ZAKRESIE DOSTAWY
10 [kawatek]
O O-ring
COR0090150

[kg)
450
400

350 |

300

250 |

200
150
100
50
0

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia
i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

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

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

GV1-4X8
Ztacze srubowe proste

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac na zmieniacz narzedzi.

Mr

My< %506 {j’
0000

2,5 m/s? Fa I

—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 2000
My [Nm] 2000
Fa [N] 30000

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

GV1-8X8
Ztacze srubowe proste

AWPR5125-00-A
Stanowisko odkfadania

WV1-4X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AWPR5125-10-A
Stanowisko odkfadania

WV1-8X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB190938
Koncéwka do programowania

[0

-
m
()
L
=
n
m
<
n
o
By,
2
>

ZUB190820
Kontrola pozycji ttoka

ZUB192304
Zapadka zwalniajaca

NJRO04-E2SK

wtyk M8

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Rodzaj napedu

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeniesienie energii elektryczne

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajaca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
WPR5125F-00-A
TK 125
pneumatyczne
10

opcjonalnie

900
mechaniczny

2.5

0.01

0.02

10

10

2.5

4..10

6

5..+80

130

146

4

WPR5125L-00-A
TK 125
pneumatyczne
10

opcjonalnie

900

mechaniczny

0.01
0.02
25
4..10

5..+80

142
2.9

WPR5125F-00-A

/—16x¢6@

N = ===, S
L § Me oo | oo aQ}| dlm) oo QH‘ <ﬁ
9 @ 80h7
XF YF
o

=
Islsl s

o
@ 2x G1/8" [ -
®10x G1/4"

l®-d
16.25

WPR5125L-00-A

exM10x18—1 |

o

@16x¢6

B

e

XL
Y o =

J—MLOO o

YL

S cAMEC

BRI

16.25

10x G1/4" @

2><M8

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

Kotek / otwdr do umieszczenia elementu
centrujacego

@ Mocowanie (klient)

@ Gwint do trzpieni stanowiska odktadania

Zmieniacz narzedzia

Adapter
Mocowanie do koricowki do programowania

@ Mocowanie do pasywnego odblokowania stacji
odktadania

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane

@ Przytacze powietrza zaryglowane (zamienne/
bezposrednie)

Przytacze powietrza odryglowane (zamienne/
bezposrednie)

38 39

12

M8
—

I
%,

—]

e

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

O-Ring
Dox1.5

39 38

M8

12
Q 6.8
N+

0.15

O-Ring
Dox1.5 1.05

f—

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od
narzedzia)

°
-

65

0o mm@mmo

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

oo oo || oo | o

°

=)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar WPR5160 / Zmieniacz narzedzia / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow

40

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WPR5160

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» W ZAKRESIE DOSTAWY
10 [kawatek]
O O-ring
COR0130150

[kg]
500

400 |

300 |

200

100

0

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia

i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

0 75 150 225 300 375 450 525 600 675 750 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

GV1-8X8
Ztacze srubowe proste

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac na zmieniacz narzedzi.

Mr

My< 0500 ) ’
OOO
2,5 m/s? FaI
—e— 5m/s?

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 2500
My [Nm] 2500
Fa [N] 35000

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

GV3-8X13ID
Tulejka wkrecana

AWPR5160-00-A
Stanowisko odkfadania

WV1-8X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AWPR5160-10-A
Stanowisko odkfadania

i TECHNIKA SENSOROWA
—e
ZUB190821 )
Kontrola pozycji ttoka
=m—

ZUB190938
Koncéwka do programowania

NJRO04-E2SK

wiyk M8

ZUB192664
Zapadka zwalniajaca

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

» Dane techniczne

WPR5160F-00-A WPR5160L-00-A
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 160 TK 160
Rodzaj napedu pneumatyczne pneumatyczne
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba] | 10 10
Przeniesienie energii elektryczne opcjonalnie opcjonalnie
Przeptyw na element przenoszacy [l/min] 1400 1400
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu mechaniczny mechaniczny
Skok blokujacy [mm] 2.5
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm] 0.01 0.01
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.02 0.02
Sita spajajaca [N] 10
Sita rozdzielajaca [N] 10
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 2.5 2.5
Cisnienie robocze [bar] 4..10 4..10
Nominalne cignienie robocze [bar] 6 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80 5..+80
Pojemnosc¢ cylindra na cykl [cm?] 204
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 298 269
Masa [kg] 5.8 4.3
@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
\WPRS160F-00 WPRSTE0L-00A @ Zintegrowany przepust powietrza
5o @ Mo.cowar.]ig glementu zasilajgcego
e % @ Gniazdo inicjatora
0" )&

O

s >—10x M12

IT—exMm10

DIN912*

9@0

160
+0.02 g10H7
198.6

207

YF

32.5

4.5
E

=]

=

~ i

XF YF

oo &b

10
16.25

2x G1/8"

@1 0x G3/8"

®

1oxM12—" 7}

exMiox1s—] | |

©
X

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

XL YL

Hiel [t]Isl  [sl[28]

sl

16.25

2><¢10

L1 0x G3/8" @ 2M10

Kotek / otwdr do umieszczenia elementu
centrujacego

@ Mocowanie (klient)

@ Gwint do trzpieni stanowiska odktadania

Zmieniacz narzedzia

Adapter
Mocowanie do koricowki do programowania

@ Mocowanie do pasywnego odblokowania stacji
odktadania

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane
Przytacze powietrza zaryglowane (zamienne/
bezposrednie)

Przytacze powietrza odryglowane (zamienne/
bezposrednie)

38 39

16
M12
10.2,

O-Ring
$13x1.5 1.2

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

39 38

16
10.2,

O-Ring
@13x1.5 1.05

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od
narzedzia)

WPR5160F-00-A 4”5]0
—

WPR5160L-00-A g’|e7 004 00

EVY
BZARZS

B
00 |00

¢ 8
0 | 009

!

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
SERIA WWR1000

> ZALETY PRODUKTU

» Pewny chwyt przy spadku cisnienia

Potaczenie akumulatora sprezynowego i mechaniczne-
go przenoszenia sity zapewnia bezpieczne trzymanie

narzedzia - nawet w przypadku nagtej utraty cisnienia w
uktadzie.

» Wysokie obcigzenia dla duzych wyzwan

Dzieki udzwigowi przekraczajgcemu 1000 kg, zmieniacz
narzedzi idealnie nadaje sie do stosowania w robotach
o duzej wytrzymatosci i umozliwia stabilne, zautomatyzo-
wane procesy wymiany nawet w najbardziej wymagaja-
cych warunkach.

P> Nieograniczona r6znorodnosé przeno$nikéw mediow

Niezaleznie od tego, czy chodzi o pneumatyke, podci-
$nienie, hydraulike, chtodziwo, sygnaty elektryczne czy
obcigzenie - nasz modutowy system umozliwia integracje
szerokiej gamy nosnikdw mediow - elastycznie dosto-
sowujac sie do najbardziej zréznicowanych wymagan
procesowych.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Czes¢ stata

- Do montazu po stronie robota

Trzpien centrujacy
- Zabezpieczenie przed skreceniem i pozycjonowanie elementu
luznego

Element luzny
- Do montazu od strony narzedzia

@ Trzpien ryglujacy
- Dopasowany do tulei ryglujacej

Naped

- Sitownik pneumatyczny o podwdjnym dziataniu
@ Zintegrowana sprezyna

- Pochtaniacz energii przy spadku cisnienia
Kontrola pozyciji ttoka

- Za pomocg indukcyjnego czujnika zblizeniowego
Tuleja blokujaca

@ Kotnierz robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

@ Mocowanie elementu zasilajagcego

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 Przeniesienie energii elektryczne Przeniesienie energii pneumatyczne
Rozmiar
WWR1160 TK 160 opcjonalnie opcjonalnie
WWR1200 TK 200 opcjonalnie opcjonalnie

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi <€ www.zimmer-group.com 43
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WWR1160

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sily i momenty
Przedstawia statyczne sity i momenty, ktdre moga
Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- oddziatywac na zmieniacz narzedzia w stanie zaryglowanym.
[kgr]ﬂai ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
800 | Mr
700 | '
600 9
="
500 ¢ ii‘:ﬂ_é‘.!f
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY

g 2 [kawatek]

— Uchwyt zaciskowy czujnika zblizeniowego

S~ ZUB0014

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE

GV1-8X8
Ztacze srubowe proste

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

il
i

KAG500

Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

NJ8-E2S-17
Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8

TECHNIKA SENSOROWA //
1

ZUB0022
Ostrze programujace

ALSR1-1200
Stanowisko odkfadania

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]
Masa [kg]

» Dane techniczne
WWR1160F
TK 160
opcjonalnie
opcjonalnie
mechaniczny
1

0.02

3.0

6..8

6

5..+80

48

8.7

WWR1160L
TK 160
opcjonalnie
opcjonalnie
mechaniczny

0.02
3.0
6..8

6
5..+80

5.3

WWR 1160 F

Q25

(1) exwno

DIN912*

(1) omixto

130

I\
+0.02 @10H7

565

175

6
E
©

@ 12x Mdx7
(5) 12ah6x10

WWR 1160 L

Q205

/—Sx M10x17.5

<)
o

130

@160

£0.02 @10H7
[ ‘ )

130

° o o

o

3
05

/—mOHhM @

=N

115

@ 124008
(5) 2mea0

0

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo czujnika zblizeniowego

Centrowanie wstepne/zabezpieczenie przed
skreceniem

@ Mocowanie od strony narzedzia

@ Kontrola elementu luznego dostepna

Sruba zamykajaca odryglowania awaryjnego
(cofniecie ttoka)

@ Sruba zamykajaca odryglowania awaryjnego
(cofniecie bolca)

@ Otwdr mocujacy obejmy przewodu migkkiego

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane

[ WWR 1160 F

hu_t ™ T, 21}

= wwr 1160L

Wysokos¢ konstrukeyjna w pozycji zaryglowanej

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WWR1200

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sily i momenty
Przedstawia statyczne sity i momenty, ktdre moga
Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- oddziaWwaé na zmieniacz narzedzia w stanie zaryg\owanym.
[kgr]ﬂai ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
1600 | Mr
1400 | '
1200 9
="
1000 ¢ ;&-2_!,
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
g 2 [kawatek]
— Uchwyt zaciskowy czujnika zblizeniowego
S~ ZUB0014
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE

GV1-8X8
Ztacze srubowe proste

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

il
i

KAG500

Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

NJ8-E2S-17
Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8

TECHNIKA SENSOROWA //
1

ZUB0022
Ostrze programujace

ALSR1-1200
Stanowisko odkfadania

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Hamowanie samoistne przy ryglowaniu
Skok blokujacy [mm]

Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]
Masa [kg]

» Dane techniczne
WWR1200F
TK 200
opcjonalnie
opcjonalnie
mechaniczny
1

0.02

3.0

6..8

6

5..+80

83

15

WWR1200L
TK 200
opcjonalnie
opcjonalnie
mechaniczny

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

b s (D)

DIN912*

6 g

@) wew ®

| 565

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

() 1M
@ 12M10
@ 12M6x10

245

WWR 1200 L
@315
@200
@ 002 012H7 @
—bxM12x17.5
012HIX15 /’I
y
-0 ° [ ooy
5 O
_ ) - | —2x012HT15
P m AN
B W

150

@ 6xM16x17.5

(ﬂw

@GXM12
ZxMIZ

M

10

245

T F—O—‘h iz

10

D125 H1 @

115

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo czujnika zblizeniowego

Centrowanie wstepne/zabezpieczenie przed
skreceniem

@ Mocowanie od strony narzedzia

@ Kontrola elementu luznego dostepna

Sruba zamykajaca odryglowania awaryjnego
(cofniecie ttoka)

@ Sruba zamykajaca odryglowania awaryjnego
(cofniecie bolca)

@ Otwdr mocujacy obejmy przewodu migkkiego

@ Przytacze powietrza zaryglowane

Przytacze powietrza odryglowane

[ [——1 T~ WWR 1200F
. ®
- 0o 9 - ol

=] [F——tI TP WwR 12001

Wysokos¢ konstrukeyjna w pozycji zaryglowanej

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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ZMIENIACZE NARZEDZI AUTOMATYCZNY
PRZEGLAD SERII

n ZMIENIACZE NARZEDZI AUTOMATYCZNY 48-59

‘. Seria FWR 50

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com

49

Przeglad serii / Zmieniacze narzedzi automatyczny



Seria FWR / Zmieniacz narzedzia / automatyczny / Wyposazenie do robotéw
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
SERIA FWR

> ZALETY PRODUKTU

» Zautomatyzowany zmieniacz narzedzi bez zewnetrz-
nego sterowania

W potaczeniu ze stacjg do odtozenia zmieniacz po
wsunieciu jest aktywowany mechanicznie, dzieki czemu
do procesu wymiany nie jest wymagane dodatkowe
zasilanie energia.

» Reczny zmieniacz narzedzi

Wielkosci FWR40 i FWR50 mozna otworzyc¢ tylko jedng
reka. Jesli nie jest to pozgdane, mozna zablokowac recz-
ne aktywowanie.

» Opcjonalne przesytanie mediow

Dostosuj zmieniacz narzedzi do swojego zastosowania.
Dzieki elementom energetycznym serii WER1500 mozna
przesytac rézne media za pomocg standardowych
potaczen!

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

» DANE TECHNICZNE

Czes¢ stata

- Do montazu po stronie robota

Kotnierz montazowy
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

Kontrola obecnosci czesci luznej

- Za pomocg indukcyjnego czujnika zblizeniowego
@ Mocowanie elementu zasilajacego

- Bezposrednie potaczenie, bez ptyt adaptera

Element luzny
- Do montazu od strony narzedzia

(6) Blokada
- Reczna aktywacja
- Automatyczna aktywacja za pomoca stacji do odtozenia

Zintegrowany przepust powietrza
- Przepust powietrza i prézni
- Mozliwe wysterowanie bezprzewodowe

Blokada recznej aktywaciji (wybierana)
- Zabezpieczenie przed niepozadanym poluzowaniem

1ISO 9409-1

TK 40
TK 50
TK 63
TK 80

*Masa manipulacyjna to maksymalny cigzar, jaki moze znajdowac si¢ na zmieniarce narzedzi.

Masa manipulacyjna = efektor koricowy + obrabiany przedmiot

Kotnierz montazowy wg EN Masa manipulacyjna maks. *

[kal
13
16
20
29

Waga narzedzia maks.* *

[kal
5
7

10
12

* *Waga narzedzia to maksymalny ciezar chwytaka, ktéry moze znajdowac sie w magazynie (bez przedmiotu obrabianego).

Waga narzedzia = chwytak + luzna czgs¢

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Przeniesienie energii
pneumatyczne
[Liczba]

4

4
4
4

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.

< www.zimmer-group.com
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR FWR40

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» W ZAKRESIE DOSTAWY

O

4 [kawatek]
O-ring
COR0050100

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

[kg]

14

N

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

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

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

GVM5
Ztacze srubowe proste

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac na zmieniacz narzedzi.

Fa
Mrr‘.‘ M
Mr [Nm] 40
My [Nm] 40
Fa [N] 1000

PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

@

o

=T 0 =

V74

NJRO04-E2SK

Q TECHNIKA SENSOROWA

A

AFWR1-40-A
Stanowisko odkfadania

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m —

wtyk M8

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk

M8

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]

Waga narzedzia maks. [kg]

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeptyw na element przenoszacy M5 [I/min]
Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajaca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [°]
Sita dokrecania [N]*

Moment dociagajacy [Nm]*

Cisnienie operacyjne dla przesytu energii [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
FWR40F-00-B
TK 40

13

5

4

170
opcjonalnie
0.6

0.02

0.03

0

0

1.8

1.3

50

3

-06..6
5..+80
0.95
IP44**
0.14

*Przestrzegad sity dociskania elementéw energii!

**tylko w stanie sprzezonym

FWR40L-00-B
TK 40

13

5

4

170
opcjonalnie

1.8
1.3

06..6
5..+80
1.19
IP44**
0.21

FWR40F-00-B

60
35°
® N
W\ 4”"
PN
g@q
o
|

O

5
@ 4x M6 40

DIN 912

FWR40L-00-B

4x M6x10 @
P 6H7X6 @

£0.02 B6H7

4.5

=Y

60

20 = L4x M5 @

2x M2 @
DIN912

<
19 5,1

0
®
72

q5°

«—L—” 4x M4 @

DIN 912

5
23
]

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie elementu zasilajgcego
@ Gniazdo inicjatora
D Mocowanie (klient)
Zmieniacz narzedzia

Adapter

@ Tryb reczny / automatyczny

OFTINC)
A\

T (2

| | )
\ [ /

%O-Ring

& 5x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

M5

~ @

afl|

—+——FWR40F-00-B

3
1 T
|| [ 1© ———FWR40L-00-B

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR FWR50

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddziatywac¢ na zmieniacz narzedzi.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[ka]
16 | ‘ Fa
14 | Mr (-’ ﬁ My
12
10 4
8 2,5 m/s?
6 —e— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
o Mr [Nm] 60
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 1200

» W ZAKRESIE DOSTAWY

2 [kawatek] 2 [kawatek]

O O-ring O O-ring
COR0060100 COR0100100

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE PRZYLACZA/POZOSTALE

P é GVM5
Q‘ Ztacze $rubowe proste

il

i

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

WV1-8X8 AFWR1-50-A
K Ztacze skrecane katowo-wychylne Stanowisko odkfadania

E § Q TECHNIKA SENSOROWA

=T 0 =

NJRO4-E2SK
0_// Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0.3 m —

wiyk M8

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

* NJ5-E2SK-01
/ Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
i M8
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» Dane techniczne
Nr katalogowy FWR50F-00-B FWR50L-00-B

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 50 TK 50
Masa manipulacyjna maks. [kg] 16 16
Waga narzedzia maks. [kg] 7 7
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba] | 4 4
Przeptyw na element przenoszacy M5 [I/min] | 170 170
Przeptyw na element przenoszacy G1/8" [I/min] | 650 650
Przeniesienie energii elektryczne opcjonalnie opcjonalnie
Skok blokujacy [mm] 0.6

Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.02

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.03

Sita spajajgca [N] 0 0

Sita rozdzielajaca [N] 0 0
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 2.0 2.0
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [°] | 1.5 1.5

Sita dokrecania [N]* 70

Moment dociggajacy [Nm]* 4

Cisnienie operacyjne dla przesytu energii [bar] | -0.6 ... 6 -06..6
Temperatura robocza [°C] 5..+80 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 2.41 2.67
Typ ochrony wg IEC 60529 IP44** IP44**
Masa [kg] 0.25 0.32

*Przestrzegac sity dociskania elementéw energii!
**tylko w stanie sprzezonym

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

A MEXA0 @ @ Mocowanie (klient)

%50 002 OO Zmieniacz narzedzia
@¢6H7x6‘\ £0.02 @ 6H7 BEHTXE @ Adapter

- @ Tryb reczny / automatyczny

@ @ 39
07
o 2 o 0
0 e = - 0 ~
~ 1 ~ il

FWR50F-00-B FWR50L-00-B

75

R ( ® \ 9

@2x M5 2x61/8"@ o = =

Q)| ) S =

AN
o
2x G1/8" @ 2x M5 @ 7 o @ O-Ring
| @ 10x1
o
% b . E zé b Y—= o ’ ‘ H { Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)
| N i - X 7 I @
39
@ 31.5H o 07
| el
435 L ©
gl el 1]
o 5 2 117
K i
B \
Q
8 -Ring
@ 6xi
Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

4x M5 @
DIN 912

—t—
® ! @
[o] | 4 FWRS50F-00-B

.
ﬂﬂﬁfﬂ] ———FWR50L-00-B

o

40
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Rozmiar FWR63 / Zmieniacz narzedzia / automatyczny / Wyposazenie do robotéw

ZMIENIACZ NARZEDZIA

ROZMIAR FWR63

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddziatywac¢ na zmieniacz narzedzi.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

[ka]

20 ¢ ‘ Fa

18 Mr

16 9 (—s ﬂ My

14

12

10 2,5 m/s?
8 —e— 5 m/s?
6 2
4 —e— 10 m/s’
(2) Mr [Nm] 100

0 25 50 75 100 125 150 175 200225 250 275 300 [mm] My [Nm] 100
Fa [N] 1900
2 [kawatek] 2 [kawatek]
O O-ring O O-ring
COR0060100 COR0120100

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

%* | ZASILANIE W ENERGIE

il

i

GVM5
Ztacze srubowe proste

PRZYLACZA/POZOSTALE

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

WV1-8X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne

P &

o

AFWR1-63-A
Stanowisko odkfadania

E § Q TECHNIKA SENSOROWA

=T 0 =

NJRO4-E2SK
0_// Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0.3 m —

wiyk M8

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

—— NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
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» Dane techniczne
Nr katalogowy FWR63F-00-B

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 63
Masa manipulacyjna maks. [kg] 20
Waga narzedzia maks. [kg] 10
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba] | 4
Przeptyw na element przenoszacy M5 [I/min] | 170
Przeptyw na element przenoszacy G1/8" [I/min] | 650
Przeniesienie energii elektryczne opcjonalnie
Skok blokujacy [mm] 1
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.02
Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.03
Sita spajajgca [N] 0

Sita rozdzielajaca [N] 0
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 2.2
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [°] | 1.5

Sita dokrecania [N]* 100
Moment dociggajacy [Nm]* 5
Cisnienie operacyjne dla przesytu energii [bar] | -0.6 ... 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?2] 5.98
Typ ochrony wg IEC 60529 P44 >
Masa [kg] 0.42

*Przestrzegac sity dociskania elementéw energii!
**tylko w stanie sprzezonym

FWR63L-00-B
TK 63

20

10

4

170

650
opcjonalnie

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

115

FWR63L-00-B

2x M2

o
2><G1/8“® o
Y—— g
0 )
TE T
( ) @ 40n7 ol

95°

4x M6

@D\N 912

4><M5®
ﬁ zé%
s 2

10.5 ol

79

4x M5
DIN 7984

2x G1/8" @
DIN 912@

@

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie elementu zasilajgcego

@ Gniazdo inicjatora

D Mocowanie (klient)

Zmieniacz narzedzia

Adapter

@ Tryb reczny / automatyczny

@, (3)

14

G1/8
e —
P95

O-Ring

@12x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

@) s
0.7
| [e]
/\ \#

[ 1] ‘

f

8.5
M5

-Ring

?6xi

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

— FWR63F-00-B

45

—1—FWR63L-00-B

[o]
i
&1
E—
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Rozmiar FWR80 / Zmieniacz narzedzia / automatyczny / Wyposazenie do robotéw

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR FWR80

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddziatywac¢ na zmieniacz narzedzi.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[ka]
30 , Fa
25 | Mr (—; ‘ Aw My
15
2,5 m/s?
10 o 5 M/S?
—e— 10 m/s?
5
o Mr [Nm] 160
0 50 100 150 200 250 300 850 400 [mm] My [Nm] 160
Fa [N] 3200

» W ZAKRESIE DOSTAWY

2 [kawatek] 2 [kawatek]

O O-ring O O-ring
COR0060100 COR0120100

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE PRZYLACZA/POZOSTALE

P é GVM5
Q‘ Ztacze $rubowe proste

il

i

Elementy zasilania i akcesoria do zmieniacz
narzedzi mozna znalez¢ na stronie 70

WV1-8X8 AFWR1-80-A
K Ztacze skrecane katowo-wychylne Stanowisko odkfadania

E § Q TECHNIKA SENSOROWA

=T 0 =

NJRO4-E2SK
0_// Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0.3 m —

wiyk M8

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

* NJ5-E2SK-01
/ Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
i M8
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1

Masa manipulacyjna maks. [kg]

Waga narzedzia maks. [kg]

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeptyw na element przenoszacy M5 [I/min]
Przeptyw na element przenoszacy G1/8" [I/min]
Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]

Sita spajajgca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [°]
Sita dokrecania [N]*

Moment dociggajgcy [Nm]*

Cisnienie operacyjne dla przesytu energii [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

**tylko w stanie sprzezonym

» Dane techniczne

FWR80F-00-B
TK 80
29

12

4

170
650
opcjonalnie
1

0.02
0.03

0

0

2.2

1.5

120

6
-06..6
5..+80
8.38
IP44**
0.51

*Przestrzegac sity dociskania elementéw energii!

FWR80L-00-B
TK 80

29

12

4

170

650
opcjonalnie

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 @

100

2x M2 @
g DIN 912
| ==
ol i il
Y —a a
Il i I
[ls]
@ 50H7 -
.
o
(%]

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie elementu zasilajgcego
@ Gniazdo inicjatora
D Mocowanie (klient)
Zmieniacz narzedzia
Adapter

@ Tryb reczny / automatyczny

O (3)

14

G1/8
e —
P95

O-Ring

@12x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

@) s
0.7

Wi o]

/\ \#

[ 1] ‘

f

8.5
M5

-Ring

?6xi

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

45

FWR80L-00-B

—_—
"
| ﬁ*FWRsOF—OOB
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MAGNETYCZNY ZMIENIACZ NARZEDZI
PRZEGLAD SERII

n MAGNETYCZNY ZMIENIACZ NARZEDZI e
:Lf-? Seria WMR2000 62

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Seria WMR2000 / Zmieniacz narzedzia / magnes / Wyposazenie do robotéw

62

ZMIENIACZ NARZEDZIA
SERIA WMR2000

> ZALETY PRODUKTU

@ IO-Link

>

» CECHY SERII

Rozmiar

Elektromagnes trwaty

Elektromagnes trwaty w wersji NC gwarantuje bezpiecz-
ne przytrzymanie, nawet w przypadku awarii zasilania.

Zintegrowane zasilanie w media

Mozliwos¢ zastosowania do czterech zintegrowanych zia-
czy sprezonego powietrza / prozni. Ponadto niezawodng
transmisje sygnatéw zapewniajg specjalne uszczelnione
piny sprezynowe.

Wytrzymate materiaty

Zmieniacz narzedzi zostat skonstruowany zgodnie z za-
sadami GMP (Good Manufacturing Practice) oraz normg
ISO 14644. Jest wykonany wytgcznie z materiatéw zgod-
nych z FDA, aby zapewni¢ zmniejszona emisje czastek
statych. Wytrzymate powierzchnie i materiaty gwarantujg
odpornosé na agresywne srodki czyszczace, takie jak
nadtlenek wodoru (H,0,) itp.

Warianty

6 10-Link °
I Wersja I/0 [}
g Materiatly zgodne z FDA Y
E Materiaty odporne naH,0, Y
§ Zabezpieczone przeciwkorozyjnie [}
*; Certyfikat do pomieszczen czystych °
IP6s | IP68 [}

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

» DANE TECHNICZNE

Certyfikaty
- Skonstruowany zgodnie z klasg A GMP
- Materiaty odporne na H,0,
- Certyfikat TUV do klasy pomieszczen czystych

Naped
- Elektromagnes trwaty (wersja NC)
- Bezpieczne przytrzymanie takze przy zaniku zasilania

Kotnierz robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

@ Zintegrowany przepust powietrza
- Przepust powietrza i prézni
- Mozliwe wysterowanie bezprzewodowe

Zintegrowane zasilanie i transmisja sygnatow
- Uszczelnione styki sprezynowe zgodne z FDA
- Zintegrowane kodowanie czesci ruchomej

@ Element luzny
- Do montazu od strony narzedzia
- Uszczelniony kotnierz

Czes¢ stata
- Do montazu po stronie robota
- Uszczelniony kotnierz

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1

Rozmiar

WMR2063

TK 63

Przeniesienie energii pneumatyczne

[Liczba] [Liczba]
4 10

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

Przeniesienie energii elektryczne
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Rozmiar WMR2063 / Zmieniacz narzedzia / magnes / Wyposazenie do robotéw

64

ZMIENIACZ NARZEDZIA
ROZMIAR WMR2063

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

@ IO-Link

~e

» Zmienna pozycja montazowa

[kg]
10

8

6

4

2

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspieszenia

i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

:K

—o— 25 m/s?
—o— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

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

» W ZAKRESIE DOSTAWY
e 4 [kawatek]
— Ostona z tworzywa sztucznego do srub

173835

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
ZASILANIE W ENERGIE

CPNEU02498
Ztacze proste

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac na zmieniacz narzedzi.

Mr

(58
000

Fal

Mr [Nm] 20
My [Nm] 13
Fa [N] 265

PRZYLACZA/POZOSTALE

-,

~S»

AWMR2063-00-A
Stanowisko odkfadania

CPNEU02497
Ztacze katowe

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

NJ5-E2SK

=

————

M8

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Rodzaj napedu

Napigcie robocze [V]*

Prad znamionowy [A]*

Czas wigczenia * *

Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeniesienie energii elektryczne [Liczba]
Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Napigcie robocze elementu zasilajacego [V]
Prad znamionowy elementu zasilajacego [A]
Transmisja danych

Sita utrzymuijaca [N]

Sita spajajaca [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Klasa pomieszczenia czystego zgodnie z DIN EN ISO 14644-1
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

*Potrzebne tylko do zwalniania.

» Dane techniczne
WMR2063F-00-A
TK 63

magnes

24

1.5

Wspodtczynnik pracy 10% 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

**QOdnosi sie do elektromagnesu trwatego (do zwalniania).

***Przy przykreceniu na catej powierzchni.

WMR2063L-00-A
TK 63
magnes

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

@ |
C)

2.5

8.2
£H
©

26

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza

@ Mocowanie elementu zasilajgcego
Mocowanie (klient)

@ Zmieniacz narzedzia

Adapter
Kodowanie
Magnes trzymajacy @
o (3 =
© ©
o r
0.7 I -Ring
@8x1

Doprowadzenie energii bez weza migkkiego (od robota)

@

10

©
> ©
1
! 4[ PR |
07 |l -Ring
@8x1

Doprowadzenie energii bez weza miekkiego (od
narzedzia)

——WMR2063F-00-A

61
4l

1228

WMR2063L-00-A

Wi
R@@
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SCHEMATY OBWODOW

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

not used

1-Y2
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 |c2 |c3 |11 I12aI13 |14 |15 |21 I22a |23 I24a lzs

mojoqou op aludzesodAp\ / saubew / eizpdzieu zoejuaiwz / €90Z2HINM Jelwzoy
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» WMR2063L-00-A

. Mmojoqou op aludzesodAp\ / saubew / eizpdzieu zoejusaiwz / €90ZHINM Jelwzoy

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
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ELEMENTY ZASILANIA | AKCESORIA DO
ZMIENIACZ NARZEDZI

» SCHEMAT POLACZEN HWR2031 / HWR2040 / HWR2050

WER1500 | || |
t——s 3 APWER1511

.
| [
| | [

WER1500 - +==3 : :
| |
| | (]

APWER1512

» SCHEMAT POLACZEN HWR63 / HWR80

r A r-a
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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» SCHEMAT POLACZEN WWR1160 / WWR1200

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

» SCHEMAT POLACZEN FWR

WER1500 | |

I
WER1500 - +==3
I

S

Wyijatek: nie wolno stosowa¢ WER1500FSI36-05-A lub WER1500LSI36-05-Al
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ELEMENTY ZASILANIA | AKCESORIA DO
ZMIENIACZ NARZEDZI

» WER1500 - ELEMENTY ZASILANIA

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba sprzegiet hydrokinetycznych
Gwint przytaczeniowy

Cisnienie robocze [bar]

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Pneumatyczna
WER1500FPL01-03-A WER1500LPL01-03-A WER1500FPL01-06-A WER1500LPL01-06-A WER1500FPL02-12-A WER1500LPL02-12-A

Czesc stata Element luzny  Czesc¢ stata Element luzny  Czesc stata Element luzny

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
IP54 IP54 P54 P54 P54 P54

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Prad sygnatu

WER1500FSI04-00-A WER1500LS104-00-A WER1500FSI08-00-A WER1500LS108-00-A WER1500FSI12-00-A WER1500LSI12-00-A
Czesc stata Element luzny = Czesc¢ stata Element luzny  Czesc stata Element luzny
4 4 8 8 12 12

Styki sprezynowe  Styki sprezynowe

Styki sprezynowe  Styki sprezynowe  Styki sprezynowe  Styki sprezynowe

8 8 2 2 1.5 1.5

60 60 30 30 30 30

M8 M8 M12 M12 M12 M12

Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo
Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte
IP54 IP54 IP54 IP54 IP54 IP54

Nr katalogowy

Pasuje do
Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

WER1500FSI24-05-A WER1500LSI24-05-A WER1500FSI36-05-A WER1500LS136-05-A

Czesc¢ stata Element luzny  Czes¢ stata Element luzny
24 24 36 36

Styki sprezy- Styki sprezy- Styki sprezy- Styki sprezy-
nowe nowe nowe nowe

3 3 3 3

60 60 60 60

Konfekcjono- Konfekcjono- Konfekcjono- Konfekcjono-

wane wane wane wane

Koniec wolnej  Koniec wolnej ~ Koniec wolnej  Koniec wolnej
nici nici nici nici

IP40 IP40 IP40 IP40

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Prad sygnatu przy podtaczeniu czujnika po stronie narzedzia
WER1500LS104-15-A
Element luzny
2x4

Styki sprezynowe
3

60

M8

Gniazdo

Ztacze okragte
P54

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potgczenia

Prad znamionowy [A]
Napiecie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Prad sygnatowy przy bezposrednim podtaczeniu do UR
WER1500FSI08-10-A WER1500LS108-10-A

Czesc stata Element luzny
8 8

Styki sprezynowe  Styki sprezynowe
1.5 1.5

30 30

M8 M8

Gniazdo Kotek

Ztgcze okragte  Ztacze okragte
IP54 P54
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Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Hot-Plug

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

Czes¢ stata

4

Styki sprezynowe
2

30

M8

Kotek

Ztacze okragte
P54

Czesc¢ stata

4

Styki sprezynowe
2

30

M8

Gniazdo

Ztacze okragte
IP54

Czesc¢ stata

8

Styki sprezynowe
2

30

M8

Gniazdo

Ztacze okragte
IP54

Element luzny
8

Styki sprezynowe
2

30

M8

Kotek

Ztacze okragte
P54

Nr katalogowy

Pasuje do

Transmisja danych

Rodzaj potaczenia

Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

> Dane techniczne — Komunikacja

WER1500FIL01-00-A  WER1500LIL01-00-A WER1500FIL01-19-A

Czesc stata
10-Link

Styki sprezynowe
M12

Kotek

Ztgcze okragte
IP54

Element luzny
10-Link

Styki sprezynowe
M12

Gniazdo

Ztgcze okragte
IP54

Czesc stata
|O-Link

Styki sprezynowe
M12

Kotek

Ztacze okragte
IP54

WER1500LIL01-19-A
Element luzny
|O-Link

Styki sprezynowe
M12

Gniazdo

Ztacze okragte
P54

Nr katalogowy

Pasuje do
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Ochrona czesci stalej

WER1500LLN00-00-A
Element luzny
IP54

WER1500LLN00-19-A
Element luzny
IP54

» WER1500 - PLYTY POSREDNICZACE

Nr katalogowy

» Dane techniczne

APWER1511F APWER1511L APWER1512F APWER1512L
Pasuje do Czesc stata Element luzny = Czesc¢ stata Element luzny
HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 /
Strony zaciskéw 1 HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 /
HWR2050 HWR2050 HWR2050 HWR2050
Strony zaciskow 2 WER1500 WER1500 WER1500 WER1500
Liczba elementy zasilajace 1 1 2 2
Masa [kg] 0.006 0.006 0.013 0.012
Pasuje do Czesc sta’fa}/ Czesc sta{e}/
elementluzny  element luzny
s HWR63-B HWR63-B
Strony zaciskow 1 HWRBO-B/ HWRBO-B/
Strony zaciskéw 2 WER1500 WER1500
Liczba elementy zasilajace 1 2
Masa [kg] 0.01 0.035

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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ZMIENIACZ NARZEDZI

» WER1500 - PRZEWOD PASUJE DO CZESCI STALEJ

Nr katalogowy

Liczba stykéw
Gwint przytaczeniowy
Typ przytacza

Wersja
Dtugos¢ przewodu [m]
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne

Nr katalogowy
Liczba stykéw
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Wersja

Dtugos¢ przewodu [m]

Typ ochrony wg IEC 60529

» WER1500 - PRZEWOD PASUJE DO ELEMENT LUZNY

Nr katalogowy
Liczba stykéw

Gwint przytaczeniowy
Typ przytacza

Wersja
Dtugosc przewodu [m]
Typ ochrony wg IEC 60529

Liczba stykow
Gwint przytaczeniowy
Typ przytacza

Wersja
Dtugosc przewodu [m]
Typ ochrony wg IEC 60529

KAG500B4 CSTEO01757 KAW500B4 CSTE01758
4 8 4 8
M8 M8 M8 M8
Gniazdo Kotek / koniec Gniazdo Kotek / koniec
przewodu przewodu
Proste Proste Katowe Katowe
5 5 5 5
P67 P67 P67 P67
KAG500IL CSTEO01751 CSTEO01752 CSTEO01753 CSTEO01754
5 8 12 8 12
M12-M12 M12 M12 M12 M12
Meskie/zeriskie Qniazdo/ ko- Qniazdo/ ko- Qniazdo/ ko- Qniazdo/ ko-
niec przewodu  niec przewodu niec przewodu  niec przewodu
Proste/proste  Proste Proste Katowe Katowe
5 5 5 5 5
P67 P67 P67 P67 P67
» Dane techniczne
CSTEO01745 CSTEO01755 CSTEO01748 CSTEO01756
4 8 4 8
M8 M8 M8 M8
Kofek / koniec Gniazdo / koniec Kotek / koniec Gniazdo / koniec
przewodu przewodu przewodu przewodu
Proste Proste Katowe Katowe
2 2 2 2
IP67 IP67 IP67 IP67
CSTEO01746 CSTEO01747 KAG500IL CSTEO01749 CSTEO01750
8 12 5 8 12
M12 M12 M12-M12 M12 M12
Kotek / koniec Kotek / koniec Meskie/Zerﬁskie Kotek / koniec Kotek / koniec
przewodu przewodu przewodu przewodu
Proste Proste Proste/proste Katowe Katowe
2 2 5 2 2
P67 P67 IP67 IP67 P67

» WER1500 - ZLACZE OKRAGLE PASUJE DO CZESCI STALEJ

Nr katalogowy
Liczba stykéw
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Wersja
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne

B8-G-4
4
M8

Gniazdo

Proste
P67

CSTE01048
8
M12

Gniazdo

Proste
P67

B8-W-4
4

M8
Przytacze
lutowane
Katowe
P67

CSTE01765
8
M12

Gniazdo

Katowe
P67

» WER1500 - ZLACZE OKRAGLE PASUJE DO ELEMENT LUZNY

Nr katalogowy
Liczba stykéw

Gwint przytaczeniowy
Typ przytacza

Wersja
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne

$8-G-4
4
M8

Przytacze za pomoca
zacisku nozowego
Proste

IP67

$12-G-8
8
M12

Przytacze za pomoca
zacisku nozowego
Proste

IP67

S8-W-4

4

M8

Przytacze lutowane

Katowe
P67

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

S12-W-8
8
M12
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» WER3000 - ELEMENTY ZASILANIA

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba sprzegiet hydrokinetycznych
Gwint przytaczeniowy

Cisnienie robocze [bar]

Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Pneumatyczna

WER3000FPL01-04 WER3000LPL01-04 WER3000FPL02-03 WER3000LPL02-03 WER3000FPL04-06-A
Czesc¢ stata

Czesc stata

Element luzny

Czesc stata

Element luzny

WER3000LPL04-06-A
Element luzny

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

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

IP54 P54 P54 P54 P54 P54

» Dane techniczne — Prad obciazenia

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

Czesc stata Element luzny = Czesc¢ stata Element luzny  Czesc stata Element luzny

1 1 GHPE GHPIE (3+PE)/ 4 (3+PE)/ 4

Ztacze wtykane Ztacze wtykane Ztacze wtykane Zigcze wtykane Ztgcze witykane Zigcze wtykane

140 140 15 15 15/6 15/6

58 58 630 630 630/125 630/125

M8 M8 M23 M23 M23 M23

Kotek Kotek Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo

Koncowka kabla Koncowka kabla Ztacze okragte — Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte
P54 P54 P54 P54

» Dane techniczne — Prad sygnatu

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

Czesc stata Element luzny  Czesc¢ stata Element luzny  Czesc stata Element luzny

8+2 8+2 12 12 12 12

bezdotykowa bezdotykowa Ztacze wtykane Ztacze wtykane Styki sprezynowe Styki sprezynowe

0.2 0.2 6 6 3 3

24 24 150 150 60 60

M12 M12 M23 M23 M23 M23

Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo

Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztgcze okragte  Ztacze okragte  Ztgcze okragte

P67 P67 P54 P54 IP54 IP54

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

Czesc stata Element luzny  Czesc¢ stata Element luzny

19 19 19 19

Ztacze wtykane  Ztacze wtykane  Styki sprezynowe  Styki sprezynowe

6 6 3 3

63 63 60 60

M23 M23 M23 M23

Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo

Ztacze okragte
IP54

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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ZMIENIACZ NARZEDZI

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Prad sygnatowy z ekranowaniem
WER3000FSI11-20-A WER3000LSI11-20-A WER3000FSI11-21-A  WER3000LSI11-21-A
Czesc stata Element luzny = Czesc¢ stata Element luzny
11+1 11+1 11+1 11+1

Ztacze wtykane  Ztacze wtykane  Styki sprezynowe  Styki sprezynowe

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

6 6 3 3

150 150 60 60

M23 M23 M23 M23

Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo

Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte
P54 IP54 IP54 IP54
WER3000FSI18-20-A WER3000LSI18-20-A WER3000FSI18-21-A  WER3000LSI18-21-A
Czesc stata Element luzny  Czesc¢ stata Element luzny
18+1 18+1 18+1 18+1

Ztacze wtykane  Ztacze wtykane  Styki sprezynowe  Styki sprezynowe
6 6 3 3

63 63 60 60

M23 M23 M23 M23

Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo

Ztagcze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte
P54 IP54 IP54 IP54

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]

Napigcie robocze [V]

Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia
Podtaczenie techniki sensorowej
Typ ochrony wg IEC 60529

> Dane techniczne — Prad sygnatu i opcje potaczen dla czujnikéw WWR / Kodowanie narzedzi
WER3000LSI13-11-A WER3000LSI13-26-A WER3000FSI14-01-A WER3000FSI14-02-A WER3000FSI14-16-A WER3000FSI14-17-A

Element luzny  Elementluzny  Czesc stata Czes¢ stata Czes¢ stata Czesc stata

13+6 13+6 14+5 czujniki 14+5 czujniki 14+5 czujniki 14+5 czujniki

Ztacze wtykane  Styki sprezynowe Ztacze wtykane Ztacze wtykane  Styki sprezynowe  Styki sprezynowe

6 3 6 6 3 3

63 60 63 63 60 60

M23 M23 M23 M23 M23 M23

Gniazdo Gniazdo Kotek Kotek Kotek Kotek

Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztgcze okragte  Ztacze okragte  Ztgcze okragte
Z lewej Z prawej Z lewej Z prawej

IP54 IP54 P54 P54 P54 P54

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykéw

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Prad sygnatu przy podtaczeniu czujnika po stronie narzedzia
WER3000LSI04-14-A  WER3000LSI04-15-A WER3000LSI08-14-A WER3000LS108-15-A
Element luzny  Elementluzny  Elementluzny  Element luzny

4x3 4x3 4x4 4x4

Ztacze wtykane  Styki sprezynowe Ztacze wtykane  Styki sprezynowe
3 3 3 3

60 60 60 60

M8 M8 M8 M8

Gniazdo Gniazdo Gniazdo Gniazdo

Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztgcze okragte
IP54 IP54 P54 P54

Nr katalogowy

Pasuje do

Liczba stykow

Rodzaj potaczenia

Prad znamionowy [A]
Napigcie robocze [V]
Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

> Dane techniczne — Spawanie ultradzwiekowe
WER3000FLA01-27-A  WER3000LLA01-27-A

Czes¢ stata Element luzny

1 1

Ztgcze wtykane  Ztacze wtykane

6 6
2000 2000
Kotek Kotek

BNC High Voltage BNC High Voltage
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Nr katalogowy

Pasuje do

Transmisja danych

Rodzaj potaczenia

Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Komunikacja

Nr katalogowy

Pasuje do
Predkos¢ przesytu danych [Mbit/s]

Transmisja danych

Rodzaj potaczenia

Gwint przytaczeniowy

Typ przytacza

Rodzaj przytaczenia

Typ ochrony wg IEC 60529

WERS3000FIL01-00 WER3000LIL01-00 WER3000FIL01-09-A WER3000LIL01-09-A WER3000FIL01-18-A WER3000LIL01-18-A
Czesc stata Element luzny = Czesc¢ stata Element luzny  Czesc stata Element luzny
10-Link 10-Link |O-Link |O-Link |O-Link |O-Link
Ztacze wtykane Ztacze wtykane  Styki sprezynowe  Styki sprezynowe bezdotykowa bezdotykowa
M12 M12 M12 M12 M12 M12
Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo Kotek Gniazdo
Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte  Ztacze okragte
P54 P54 P54 P54 P67 P67
WER3000FPB01-00 WER3000LPB01-00 WER3000FPN01-00 WER3000LPN01-00 WER3000FPN01-09-A WER3000LPN01-09-A
Czesc¢ stata Element luzny  Czes¢ stata Element luzny  Czes¢ stata Element luzny
12 12 100 100 100 100

) ) Profinet/Indu-  Profinet/Indu-  Profinet/Indu-  Profinet/Indu-
Profibus Profibus strial Etéernet strial Etgernet strial Etéernet strial Etéernet
Ztacze wtykane Ztacze wtykane Ztacze wtykane Ztacze wtykane ﬁ(t))\/ll;(lesprezy- :;;;l;;sprezy—
M12 M12 M12 M12 M12 M12
Kotek Gniazdo Gniazdo Gniazdo Gniazdo Gniazdo

Ztgcze okragte
IP54

Ztgcze okragte
IP54

Ztgcze okragte
IP54

Ztacze okragte
P54

Ztacze okragte
IP54

Ztacze okragte
IP54

Nr katalogowy
Pasuje do
Liczba sprzegiet hydrokinetycznych

Gwint przytaczeniowy

Cisnienie robocze maks. [bar]

Przeptyw na element przenoszacy maks. [I/min]
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Hydrokinetyczne

WER3000FFLO01-03-A
Czesc¢ stata

1

G1/4"

150

12

IP54

WER3000LFLO01-03-A
Element luzny

1

G1/4"

150

12

IP54

Nr katalogowy

Pasuje do
Typ ochrony wg IEC 60529

» Dane techniczne — Ochrona czesci statej

WER3000LLN00-00-A
Element luzny
IP54

» WER3000 - PLYTY POSREDNICZACE

Nr katalogowy

» Dane techniczne

Strony zaciskow 1

Strony zaciskow 2
Liczba elementy zasilajace

Masa [kg]

element luzny
WWR1160 /
WWR1200
WER3000

2

0.15

element luzny
WWR1160 /
WWR1200
WER3000

4

0.42

APWER3031F APWER3031L APWER3032F APWER3032L
Pasuje do Czesc stata Element luzny  Czesc¢ stata Element luzny
Strony zaciskéw 1 HWR63-B / HWR63-B / HWR63-B / HWR63-B /

y HWR80-B HWR80-B HWR80-B HWR80-B
Strony zaciskéw 2 WER3000 WER3000 WER3000 WER3000
Liczba elementy zasilajace 1 1 2 2
Masa [kg] 0.054 0.055 0.09 0.091
Nr katalogowy APWER3062 APWER3064
Pasuje do Czesc¢ stata / Czesc¢ stata /
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ELEMENTY ZASILANIA | AKCESORIA DO
ZMIENIACZ NARZEDZI

» WER3000 - PRZEWOD PASUJE DO CZESCI STALEJ

» Dane techniczne
Nr katalogowy KAG500IL

Liczba stykéw 5

Gwint przytaczeniowy M12-M12

Typ przytacza Meskie/zeriskie
Wersja Proste/proste
Dtugos¢ przewodu [m] 5

Typ ochrony wg IEC 60529 P67

» WER3000 - PRZEWOD PASUJE DO ELEMENT LUZNY

» Dane techniczne

Nr katalogowy CSTEO01745 KAG500IL CSTEO01748
Liczba stykéw 4 5 4

Gwint przytaczeniowy M8 M12-M12 M8

Typ przytacza ggg&/é dklj)nlec Meskie/zenskie ggg\l;vc/) ;jmlec
Wersja Proste Proste/proste Katowe
Dtugos¢ przewodu [m] 2 5 2

Typ ochrony wg IEC 60529 P67 P67 P67

» WER3000 - ZLACZE OKRAGLE PASUJE DO CZESCI STALEJ

» Dane techniczne

Nr katalogowy RSTVLM23G06B-B RSTVLM23W06B-B RSTVLM23G08B-B RSTVLM23W08B-B

Liczba stykéw 6 6 8 8

Gwint przytaczeniowy M23 M23 M23 M23

Typ przytacza Gniazdo Gniazdo Gniazdo Gniazdo

Wersja Proste Katowe Proste Katowe

Typ ochrony wg IEC 60529 P67 P67 P67 P67

Nr katalogowy RSTVSM23G12B-B  RSTVSM23W12B-B RSTVSM23G19B-B RSTVSM23W19B-B CSTEO01156 CSTEO01157
Liczba stykow 12 12 19 19 4 4
Gwint przytaczeniowy M23 M23 M23 M23 M12 M12
Typ przytacza Gniazdo Gniazdo Gniazdo Gniazdo Kotek Kotek
Wersja Proste Katowe Proste Katowe Proste Katowe
Typ ochrony wg IEC 60529 P67 P67 P67 P67 P67 P67

» WER3000 - Zt ACZE OKRAGLE PASUJE DO ELEMENT LUZNY
» Dane techniczne

RSTVLM23G06SB RSTVLM23W06S-B RSTVLM23G08SB RSTVLM23W08S-B

Liczba stykéw 6 6 8 8

Gwint przytaczeniowy M23 M23 M23 M23

Typ przytacza Kotek Kotek Kotek Kotek

Wersja Proste Katowe Proste Katowe

Typ ochrony wg IEC 60529 P67 P67 P67 P67

Nr katalogowy RSTVSM23G12S-B  RSTVSM23W12S-B RSTVSM23G19S-B RSTVSM23W19S-B CSTEO01156 CSTEO01157
Liczba stykow 12 12 19 19 4 4
Gwint przytaczeniowy M23 M23 M23 M23 M12 M12
Typ przytacza Kotek Kotek Kotek Kotek Kotek Kotek
Wersja Proste Katowe Proste Katowe Proste Katowe
Typ ochrony wg IEC 60529 P67 P67 IP67 P67 P67 P67
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» WER4000 - ELEMENTY ZASILANIA

» Dane techniczne — Pneumatyczna
Nr katalogowy WER4000FPL06-06-A WER4000LPL06-06-A WER4000FPL15-12-A  WER4000LPL15-12-A

Pasuje do Czesc stata Element luzny  Czesc¢ stata Element luzny
Liczba sprzegiet hydrokinetycznych 6 6 15 15
Gwint przytaczeniowy G1/8" G1/8" M5 M5
Cisnienie robocze [bar] -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10
Przeptyw na element przenoszacy [l/min] 500 500 150 150
Typ ochrony wg IEC 60529 IP54 P54 P54 P54
» Dane techniczne — Prad obciazenia
WER4000FLAG3.05-A  WER4000LLAO305-A
Pasuje do Czesc stata Element luzny
Liczba stykow 8 3
Rodzaj potaczenia Ztacze wtykane Ztacze wtykane
Prad znamionowy [A] 150 150
Napigcie robocze [V] 630 630
Gwint przytaczeniowy
Typ przylacza Konfekcjono- Konfekcjono-
wane wane
okl e e K.or.1iec wolnej Kprjiec wolnej
nici nici
Typ ochrony wg IEC 60529 P65 IP65

» Dane techniczne — Hydrokinetyczne

Nr katalogowy WER4000FFLO01-13-A  WER4000LFL01-13-A WER4000FFL02-13-A WER4000LFL02-13-A WER4000FFL04-13-A WER4000LFL04-13-A
Pasuje do Czesc¢ stata Element luzny  Czes¢ stata Element luzny  Czes¢ stata Element luzny
Liczba sprzegiet hydrokinetycznych 1 1 2 2 4 4

Gwint przytaczeniowy G1/2" G1/2" G1/2" G1/2" G1/2" G1/2"
Cisnienie robocze maks. [bar] 250 250 250 250 250 250

Przeptyw na element przenoszacy maks. [I/min] | 25 25 25 25 25 25

Typ ochrony wg IEC 60529 IP54 IP54 P54 P54 P54 P54
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ROZDZIELACZE OBROTOWE
PRZEGLAD SERII

n ROZDZIELACZE OBROTOWE .
. Seria DVR 82

. Seria DVR1000 100

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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ROZDZIELACZE OBROTOWE

SERIA DVR

> ZALETY PRODUKTU

» Kompaktowy uktad przenoszenia mediow

Ten zespdt prowadzenia mediow eliminuje ryzyko pek-
niecia przewodu i nieokreslonych niekorzystnych kontu-
row spowodowanych przez przewody zasilajgce.

Ptaska konstrukcja

Konstrukcja ta minimalizuje obcigzenie robota momen-
tem i umozliwia stosowanie mniejszych, ekonomiczniej-
szych elementow.

Ztote styki

Umozliwiajg elastycznosc¢ przenoszenia przy zapewnie-
niu bezpieczenstwa procesu: od prgdu o niskim napieciu
i matym natezeniu po napiecie do 250 woltdéw i natezenie
do 6 amperdw.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Ogranicznik momentu obrotowego
- Podparcie wirnika przy ruchu obrotowym

Wytrzymata, lekka obudowa
- Stop aluminium pokryty twarda powtoka
- Stal azotowana

Kotnierz robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

@ Bezposrednie potaczenie doptywu powietrza
- Do typoszeregu WWR

System sprezyn
- Od DVR63 podwajnie przylegajace
@ Pierscien slizgowy
- Powtoka z twardego ztota
- Mozliwos$¢ transmisji pradu o niskim napieciu i matym natezeniu

Do 8 zintegrowanych przepustow powietrza
- Do bezprzewodowego przeprowadzania sprezonego powietrza
- Nie trzeba obracac pakietu przewoddéw

maks. 12-biegunowe przenoszenie energii
- Do bezprzewodowej transmisji sygnatéw
- Przewody nie sg obcigzane przez skrecanie

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 Przeniesienie energii pneumatyczne Przeniesienie energii elektryczne
[Liczba]
DVR40 TK 40 4 4-biegunowe
DVR50 TK 50 4 4-biegunowe
DVR63 TK 63 6 6-biegunowe
DVR80 TK 80 6 6-biegunowe
DVR100 TK 100 4/8 8-biegunowe
DVR125 TK 125 4/8 12-biegunowe
DVR160 TK 160 4/8 12-biegunowe

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.
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ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR40

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa > Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddzia{ywaé na rozdzielacz obrotowy.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[ka]
25
20 ¢
15
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
4 [kawatek] 4 [kawatek]
a Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
& l C7984060129 COR0025100
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE
KAG500S4 0

P -9 GVM5 EC R
ﬁ‘ Ztacze $rubowe proste

Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — wtyk M8

WVM5 ’
K Ztacze skrecane katowo-wychylne /’

KAW500B4
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

KAW500S4 @
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — wtyk M8

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE //-'
me— KAG500B4 &>
// Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo o /0
M8
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» Dane techniczne
Nr katalogowy DVR4014

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]*
Przeniesienie energii elektryczne

Prad maks. [A]

Napigcie maks. [V]

Przyspieszenie maks. [m/s?]
Maksymalne obroty

Maksymalne obroty [°/s]

Bicie promieniowe +/- [mm]

Bicie osiowe+/- [mm]

Staty moment obrotowy [Nm]

Moment obrotowy odkrecania [Nm]
Cisnienie robocze maks. [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

TK 40

4
4-biegunowe
3

24

22

120

720

0.02

0.02

1.5

10
5..+80
0.7
IP40
0.39

*Mozliwa préznia

DIN 7984

+0.02 @ 6H7

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie od strony narzedzia

@ Ogranicznik momentu obrotowego

Elektryczne przeniesienie energii od strony
robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Mozliwos$¢ przytgczenia uszczelnienia
pneumatycznego

Zmieniacz narzedzia

S

>—U—E

Adapter
J\ 2 4
3 |4
% 1 3
. (I

FN
X 12
x T, 7,

Obtozenie PIN-6w

= =
Q 3
[ I3
hy N
Q \n S
Il
= -Ring

07 @2.5x1

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)
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ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR50

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa > Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddzia{ywaé na rozdzielacz obrotowy.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[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
> W ZAKRESIE DOSTAWY
4 [kawatek] 4 [kawatek]
a Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
& l C7984060129 COR0025100
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE
KAG500S4 ° o

P -9 GVM5 EC R
ﬁ‘ Ztacze $rubowe proste

Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — wtyk M8

WVM5 ’
K Ztacze skrecane katowo-wychylne /’

KAW500B4
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

KAW500S4 @
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — wtyk M8

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE //-'
me— KAG500B4 &>
// Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo o /0
M8
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]*
Przeniesienie energii elektryczne

Prad maks. [A]

Napigcie maks. [V]

Przyspieszenie maks. [m/s?]
Maksymalne obroty

Maksymalne obroty [°/s]

Bicie promieniowe +/- [mm]

Bicie osiowe+/- [mm]

Staty moment obrotowy [Nm]

Moment obrotowy odkrecania [Nm]
Cisnienie robocze maks. [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

*Mozliwa préznia

» Dane techniczne
DVR5014
TK 50

4
4-biegunowe
8

24

22

120

720

0.02

0.02

1.5

10
5..+80
8.1
IP40
0.62

@ 4x M6x8 —
@ @ 6H7Xx6—

10

@Ms @31.5)17 @ -
I R

~

"L

W

EEB s

DIN 7984

4x90

+0.02 @ 6H7

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie od strony narzedzia

@ Ogranicznik momentu obrotowego

Elektryczne przeniesienie energii od strony
robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Mozliwos$¢ przytgczenia uszczelnienia
pneumatycznego

Zmieniacz narzedzia

S

>—U—E

-X

Adapter

P \ > 4

12 |3 |4
L),

(R

-X

Obtozenie PIN-6w

s 7]
s
f@ ®

-Ring
L 07 @2.5x1

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)
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ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR63

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac¢ na rozdzielacz obrotowy.

[kg]

80 |

70 |

60

50

40 2,6 m/s?

30 —e— 5 m/s?

20 —e— 10 m/s?

12 Mr [Nm] 300
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275300 [mm] My [Nm] 300

Fa [N] 1500
» W ZAKRESIE DOSTAWY
4 [kawatek] 6 [kawatek]
a Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
e l C7984060129 COR0030100

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

GVM5
Ztacze srubowe proste

WVM5

&%

ZASILANIE W ENERGIE

Ztacze skrecane katowo-wychylne
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» Dane techniczne
Nr katalogowy DVR63I16

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 63
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]* | 6
Przeniesienie energii elektryczne 6-biegunowe
Prad maks. [A] 6
Napigcie maks. [V] 250
Przyspieszenie maks. [m/s?] 22
Maksymalne obroty 120
Maksymalne obroty [°/s] 720
Bicie promieniowe +/- [mm] 0.03
Bicie osiowe+/- [mm] 0.03
Staty moment obrotowy [Nm] 2
Moment obrotowy odkrecania [Nm] 3
Cisnienie robocze maks. [bar] 10
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 10.5
Typ ochrony wg IEC 60529 P64
Masa [kg] 1.3
*Mozliwa préznia
@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie od strony narzedzia
80h8 @ Ogranicznik momentu obrotowego

4x90°

63 4x M6

+0.02 @ 6H7 DIN 7984

=

6H7x8 @

Elektryczne przeniesienie energii od strony
robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Mozliwos$¢ przytgczenia uszczelnienia
pneumatycznego

Zmieniacz narzedzia

Adapter

Obtozenie PIN-6w

1Y%

m
Q
O-Ring

el 07 @3x1

M3ﬁj

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)
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ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR80

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac¢ na rozdzielacz obrotowy.

(k]

80 |

70 |

60

50 ¢

40 2,6 m/s?

30 —e— 5 m/s?

20 —e— 10 m/s?

12 Mr [Nm] 300
0 50 100 150 200 250 300 350 400 [mm] My [Nm] 300

Fa [N] 1500
» W ZAKRESIE DOSTAWY
6 [kawatek] 6 [kawatek]
a Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
e l C7984080169 COR0030100

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

GVM5
Ztacze srubowe proste

&%

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZASILANIE W ENERGIE

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

» Dane techniczne

DVR80I16
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 80
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]* | 6
Przeniesienie energii elektryczne 6-biegunowe
Prad maks. [A] 6
Napigcie maks. [V] 250
Przyspieszenie maks. [m/s?] 22
Maksymalne obroty 120
Maksymalne obroty [°/s] 720
Bicie promieniowe +/- [mm] 0.03
Bicie osiowe+/- [mm] 0.03
Staty moment obrotowy [Nm] 2
Moment obrotowy odkrecania [Nm] 3
Cisnienie robocze maks. [bar] 10
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 27
Typ ochrony wg IEC 60529 P64
Masa [kg] 2
*Mozliwa préznia
@ Mocowanie (od strony robota)
@ 100n8 @ Zintegrowany przepust powietrza
50 Mocowanie od strony narzedzia
£0.02 g8H7 @ Ogranicznik momentu obrotowego
@70 Elektryczne przeniesienie energii od strony

33° M @
/6)( M8x10 @
8H7x8 @

40

6.3

robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Mozliwos$¢ przytgczenia uszczelnienia
pneumatycznego

Zmieniacz narzedzia

Adapter

Obtozenie PIN-6w

1Y%

M3ﬁj

m
Q
O-Ring

el 07 @3x1

+0.02 28H7

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar DVR100 / Rozdzielacze obrotowe / Wyposazenie do robotéw

92

ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR100

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.

> Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
moga oddziatywac¢ na rozdzielacz obrotowy.

[kg]
I
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
6 [kawatek] 4 [kawatek]
g Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
e l C0912080169 COR0070150

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

GV1-8X8
Ztacze srubowe proste

&%

WV1-8X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZASILANIE W ENERGIE

www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

» Dane techniczne

DVR10014 DVR10018
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 100 TK 100
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]* | 4 8
Przeniesienie energii elektryczne 8-biegunowe 8-biegunowe
Prad maks. [A] 6 6
Napigcie maks. [V] 250 250
Przyspieszenie maks. [m/s?] 20 20
Maksymalne obroty 100 100
Maksymalne obroty [°/s] 600 600
Bicie promieniowe +/- [mm] 0.04 0.04
Bicie osiowe+/- [mm] 0.04 0.04
Staty moment obrotowy [Nm] 2 4
Moment obrotowy odkrecania [Nm] 4 6
Cisnienie robocze maks. [bar] 10 10
Temperatura robocza [°C] 5..+80 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 86 100
Typ ochrony wg IEC 60529 P64 P64
Masa [kg] 3.8 4.5
*Mozliwa préznia
12508 @ Mocowanie (od strony robota)
proTe 1008H7 @ Zintegrowany przepust powietrza

@) sxcve f——@%

4.5

X_>E

d 8888

ST xTOT@ 6

12

U
82

(3) sxave L—M—J ©

é@@szi

@ Mocowanie od strony narzedzia

@ Ogranicznik momentu obrotowego

Elektryczne przeniesienie energii od strony
robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Mozliwos$¢ przytgczenia uszczelnienia
pneumatycznego

Zmieniacz narzedzia

>—U_E)7

Adapter

A4 Aod L

If‘ %%FG
P, ¥ ¥

-
°

Obtozenie PIN-6w

% ®

N

I
2 k g
) < ]

=
-Ri
1.2 (Z)7xl1n.g

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)

@ 4xG1/8"

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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Rozmiar DVR125 / Rozdzielacze obrotowe / Wyposazenie do robotéw

ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR125

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa > Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddzia{ywaé na rozdzielacz obrotowy.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[ka]
300 |
250
200
150
2,5 m/s?
100 —e— 5 m/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
6 [kawatek] 4 [kawatek]
g Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
& ' C7984100209 COR0070150

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

& é GV1-8X8 WV1-8X8
ﬁ‘ Ztacze srubowe proste - Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZASILANIE W ENERGIE
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Nr katalogowy

» Dane techniczne

DVR12514 DVR125I18
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 125 TK 125
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]* | 4 8
Przeniesienie energii elektryczne 12-biegunowe 12-biegunowe
Prad maks. [A] 6 6
Napigcie maks. [V] 250 250
Przyspieszenie maks. [m/s?] 20 20
Maksymalne obroty 100 100
Maksymalne obroty [°/s] 600 600
Bicie promieniowe +/- [mm] 0.05 0.05
Bicie osiowe+/- [mm] 0.05 0.05
Staty moment obrotowy [Nm] 4 5
Moment obrotowy odkrecania [Nm] 5 6
Cisnienie robocze maks. [bar] 10 10
Temperatura robocza [°C] 5..+80 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 220 225
Typ ochrony wg IEC 60529 P64 P64
Masa [kg] 59 7.1
*Mozliwa préznia
& 160n3 @ Mocowanie (od strony robota)
R 12510H7 @ Zintegrowany przepust powietrza

@ 8x G1/8" r__gé__wow @

45

@ MET—_ ‘

@
@
12

82

N ECY

6x M10 @

DIN 7984

@ 1or7x12 (1)

+0.02 10H7

@ Mocowanie od strony narzedzia

@ Ogranicznik momentu obrotowego

Elektryczne przeniesienie energii od strony
robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Mozliwos$¢ przytgczenia uszczelnienia
pneumatycznego

Zmieniacz narzedzia
s &

Adapter
XP%FE%%%PF%H%“WG
i Vo B Yo Ho 11, 0,90

FO P P P O R T PR IR PR

X J“

2

>—
> T

x 1

Obtozenie PIN-6w

Q( ®

A

b i
2 & ;
(S <| [

=
O-Ri
12 gras

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)

12

@ 4xG1/8"

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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Rozmiar DVR160 / Rozdzielacze obrotowe / Wyposazenie do robotéw

ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR160

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa > Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére
Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddziatywaé na rozdzielacz obrotowy.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[kal
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
6 [kawatek] 4 [kawatek]
a Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
& ’ C7984100209 COR0070150

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

& % GV1-8X8 WV1-8X8
ﬂ‘ Ztacze srubowe proste - Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZASILANIE W ENERGIE
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]*
Przeniesienie energii elektryczne

Prad maks. [A]

Napigcie maks. [V]

Przyspieszenie maks. [m/s?]
Maksymalne obroty

Maksymalne obroty [°/s]

Bicie promieniowe +/- [mm]

Bicie osiowe+/- [mm]

Staty moment obrotowy [Nm]

Moment obrotowy odkrecania [Nm]
Cisnienie robocze maks. [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

*Mozliwa préznia

» Dane techniczne
DVR16014
TK 160

4
12-biegunowe
6

250

20

100

600

0.05

0.05

10
5..+80
480
IP64

9.1

DVR160I8
TK 160

8
12-biegunowe
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

B 1oHx12(1)

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie od strony narzedzia

@ Ogranicznik momentu obrotowego

Elektryczne przeniesienie energii od strony
robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Mozliwos$¢ przytgczenia uszczelnienia
pneumatycznego

Zmieniacz narzedzia

Adapter

X J“

2

4 LA h 4
4

KLJI‘F‘ SFE%%%PFWHF“WH
b L P PO P PP i i

FO P P P O R T PR IR PR

>—
> T

x 1

Obtozenie PIN-6w

Q( ®

A

b i
2 & ;
(S <| [

=
O-Ri
12 gras

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)

@ =ove E

g ®: 3 & &1 | o )
g & ®: & &

18

@ 4xG1/8"

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Seria DVR1000 / Rozdzielacze obrotowe / Wyposazenie do robotow

98

ROZDZIELACZE OBROTOWE
SERIA DVR1000

> ZALETY PRODUKTU

» Rozdzielacz obrotowy z przemystowa siecig Ethernet

Zintegrowany pierscien slizgowy umozliwia bezpieczne
dla procesu zastosowanie przysztosciowej przemystowej

sieci Ethernet w maszynie.
» 8 zintegrowanych przepustow powietrza

Redukcja zuzycia do minimum i eliminacja niezdefinio-
wanych niekorzystnych konturéw pakietu przewodow
miekkich w celu efektywniejszego wykorzystania prze-
strzeni konstrukcyjnej maszyny.

» Podwodjne tozyskowanie

Zintegrowane tozyska watkowe zapewniajg duzg sztyw-
nos¢ i umozliwiajg prace robota z wiekszg dynamika,
zwiekszajgcg czasy taktowania.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» SCHEMAT PRZYLACZENIOWY

DVR1125PB DVR1125PN

IEEREEE R ) M o |

[
A
o] < o m 4] wn e

L

GNYE

SHIELD

BK

WH
SHIELD
WHOG
0G
WHGN
GN

.l

unotcupied

|

GNYE
15*
52
52
SHIELD
BK
Prafibus ~
Ethernet
Ethernet -
Ethernet
GN
Efhernet

0G
WHGN

||
T
3] ]
|
I
|

B U
|

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 Przeniesienie energii pneumatyczne Przeniesienie energii elektryczne

Rozmiar [Liczba]
DVR1125 TK 125 8 4-biegunowe + PE

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.
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Rozmiar DVR1125 / Rozdzielacze obrotowe / Wyposazenie do robotéw

ROZDZIELACZE OBROTOWE
ROZMIAR DVR1125

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- moga oddzia{ywaé na rozdzielacz obrotowy.
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[kg]

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

> W ZAKRESIE DOSTAWY

6 [kawatek] 8 [kawatek]
a Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym O O-ring
& ’ C7984100209 COR0070150

1 [kawatek]

O O-ring 145 x 2,5
COR1450250

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE ZASILANIE W ENERGIE

- é GV1-8X8 WV1-8X8
Q“ Ztacze srubowe proste I Ztacze skrecane katowo-wychylne

» ZALECANE WYPOSAZENIE DO DVR1125PB

PRZYLACZA/POZOSTALE PRZYLACZA/POZOSTALE

RSTVLM17G07S-B @
Ztacze okragte proste - wtyk M17

RSTVLM17G07B-B
Ztacze okragte proste - gniazdo M17

» ZALECANE WYPOSAZENIE DO DVR1125PN

PRZYLACZA/POZOSTALE PRZYLACZA/POZOSTALE

3 2
) CSTE01156 @ RSTVLM17G07B-B
N / Ztgcze proste - wtyk M12 | Ztacze okragte proste - gniazdo M17
4 1

RSTVLM17G07S-B
Ztacze okragte proste - wtyk M17

CSTEO01157 @
Ztacze katowe - wtyk M12

100 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Przeniesienie energii pneumatyczne [Liczba]
Przeptyw na element przenoszacy [l/min]
Protokét magistrali

Predkos¢ przesytu danych

Przytacze fieldbus 53

Przytacze fieldbus 54

Przeniesienie energii elektryczne
Przytacze zasilania 19

Podtaczenie zasilania 20

Prad maks. [A]

Napigcie maks. [V]

Przyspieszenie maks. [m/s?]
Maksymalne obroty

Maksymalne obroty [°/s]

Bicie promieniowe +/- [mm]

Bicie osiowe+/- [mm]

Staty moment obrotowy [Nm]

Moment obrotowy odkrecania [Nm]
Cisnienie robocze maks. [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
DVR1125PB

TK 125

8

290

Profibus

12

Wtyk, M12, 5-pinowy, kod B
Gniazdo, M12, 5-pinowe, kod B
4-biegunowe + PE
Sworzen, M17, 7-pinowy
Gniazdo, M17, 7-pinowe
9

250

20

100

600

0.05

0.05

4

5

10

5..+80

370

P64

8.5

DVR1125PN

TK 125

8

290

Przemystowa sie¢ Ethernet
100

Gniazdo, M12, 4-pinowe, kod D
Gniazdo, M12, 4-pinowe, kod D
4-biegunowe + PE
Sworzen, M17, 7-pinowy
Gniazdo, M17, 7-pinowe

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 @

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zintegrowany przepust powietrza
Mocowanie od strony narzedzia
Ogranicznik momentu obrotowego

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
robota

@ Elektryczne przeniesienie energii od strony
narzedzia

@ Okno montazowe

@ Zmieniacz narzedzia

Adapter

@ Magistrala obiektowa od strony robota

@ Magistrala obiektowa od strony narzedzia

N/ 1

210
)
14

@5

O-Ring
1.2 @7x1.5

Bezprzewodowy przepust powie-
trza (od strony narzedzia)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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UKLADY WYROWNANIA OSI
PRZEGLAD SERII

UKLADY WYROWNANIA OSI A

. Seria FGR 104
. Seria XYR1000 110

. Seria ZR1000 128

. Seria ARP 146

Przeglad serii / Uktady wyréwnania osi H

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com 103



Seria FGR / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
SERIA FGR

> ZALETY PRODUKTU

» Proces taczenia bez najmniejszych oporow

Lekkos¢ poruszania sie umozliwia przeprowadzenie
w krotkim czasie nawet najdelikatniejszych procesow
tgczenia.

» Sitownik pneumatyczny o pojedynczym dziataniu
tatwe wysterowanie i zmniejszone nakfady na uktadanie
przewodow.

» Mozliwos¢ mocowania centrycznego i mimosrodo-
wego

Aby uzyskac optymalny przebieg procesu, mozna w za-
leznosci od wymagan zacisnac albo centrycznie zabloko-
wac pozycje wyrownawcza.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

» Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Doprowadzanie energii
- Centrowanie

Wytrzymata, lekka obudowa
- Stop aluminium pokryty twarda powtoka

Kotnierz robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

@ Naped — zacisk mimosrodowy
- Sitownik pneumatyczny o pojedynczym dziataniu z tarcza cierng

Centrowanie napedu
- Trzy sitowniki pneumatyczne o pojedynczym dziataniu z ttokiem
stozkowym w odstepie 120°

@ Doprowadzanie energii
- Zacisk mimosrodowy

Przeniesienie sity
- Bezposrednio i z niewielkimi stratami za pomoca stozka/tarczy
ciernej
Uktad wyréwnujacy
- Bezsitowe wyrdwnywanie niedoktadnosci pozycji
- Skok wyréwnawczy do +/- 4 mm skoku

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 Sita utrzymujaca wycentrowana Sita utrzymujaca decentrowana
Rozmiar [N] [N]
FGR1040 TK 40 120 50
FGR1050 TK 50 250 140

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi <€ www.zimmer-group.com 105
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Rozmiar FGR1040 / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR FGR1040

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyiny w zaleznosci od

K
KO yspieszenia i ramienia Gzwigni

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]

» Sily i momenty » Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

X
kel przyspieszenia i ramienia dzwigni
4.

2,5 m/s?
—— 5m/s?

>My 2
——

—e— 10 m/s?

’

o

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

Mr [Nm] 5
My [Nm] 10
Fa [N] 1000

» W ZAKRESIE DOSTAWY

Ao

4 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
C7984060129

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

)2

GV1-8X8
Ztgcze srubowe proste

&

» Konstrukcja pionowa z decentrowang

sitg utrzymujaca
kal Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

Konstrukcja pozioma z decentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznoéci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni

| i
15

i 2,5 m/s?
e, ——5m/s2

05

[ka]
2

—— 10 m/s?

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

ZASILANIE W ENERGIE

WV1-8X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne
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» Dane techniczne
Nr katalogowy FGR1040

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 40

Wychylenie w poziomie +/- [mm] 2

Kat skrecenia maks. [°] 12

Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 120

Sita utrzymujaca decentrowana [N] 50

Cisnienie robocze [bar] 4..8

Nominalne cignienie robocze [bar] 6

Temperatura robocza [°C] 5..+80

Masa [kg] 0.84
@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie

Mocowanie od strony narzedzia
@ Wyréwnanie pozycji
Ptytka posredniczaca
@ Mocowanie ptytki posredniej
@ Przytacze powietrza (zacisk mimosrodowy)
Przytacze powietrza (centrowanie)
6x M6x6
D)|<N91>4<1
® 7
. °
2 | 4G1/8"@ ‘
é O |
= I J \ L
9 ,@ 25H7, o2 @
@79

+0.02 QBH7

DIN7984
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Rozmiar FGR1050 / Uktady wyroéwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR FGR1050

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

>My

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang

sitg utrzymujaca
fkal Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
14 |
2 [
10 i
8 ]
6 ¢ 2,6 m/s?
—e— 5m/s?
4
—e— 10 m/s?
2
0

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

Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
i

I "
44

[ka]
5

2,5 m/s?
—— 5m/s?

1 —e— 10 m/s?

OD 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]
Mr [Nm] 6
My [Nm] 13
Fa [N] 1000

» W ZAKRESIE DOSTAWY

Ao

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

4 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
C0912060149

ZASILANIE W ENERGIE

» Konstrukcja pionowa z decentrowang

sitg utrzymujaca
kal Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
14 |
12 -
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]

Konstrukcja pozioma z decentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznoéci od

K
lkal przyspieszenia i ramienia dzwigni
3
\ n
2,5
2
15
2,5 m/s?
| —— 5m/s?
—— 10 m/s?
05
0

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

ZASILANIE W ENERGIE

GV1-8X8
Ztgcze srubowe proste

&

WV1-8X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne

)2
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» Dane techniczne
Nr katalogowy FGR1050

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 50
Wychylenie w poziomie +/- [mm] 4

Kat skrecenia maks. [°] 9

Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 250
Sita utrzymujaca decentrowana [N] 140
Cisnienie robocze [bar] 4..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Masa [kg] 1.8

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
Mocowanie od strony narzedzia
@ Wyréwnanie pozycji
Ptytka posredniczaca
@ Mocowanie ptytki posredniej
@ Przytacze powietrza (zacisk mimosrodowy)
Przytacze powietrza (centrowanie)

4x90°

6x M6X6 e
DIN914

.

12

68

12

—G1/8" @ i
\

4x90°

BH7x12 @

4x M6
DIN912

+0.02 @ 6H7
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Seria XYR1000 / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
SERIA XYR1000

> ZALETY PRODUKTU

P> Nastawianie sity wyrownujacej i skoku

Za pomocg srub nastawczych mozna w najkrotszym
czasie optymalnie dostosowac wiasciwosci uktadu
wyréwnujgcego.

» Ptaska konstrukcja

Konstrukcja ta minimalizuje obcigzenie robota momen-
tem i umozliwia stosowanie mniejszych, ekonomiczniej-
szych elementow.

» Mozliwos¢ mocowania centrycznego i mimosrodo-
wego

W zaleznosci od wymagan mozna zacisng¢ albo cen-
trycznie zablokowac pozycje wyréwnawcza. Pomoc w
optymalizacji procesow

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Kontrola pozycji ttoka
- Za pomoca czujnikéw pola magnetycznego
- Dostgpne jako wyposazenie dodatkowe
Wytrzymata, lekka obudowa
- Stop aluminium pokryty twardg powtoka
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1
- Minimalna wysokos¢ konstrukcyjna
Sita wyréwnujaca
- Regulowana za pomoca $ruby nastawczej

@ Skok wyréwnujacy
- Ptynnie nastawiane (od wielkosci konstrukcyjnej 1063)

Tiok blokujacy
- Centrycznie za pomoca ttoka stozkowego

@ Zacisk mimosrodowo
- Za pomocg ttoka pneumatycznego z zamknigciem ciernym

Prowadnica liniowa
- Do pochtaniania najwiekszych sit i momentow

Piyty wyréwnawcze
- Do wyréwnywania bteddw pozycji w kierunku XY

» DANE TECHNICZNE

XYR1040
XYR1050
XYR1063
XYR1080
XYR1100
XYR1125
XYR1160
XYR1200

oot e OISk e Xy S s

[mm] [N] [N]

TK 40 3 150 30

TK 50 3.5 250 50

TK 63 4.5 400 125

TK 80 585 600 250

TK 100 6.0 900 450

TK 125 8.0 1500 600

TK 160 10.0 2000 1000

TK 200 125 3000 1250

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Rozmiar XYR1040 / Uklady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1040

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

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

» W ZAKRESIE DOSTAWY

4 [kawatek]

Ao

C7984060149

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang

sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

[ki] zastepuje projektu technicznego.
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]

Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkciji przyspieszenia i

ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
zastepuje projektu technicznego.

B -
5

[ka]
6

4
3
2,5 m/s?
2 —— 5m/s?
| —e— 10 m/s?
0
0 50 100 150 200 250 [mm]

Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

P é GVM5
Q‘ Ztacze $rubowe proste

e

—F

_

» Konstrukcja pionowa z decentrowang

sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

lkal zastepuije projektu technicznego.
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]

Konstrukcja pozioma z decentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

K
K9] astepuie projektu technicznego.
12
i
1
08
06
2,5 m/s?
04 —— 5 m/s?
—— 10 m/s?
02
0
0 50 100 150 200 250 [mm]

TECHNIKA SENSOROWA

ZUB109817
Kontrola pozycji ttoka

WVM5
- Ztacze skrecane katowo-wychylne
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Nr katalogowy

» Dane techniczne

XYR1040-B
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 40
Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm] &)
Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 150
Sita utrzymujaca decentrowana [N] 30
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl wycentrowana [cm?] | 6
Pojemnosé cylindra na cykl decentrowana [cm?] | 3
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 3.4
Masa [kg] 0.5
@ 25 H7x4 @ Mocowanie (od strony robota)
% 6H7x6 @ @ Zasilanie w energie
4xMEX10 @ @ Kontrola pozycji toka .
%jb/ Mocowanie od strony narzedzia
/@m \ @ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)
I S Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
‘@W ” Skok X
- @D Skok Y
‘ @ Ttok ryglujacy zaryglowany, zacisk mimosrodowy
[smsl dezaktywowany
@40 Ttok ryglujacy odryglowany, zacisk
£002 F6H7 mimosrodowy aktywowany
@ 2x M5 u
7|
1 g s e
| EaniiNy | i
r } G TR i
Jea 1 E | g Y res I

(]

74
65

s f

t— @6 H7x6 @

@\ |

==

75

O4

4xM6

®

DIN 7984
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Rozmiar XYR1050 / Uklady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1050

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang

sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

“:z] zastepuije projektu technicznego.

16

" =

12

10 -
8 2,5 m/s?
6 —— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalna mase manipulacyina w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

» Konstrukcja pionowa z decentrowang

sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

[kggl zastepuije projektu technicznego.
; -
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]

Konstrukcja pozioma z decentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

[:(z] zastegpuje projektu technicznego.
16 ' L |
1.4
1,2
1
08 2,5 m/s?
06 —— 5m/s?
04 —— 10 m/s?
0,2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

K9] astepuie projektu technicznego.
9
8 I | |
7
6
5
4 2,5 m/s?
3 —e— 5 m/s?
2 —e— 10 m/s?
1
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
Mr [Nm] 20
My [Nm] 20
Fa[N] 500

» W ZAKRESIE DOSTAWY

Ao

4 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
C7984060149

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

e

TECHNIKA SENSOROWA

& 2 é GVM5 ZUB109835
@‘ Ztgcze srubowe proste - Kontrola pozycji ttoka
. _——
WVM5
- Ztacze skrecane katowo-wychylne
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1

Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm]

Sita utrzymujaca wycentrowana [N]

Sita utrzymujaca decentrowana [N]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl wycentrowana [cm?]
Pojemnosé cylindra na cykl decentrowana [cm?]
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
XYR1050-B
TK 50

3.5

250

50

0.02

1..8

6

5..+80

8

4

6.2

0.66

@ @31.5 H7x5

P 6 H7X6

4xM6x10

00

@ 2xM5 R B S

46
43

159

[
27.1

BRE

=

-

84
75
|
~ ‘\?‘
@ o
|

#

J

50
+0.02 @ 6H7

N D6 H7X6 @

75

84

7.5

4xM6
DIN 7984

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Kontrola pozyciji ttoka

@ Mocowanie od strony narzedzia

@ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)

Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego

Skok X

@D Skok Y

@ Ttok ryglujacy zaryglowany, zacisk mimosrodowy
dezaktywowany

Ttok ryglujacy odryglowany, zacisk
mimosrodowy aktywowany

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar XYR1063 / Uklady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1063

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i

ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
zastepuije projektu technicznego.

[kl
35
30 B=
25

20 ~e u

15 2,6 m/s?
——5m/s?
10

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 350 [mm]

» Sily i momenty » Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty. Pokazuije maksymaln mase manipulacyina w funkcii przyspieszenia i

ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

» Konstrukcja pionowa z decentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

kel zastepuije projektu technicznego.
30
25 -
20
L
15
2,5 m/s?
10 —e— 5m/s?
—— 10 m/s?
5 /
0
0 100 200 300 400 [mm]

» Konstrukcja pozioma z decentrowanag
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

[:(2] zastegpuje projektu technicznego. lkal zastepuje projektu technicznego.
16 u ' | |
14 I 5
12 4 o
10
8 2,5 m/s? N 2,5 m/s?
6 —— 5m/s? 2 —— 5m/s?
4 —— 10 m/s? —e— 10 m/s?
1
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
3 [kawatek] 4 [kawatek]
'iﬂ Element zaciskowy a Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
KB8K & ’ C7984060149
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE @ B Q TECHNIKA SENSOROWA
GVMS5 @ NJ8-E2
Ztacze srubowe proste T Indukeyjny czujnik zblizeniowy — przewdd 5 m
NJ8-E2S °

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8

TECHNIKA SENSOROWA —E;i

T —

ZUB109833
Kontrola pozyciji ttoka

KHA1000-8
Uchwyt zaciskowy
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» Dane techniczne
Nr katalogowy XYR1063-B

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 63
Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm] 4.5
Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 400
Sita utrzymujaca decentrowana [N] 125
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl wycentrowana [cm®] | 16
Pojemnosé cylindra na cykl decentrowana [cm?] | 9
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 32.8
Masa [kg] 1.7
@ Mocowanie (od strony robota)
@ 2aomn @6 HTx6 @ () Zasilanie w energie
@ Kontrola pozyciji ttoka
‘(‘9\/ HMex13 @ () Mocowanie od strony narzedzia
h 36) Sruba nastawy skoku (XYR)
r %@F bi @ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)
\)a ~ e Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
‘ Skok X
@D Skok Y
- Skok tioka
@ Kontrola zacisku mimosrodowego
oxM5 15 @ Kontrola ttoka ryglujacego

3xM3x5

O,

|

il
5

.90
. .
I
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— ¢6H7x6®

144 |

@ Ttok ryglujacy zaryglowany, zacisk mimosrodowy
dezaktywowany

Ttok ryglujacy odryglowany, zacisk
mimosrodowy aktywowany
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Rozmiar XYR1080 / Uklady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1080

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang » Konstrukcja pionowa z decentrowang
sitg utrzymujaca sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
1g] "amienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie K ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
lkal zastepuije projektu technicznego. lkal zastepuije projektu technicznego.
70 70
% = % -
50 50
40 L 40 u
30 2 m/s? 30 2 m/s?
2 ——35m/s? 2 ——35m/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]
» Sily i momenty » Konstrukcja pozioma z wycentrowang » Konstrukcja pozioma z decentrowana
sitg utrzymujaca sitg utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty. Pokazuje maksymalna mase manipulacyina w funkaji przyspieszenia i Pokazuje maksymalna mase manipulacyina w funkdji przyspieszenia i
kg) "amienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie kal ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
9 zastegpuje projektu technicznego. 9 zastepuje projektu technicznego.
30 12
[ |
25 I n 10 '
20 8
15 6
2m/s? 2m/s?
10 —e— 3,5 m/s? 4 —e— 3,5 m/s?
—— 7,5 m/s? —— 7,5 m/s?
5 2
0 0
0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
Mr [Nm] 100
My [Nm] 100
Fa[N] 1500
3 [kawatek] 6 [kawatek]
'iﬂ Element zaciskowy a Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
KB8K & ’ C7984080229
o
GV1-8X8 a— NJ8-E2
Ztacze srubowe proste T Indukeyjny czujnik zblizeniowy — przewdd 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Ztacze skrecane katowo-wychylne Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8
TECHNIKA SENSOROWA ZUB109831
- Kontrola pozyciji ttoka
—
KHA1000-8

Uchwyt zaciskowy
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Nr katalogowy

» Dane techniczne

XYR1080-B
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 80
Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm] 5.5
Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 600
Sita utrzymujaca decentrowana [N] 250
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl wycentrowana [cm?®] | 36
Pojemnosé cylindra na cykl decentrowana [cm?3] | 21
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 73.9
Masa [kg] 2.7
@ 50 H7x6 @ Mocowanie (od strony robota)
B8 Hne @ @ Zasilanie w eneﬂrgie
@ Kontrola pozyciji ttoka
0 ExMBx14 @ Mocovvanie od strony narzedzia
, m \ @ §ruba nastawy skoku (XYR)
bl 1 @ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)
\\ / Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
Bl Skok X
\ @D Skok Y
= w0 Skok tioka
*0.02 G en7 @ Kontrola zacisku mimosrodowego
@ Kontrola ttoka ryglujacego
@2xe1/8” 17 @ ;’Lozl; lI;\:[/g\ll\lIJCj)a\;‘Z:JI/nzyarygIowany, zacisk mimosrodowy
6xM3x5 @ @ @10 ! 1 ‘O@ 3xM3x5 (® Ttok ryglujacy odryglowany, zacisk
2 rﬂ‘ ‘ I o m | Ulm mimosrodowy aktywowany
o « .@i@. L_@\Aiﬁje & q‘@
g & ‘ i ‘ B ;j ‘
._ﬂ]—%%e S \ CHR=IONE]
<
0|
5.5 @ 5.5 z 5.5 "
<t

144
130
ol jami|
—o- .
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6xM8
DIN 7984
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Rozmiar XYR1100 / Uklady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1100

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang » Konstrukcja pionowa z decentrowang
sitg utrzymujaca sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
kgl ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie kgl ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
9 zastepuije projektu technicznego. 9 zastepuije projektu technicznego.
140 140
120 - 120 ‘
100 100
80 L 80 L
50 20 m/s? 50 2 m/s?
w0 \ ——35m/s? 0 ——35m/s?
—— 7,5 m/s? —— 7,56 m/s?
20 20 Oy
0 0
0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
» Sily i momenty » Konstrukcja pozioma z wycentrowang » Konstrukcja pozioma z decentrowana
sitg utrzymujaca sitg utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty. Pokazuje maksymalna mase manipulacyina w funkaji przyspieszenia i Pokazuje maksymalna mase manipulacyina w funkaii przyspieszenia i
kg) T@mienia d2wigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie kol ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
9 zastegpuje projektu technicznego. 9 zastepuje projektu technicznego.
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
3 [kawatek] 6 [kawatek]
'iﬂ Element zaciskowy a Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
KB8K & I C7984080229
o
GV1-8X8 a— NJ8-E2
Ztacze srubowe proste T Indukeyjny czujnik zblizeniowy — przewdd 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Ztacze skrecane katowo-wychylne Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8
TECHNIKA SENSOROWA ZUB109829
- Kontrola pozyciji ttoka
—
KHA1000-8

Uchwyt zaciskowy
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» Dane techniczne
Nr katalogowy XYR1100-B

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 100
Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm] 6.0
Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 900
Sita utrzymujaca decentrowana [N] 450
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl wycentrowana [cm?®] | 65
Pojemnosé cylindra na cykl decentrowana [cm?] | 42
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 204.0
Masa [kg] 4.6

@ Mocowanie (od strony robota)

@ 63 H7x10 @ Zasilanie w energie

@ Kontrola pozyciji ttoka

‘ @8 H7x8 @
\ 7{ @ Mocowanie od strony narzedzia
is o @ 36) Sruba nastawy skoku (XYR)

6xM8x17

i N @ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)
\ , é: Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
B J Skok X
@D Skok Y
100 Skok tioka
+0.02 P 8H7 @ Kontrola zacisku mimosrodowego

@ Kontrola ttoka ryglujacego
@2X G1E 17 @ Ttok ryglujacy zaryglowany, zacisk mimosrodowy
dezaktywowany
6xM3x5 10,1 10
\ @ @ SXM3x5 - Ttok ryglujacy odryglowany, zacisk
i |

mimosrodowy aktywowany

o |
6 6
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Rozmiar XYR1125 / Uklady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1125

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

lkal zastepuije projektu technicznego.

200

180

160 -

140

120 ™

100 e
80
50 —— 3,5 m/s?
40 —e— 7,5 m/s?
20

0

0 100 200 300 400 500 600 [mm]

» Sily i momenty » Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty. Pokazuije maksymaln mase manipulacyina w funkcii przyspieszenia i

ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
zastepuje projektu technicznego.

. -

50
40
30 2m/s?
—e— 3,5 m/s?
20
—— 7,5m/s?

[ka]
70

» Konstrukcja pionowa z decentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

lkal zastepuije projektu technicznego.

160

140 ‘
120

100 u)

80 e e
2m/s?
60 —— 3,5 m/s?

40 — oo o —— 75m/s?

20
0

o] 100 200 300 400 500 600 [mm]

» Konstrukcja pozioma z decentrowanag
sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i

kgl ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
9 zastegpuje projektu technicznego.
30

| |
25
20 N
15 ..

2m/s?
10 —=— 3,56 m/s?
" 5 —— 7,5 m/s?
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
3 [kawatek] 6 [kawatek]
'iﬂ Element zaciskowy a Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
KB8K & ’ C7984100309
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE @ B Q TECHNIKA SENSOROWA
GV1-8X8 i NJ8-E2
Ztacze srubowe proste T Indukeyjny czujnik zblizeniowy — przewdd 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Ztacze skrecane katowo-wychylne Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8
TECHNIKA SENSOROWA _E;i 2uBtoss2e
- ontrola pozycji ttoka
KHA1000-8

Uchwyt zaciskowy
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Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm]

Sita utrzymujaca wycentrowana [N]

Sita utrzymujaca decentrowana [N]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl wycentrowana [cm
Pojemnosé cylindra na cykl decentrowana [cm:
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

Nr katalogowy

°]
]

» Dane techniczne
XYR1125-B

TK 125
8.0
1500
600
0.02
1..8
6
5..+80
113

64
506.0
7.9

20,

@ 2xG1/8"

=@ @ @
o]
=

I :

@10 H7x10 @
6xM10x18 @

23.8

6xM 10
DIN 7984

i / X
== Y \7*%
B NN
Nigsdl
o L
125 QWOH?XWO@
0.02 @ 10H7
203
217
225
-
f ‘ B
) L] | [
7 d eDe b
8]
o7

@ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie

@ Kontrola pozyciji ttoka
Mocowanie od strony narzedzia

36) Sruba nastawy skoku (XYR)

@ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)

Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego

Skok X

@D Skok Y

Skok tioka

@ Kontrola zacisku mimosrodowego

@ Kontrola ttoka ryglujacego

@ Ttok ryglujacy zaryglowany, zacisk mimosrodowy
dezaktywowany

Ttok ryglujacy odryglowany, zacisk
mimosrodowy aktywowany

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Rozmiar XYR1160 / Uklady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1160

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

tkal zastepuije projektu technicznego.
250
200 =
150 A L
2
100 1,2 m/s:
—— 2,5 m/s?
50 —a— 5 m/s?
0

0 100 200 300 400 500 600 [mm]

» Sily i momenty » Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty. Pokazuije maksymaln mase manipulacyina w funkcii przyspieszenia i

ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

ke
K9] astepuie projektu technicznego.
100

» Konstrukcja pionowa z decentrowang
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

tkal zastepuije projektu technicznego.
250
200 =
150 A 8 L
2
100 1,2 m/s:
~e._ ——25m/s?
50 —e— 5m/s?
0
0 100 200 300 400 500 600 [mm]

» Konstrukcja pozioma z decentrowanag
sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i

kgl ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
9 zastegpuje projektu technicznego.
50

45 ' |
0

70 35
60 30 e
50 25
20 1,2 m/s? 20 1,2 m/s?
20 \ —— 2,5 m/s? 15 —— 2,5 m/s?
20 ——5m/s? 10 ——5m/s?
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
3 [kawatek] 6 [kawatek]
'iﬂ Element zaciskowy a Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
KB8K & ’ C7984100309
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE @ B Q TECHNIKA SENSOROWA
GV1-8X8 i NJ8-E2
Ztacze srubowe proste T Indukeyjny czujnik zblizeniowy — przewdd 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Ztacze skrecane katowo-wychylne Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8
TECHNIKA SENSOROWA _E;i 2uBtoss2e
- ontrola pozycji ttoka
KHA1000-8

Uchwyt zaciskowy
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Nr katalogowy

» Dane techniczne

XYR1160-B
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 160
Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm] 10.0
Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 2000
Sita utrzymujaca decentrowana [N] 1000
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnosé cylindra na cykl wycentrowana [cm?] | 189
Pojemnosé cylindra na cykl decentrowana [cm?] | 111
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 891.0
Masa [kg] 10
@ Mocowanie (od strony robota)
@¢ 100 H7x10 @ Zasilanie w energie
B10H7X10 @ @ Kontrola pozyciji ttoka

)

6xM10x18 @

\ /
b N
160
0.02 B 10H7
2x G1/8" 20,
6xM3x5 45) (44 @10 1 Iy 10 3xM3x5 44
@
ol &
. n_d il il b i
o9 d \ B o %78 | ‘W‘ w
4N Ll o6 L 0 [ ‘ \ 0 f‘\;t LU ole T
o
37 36 @ 37 36 &
10 10 10 10
<t < <

249
235

15

6xM 10

@ DIN 7984

~— @10H7x10 @

Mocowanie od strony narzedzia
36) Sruba nastawy skoku (XYR)
@ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)
Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
Skok X
@D Skok Y
Skok tioka
@ Kontrola zacisku mimosrodowego
@ Kontrola ttoka ryglujacego
@ Ttok ryglujacy zaryglowany, zacisk mimosrodowy
dezaktywowany

Ttok ryglujacy odryglowany, zacisk
mimosrodowy aktywowany

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar XYR1200 / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR XYR1200

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Konstrukcja pionowa z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
kgl ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
9 zastepuije projektu technicznego.
400
350 -
300
250 -
200 12 m/s?
150 —— 25m/s?
100 —— 5m/s?
50
0
0 200 400 600 800 [mm]
» Sily i momenty » Konstrukcja pozioma z wycentrowang
sitg utrzymujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty. Pokazuje maksymalna mase manipulacyjna w funkcii przyspieszenia i

ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

» Konstrukcja pionowa z decentrowang
sitg utrzymujaca
Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i

ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie
zastepuije projektu technicznego.

[kg]
400

%0 =

300

250 -
20 ~~ 1,2 m/s?
150

—— 2,5 m/s?

100 Hﬁ_’\ 5 m/s?

50
0

0 200 400 600 800 [mm]

» Konstrukcja pozioma z decentrowanag
sitg utrzymujaca

Pokazuje maksymalng mase manipulacyjna w funkcji przyspieszenia i
ramienia dzwigni przy montazu centrycznym pod produktem. Nie

lkal zastegpuje projektu technicznego. lkal zastepuje projektu technicznego.
160 60
140 I | | 50 ' L |
120
40 == e
100
g0 1,2 m/s? %0 1,2 m/s?
60 e 25m/s? 20 e 25m/s?
40 —— 5 m/s? —— 5m/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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
3 [kawatek] 6 [kawatek]
'iﬂ Element zaciskowy a Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
KB8K & ’ C7984120309
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
a
ZASILANIE W ENERGIE @ B Q TECHNIKA SENSOROWA
o
GV1-8X8 @ NJ8-E2
Ztacze srubowe proste T Indukeyjny czujnik zblizeniowy — przewdd 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S -
Ztacze skrecane katowo-wychylne Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8
TECHNIKA SENSOROWA _E;i 2uBtoss2t
- ontrola pozycji ttoka
KHA1000-8

Uchwyt zaciskowy
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» Dane techniczne
Nr katalogowy XYR1200-B

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 200

Skok w ptaszczyznie X/Y +/- [mm] 12.5

Sita utrzymujaca wycentrowana [N] 3000

Sita utrzymujaca decentrowana [N] 1250

Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02

Cisnienie robocze [bar] 1..8

Nominalne cignienie robocze [bar] 6

Temperatura robocza [°C] 5..+480

Pojemnosé cylindra na cykl wycentrowana [cm?] | 323

Pojemnos¢ cylindra na cykl decentrowana [cm?] | 173

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 2217.0

Masa [kg] 18
@ Mocowanie (od strony robota)

@ 125 H7x14 B12H12 @ @ Zasilanie w energie
@ Kontrola pozyciji ttoka
@ Mocowanie od strony narzedzia
6xM12x24 @ @ Sruba nastawy skoku (XYR)
@ Sruba nastawy elementu hamulcowego (XYR)
Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
Skok X
@D Skok Y
Skok tioka
@ Kontrola zacisku mimosrodowego
@ Kontrola ttoka ryglujacego
@ Ttok ryglujacy zaryglowany, zacisk mimosrodowy
@er 18 20 dezaktywowany
s ? ’ o 4 1 T{Qk ryglujalcy odryglowany, zacisk
0 mimosrodowy aktywowany
= N NS :
5 g i ST ST |
$oioq ml [ i

m@u

@ 125 h7x7

125 125

289

275

15

| @12H7x12 @

20
+0.02 @ 12H7
275

af | 8@® | T

©

6xM12

DIN 7984

254 ‘

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Rozmiar ZR1040 / Uktady wyroéwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
SERIA ZR1000

> ZALETY PRODUKTU

» CECHY SERII

Rozmiar

» Regulowana czutos¢ spustu

Poprzez kontrole cisnienia powietrza mozna optymalnie
dostosowac czutos¢ do danego zastosowania.

» Zintegrowana technika sensorowa

Przy odchyleniu w kierunku Z dostepny opcjonalnie czuj-
nik wysyta do jednostki sterujacej dwa sygnaty uczace.

» Blokada pneumatyczna

Po uruchomieniu pneumatycznym kompensacja osi
jest zablokowana w okreslonej pozycji koncowej i moze
wytrzymac duze obcigzenia dynamiczne.

Wersja

o %

] [«

[=
[=

IP 40

1 min cykli bez konserwacji (maks.)

Czujnik pola magnetycznego

Zabezpieczone przeciwkorozyjnie

Uszczelnienie pneumatyczne

1P40
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Kontrola pozyciji ttoka
- Za pomocg czujnikdw pola magnetycznego
- opcjonalnie dostepne jako wyposazenie dodatkowe

Wytrzymata, lekka obudowa
- Stop aluminium pokryty twarda powtoka
- Minimalna wysokos¢ konstrukcyjna
- Standardowo stopien ochrony IP40

Kotnierz montazowy
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

(4) Tiok blokujacy
- Sitownik pneumatyczny o pojedynczym dziataniu
- Z wbudowana sprezyna
- blokuje 0$ Z

Prowadnica liniowa

- Do pochtfaniania najwiekszych sit i momentéw
- Stalowe/stalowe stojaki prowadzace dla trwatej precyzji

» DANE TECHNICZNE

Koinlerzlrsng l;t::gquy wg EN Skok w osi Z Sita utrzymujaca Masa
Rozmiar | [mm] IN] kel
ZR1040 TK 40 8 250 0.52
ZR1050 TK 50 8 500 0.67
ZR1063 TK 63 10 1000 1.1
ZR1080 TK 80 10 1500 1.8
ZR1100 TK 100 15 3000 3.1
ZR1125 TK 125 15 4500 5.1
ZR1160 TK 160 20 6500 8.9
ZR1200 TK 200 20 11500 13

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Rozmiar ZR1040 / Uktady wyroéwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1040

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i
odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie

lkal zastepuje projektu technicznego.
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]

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegtosci L. Nie
zastepuje projektu technicznego.

» Sity i momenty

Przedstawia sity maksymalne i momenty

Mr ‘

gl

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

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

a[mm]
1,2 Obciazenie F l
OYOO 25 50 75 100 125 150 175 200 L[mm] e
» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000035
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE

GVM5
Ztacze srubowe proste

KAG500B4
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

)
°

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500B4
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Skok w osi Z [mm]

Sita utrzymuijaca [N]

Sita sprezyny [N]

Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
ZR1040-A
TK 40

8

250

22 .29
0.01

1..8

6

5..+80

11

4

IP40

0.52

4x90°

@ 4xM6
DIN7984

9

\.O
1N

<

a

S

o

(2.5)

21

4.5

36.8

60.3

9 max

61.5

+0.02

%
i
©)

©

65.5

40

6H7

25h7x2.5 BEHTXE @

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
19 Skok Z
Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
@ Wentylacja

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar ZR1050 / Uktady wyroéwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1050

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i
odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie

lkal zastepuje projektu technicznego.
12
10
8
6
2,5 m/s?
4 —— 5m/s?
—e— 10 m/s?
2
0

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

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegtosci L. Nie
zastepuje projektu technicznego.

» Sity i momenty

Przedstawia sity maksymalne i momenty

Mr ‘

gl

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

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

a[mm]
25 Obciazenie F l
OYOU‘J 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 L [mm] e
» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000035
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE

GVM5
Ztacze srubowe proste

KAG500B4
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

)
°

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500B4
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Skok w osi Z [mm]

Sita utrzymuijaca [N]

Sita sprezyny [N]

Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
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
—

36.8

4.5

9 max

60.3

o=
w

77.5

50
+0.02 B6H7
@ 31.5h7x2.5 ¢6H7x5@

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
19 Skok Z
Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
@ Wentylacja

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar ZR1063 / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1063

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i
odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie

“:gsl zastepuje projektu technicznego.

I

16

14

12

10 |
8 2,5 m/s?
: K“ —— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

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

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegtosci L. Nie
zastepuje projektu technicznego.

a[mm]
25
20
1.5
—— 200N
1.0 —— 100N
os —— 50N
’ 20N
0,0 o=t

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

> W ZAKRESIE DOSTAWY

1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000035

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

N
>
@
=
>
Z
m
=
m
2
m
)
o
m
W
S £

GVM5
Ztacze srubowe proste

» Sity i momenty

Przedstawia sity maksymalne i momenty

r ‘Fa
C '

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

Mr [Nm] 120 120
My [Nm] 60 30
Fa [N] 750 750
> Ugiecie

Obciazenie F l

Ugiecie a

Odlegtos¢ L

PRZYLACZA/POZOSTALE

KAG500B4
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

)
°

WVM5
- Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500B4
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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Nr katalogowy

» Dane techniczne
ZR1063-A

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 63
Skok w osi Z [mm] 10
Sita utrzymuijaca [N] 1000
Sita sprezyny [N] 50 ... 62
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.01
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?] 45
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?2] | 17
Typ ochrony wg IEC 60529 1P40
Masa [kg] 1.1
T0.02 636H7 @ Mocowanie (od strony robota)
40HTx4 @ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
] Skok Z
¢§\ Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
@ @ Wentylacja
\
g \
<

-

@ 4xM6 O4
DIN7984

2
<

34.5

%

23
A
5* 4.5 |

9 max

61

10—+, |
©

()

@ @ 40n7x3.5

63
+0.02 P6H7

==

96.5

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar ZR1080 / Uktady wyroéwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1080

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sity i momenty
Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i PrzedStaWia S”y maksymalne I momen’[y

kgl odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie

9 zastepuje projektu technicznego.
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]

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

Mr [Nm] 200 200
My [Nm] 100 50
Fa [N] 1500 1500
» Zmienna pozycja montazowa > Ugiecie
Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegiosci L. Nie
a[mm] zastepuje projektu technicznego.
35 Obciazenie F l
30
25
20
15 —— 250N
10 : ‘22 z 7777777777777777777777 Ugiecie a
05 30N
00 = Odlegtos¢ L
' 0 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 L[mm]
» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000035
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE
GVM5 e KAG500B4 ) ' —
7t Srub " // Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
qcze $rubowe proste IV
WVMS — KAW500B4 / .
7t Krecane katowo-wvchvine //' Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
I ACZE SKIe! ! yeny y M8

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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Nr katalogowy

» Dane techniczne
ZR1080-A

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 80
Skok w osi Z [mm] 10
Sita utrzymuijaca [N] 1500
Sita sprezyny [N] 60 ... 70
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.01
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?] 85
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?] | 35
Typ ochrony wg IEC 60529 1P40
Masa [kg] 1.8
iol.—gz sgm @ Mocowanie (od strony robota)

@ 50H7x4

6xO8

6xM8x8* @

6xM8 Os @ M5x9.5 @

DIN7984
o
. 11 m_ 8
s | W —
o & 0
N ©|
)
x| ©
. JEF
5 o o
i 2108
Is)
@ P13

80
£0.02 P 8H7

| —
—

o ¢

50h7x3.5
——@I8H7X6

@ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
19 Skok Z
Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
@ Wentylacja

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar ZR1100 / Uktady wyroéwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1100

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i
odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie

lkal zastepuje projektu technicznego.

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]

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegtosci L. Nie
zastepuje projektu technicznego.

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

o

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

> W ZAKRESIE DOSTAWY

1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000036

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

N
>
@
=
>
Z
m
=
m
2
m
)
o
m
W
S £

GVM5
Ztacze srubowe proste

» Sity i momenty

Przedstawia sity maksymalne i momenty

Mr ‘

gl

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

Mr [Nm] 250 250
My [Nm] 125 63
Fa [N] 2750 2750
> Ugiecie

Obciazenie F l

Ugiecie a

Odlegtos¢ L

PRZYLACZA/POZOSTALE

KAG500B4
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

)
°

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500B4
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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» Dane techniczne
Nr katalogowy ZR1100-A

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 100
Skok w osi Z [mm] 15
Sita utrzymujaca [N] 3000
Sita sprezyny [N] 75 ..97
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.01
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?] 230
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?2] | 90
Typ ochrony wg IEC 60529 1P40
Masa [kg] 3.1

ﬂk& 1O§H7 @ Mocowanie (od strony robota)

@ 63H7x6 @ Zasilanie w energie

Mocowanie (klient)

19 Skok Z

Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
@ Wentylacja

GXOB

6xM8 Os @ M5x4.5 @
DIN7984 ’ &l
; il
o 1 1 ‘
A | i 1 — N
T A) rAY
Q ﬂ Y 9
o) ©|
Sy
(=]
)
é (&}
|
< £
© N
134

%
{
()

100
+0.02 Y 8H7

@ 63h7x4.5 J R @
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Rozmiar ZR1125 / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1125

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sity i momenty
Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i PrzedStaWia S”y maksymalne I momen’[y

kgl odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie

9 zastepuje projektu technicznego.
100

90

01 ‘ Fa

70

60 4 Mr (-> ﬁ My
® 2oms

30 —— 5 m/s’

20 —e— 10 m/s?

10

0

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

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

Mr [Nm] 400 400
My [Nm] 200 100
Fa [N] 4350 4350
» Zmienna pozycja montazowa > Ugiecie
Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegiosci L. Nie
a[mm] zastepuje projektu technicznego.
25 Obciazenie F l
20
15
—=— 400N
1.0 —— 300N Ugiecie a
——200N e
05| e e e SRR, T
100 N
004 Odlegtos¢ L
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 L[mm]
» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000036
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE
GVM5 e KAG500B4 ) ' —
7t Srub " // Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
qcze $rubowe proste IV
WVMS5 T KAW500B4 ) .
7t Krecane katowo-wvchvine //' Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
K acze sKrg a yehy! y IV

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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Nr katalogowy

» Dane techniczne
ZR1125-A

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 125
Skok w osi Z [mm] 15
Sita utrzymuijaca [N] 4500
Sita sprezyny [N] 125..160
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.01
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?] 265
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?] | 205
Typ ochrony wg IEC 60529 1P40
Masa [kg] 51
i To02 12?0H7 @ Mocowanie (od strony robota)
@ 80H7x8 @ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
< 19 Skok Z
/ e Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego

6x<2 10

6xM10 (@) @
DIN7984

@ 6xM10x11* @
10H7x11 @

G1/8x6 @

80h7x4.5

5]
} =
w0 i i i i
A m I [l T
@\ o)
© ¥
3 m 9
3 5
[ee} € T
~ e
© - <
i 165
O]
O,
- 125
| £0.02 @ 10H7

| —+@10H7x8 @

@ Wentylacja
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Rozmiar ZR1160 / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1160

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sity i momenty
Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i PrzedStaWia S”y maksymalne I momen’[y
kgl odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie
9 zastepuje projektu technicznego.
120
100
{ ‘ Fa
80 Mr
60
2,5 m/s?
40 —— 5m/s?
——10 2
0 10 m/s’
0

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

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

Mr [Nm] 600 600
My [Nm] 300 100
Fa [N] 5000 5000
» Zmienna pozycja montazowa > Ugiecie
Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegiosci L. Nie
afmm) zastepuje projektu technicznego.
3,0 Obciazenie F l
25
20
i —— 600N
1,0 —— 375N Ugiecie a
——250N e
05 125N
00 Odlegtos¢ L
' 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 L[mm]
» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000036
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE
GVM5 e KAG500B4 ' ' —
7t Srub " // Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
qcze $rubowe proste IV
WVMS — KAW500B4 / .
7t Krecane katowo-wvchvine //' Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
I~ acze skre a ychy! y IV

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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Nr katalogowy

» Dane techniczne

6x{O 10

o
@ xM10x11’@

@10H7x11 @
G1/8x6@

©)
oo, O7
e

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

@ @ 100h7x4.5
| ——@10H7x8 @

ZR1160-A
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 160
Skok w osi Z [mm] 20
Sita utrzymujaca [N] 6500
Sita sprezyny [N] 150 ... 220
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.01
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?] 620
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?] | 550
Typ ochrony wg IEC 60529 1P40
Masa [kg] 8.9

1002 16?0,47 @ Mocowanie (od strony robota)
100H7x8 @ Zasilanie w energie

Mocowanie (klient)

19 Skok Z

Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
@ Wentylacja
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Rozmiar ZR1200 / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR ZR1200

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalna mase manipulacyjng jako funkcje przyspieszenia i
kgl odlegtosci $rodka ciezkosci od $rodka powierzchni przykrecanej. Nie
zastepuje projektu technicznego.
00 |
180
160 |
140
120 |
100

2 2
80 ,5 m/s
60 —— 5m/s?
40 —— 10 m/s?
20
0
0 100 200 300 400 500 600 700 [mm]

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalne ugiecie a w funkcji obciazenia F i odlegtosci L. Nie
zastepuje projektu technicznego.

» Sity i momenty

Przedstawia sity maksymalne i momenty

Mr ‘

gl

doprowadzone cisnienie  stan bezcisnieniowy

Mr [Nm] 1200 1200
My [Nm] 600 200
Fa [N] 8000 8000
> Ugiecie

a[mm]
Z,: Obciazenie F l
o,oo 100 200 300 400 500 600 700 L[mm] e
» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
Uchwyt czujnika
ZUB000036
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
ZASILANIE W ENERGIE % @ PRZYLACZA/POZOSTALE

GVM5
Ztacze srubowe proste

KAG500B4
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

)
°

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500B4
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8

E i Q TECHNIKA SENSOROWA

—_ MFS01-S-KHC-P2-PNP o
—_—— e Czujnik 2-punktowy katem, kabel 0,3 m - Wtyczka @
Ep— M8
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» Dane techniczne
Nr katalogowy ZR1200-A

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 200
Skok w osi Z [mm] 20

Sita utrzymuijaca [N] 11500
Sita sprezyny [N] 250 ... 320
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.01
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?] 1200
Moment bezwtadnosci masy wokét osi Z [kgem?2] | 1240
Typ ochrony wg IEC 60529 1P40
Masa [kg] 13

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
19 Skok Z
Mocowanie uchwytu elementu kontrolnego
@ Wentylacja

6xM12
DIN7984

18,

Il
) é R i
3 0
o]
o)
X] o
o g 2
8 W e
i‘ 250
o
N
@ 257
) @200
| £0.02 @ 12H7
@ 125h7x5.5
ﬁﬁmzmxwo@

i\
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Seria ARP / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw H

UKLADY WYROWNANIA OSI
SERIA ARP

> ZALETY PRODUKTU

» Mozliwos¢ zaryglowania pozycji centralnej

Przy przejezdzie robota mozna zamocowac na state
uktad wyréwnania, dzieki czemu nie dochodzi do niekon-
trolowanych ruchow elementu obrabianego.

» Ekstremalnie niska konstrukcja

Konstrukcja ta minimalizuje obcigzenie robota momen-
tem i umozliwia stosowanie mniejszych, ekonomiczniej-
szych elementow.

» Zmienne sity wyrownujace i momenty

Dopasowanie uktadu wyrdwnania do manipulowanego
ciezaru za pomocg montazu — w zaleznosci od pozada-
nej sztywnosci — odpowiedniego pakietu sprezyn.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

Wytrzymata, lekka obudowa
- Stop aluminium pokryty twardg powtoka

Kotnierz robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

Blokada
- 3 ttoki ryglujace
- Stal azotowana
Pakiet sprezyn
- Od rozmiaru 63 dodany jest drugi, mocniejszy.
- Od rozmiaru 100 mozna usunac¢ 3 sprezyny.

Naped ryglujacy
- Sitownik pneumatyczny o pojedynczym dziataniu

@ Bolec prowadzacy z kulowa panewka

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 Wychylenie w poziomie +/- Wychylenie w pionie +/-
[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

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.
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Rozmiar AR40P / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR AR40P

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
kgl

5

4,5
4
35
34
25 2,5m/s?
2 —_— S‘m/SQ
16
1 —— 10 m/s2
05

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]
Przy nominalnym cignieniu roboczym

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)

Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w

IN] zaleznosci od istniejacego cisnienia

1000+

800
=y

600 AFV

400

200

0 T T T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
» W ZAKRESIE DOSTAWY
4 [kawatek]
g Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
& F C7984060129

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktore

moga oddziatywac¢ na uktad wyréwnania osi.

.—I\—’IL
w(E=
Fal

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

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)

Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

[Nm] e i e
zaleznosci od istniejacego cinienia

m\y
44 AMr
34
2.‘
0 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
4 [kawatek]

Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
CFED11180

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

WVM3
@;ﬁ Tulejka wkrecana katowa @5

ZASILANIE W ENERGIE

GVM3
Tulejka wkrecana
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [°]

Wychylenie w pionie +/- [mm]

Wychylenie w pionie +/-[°]

Sita centrujaca przy ustalaniu ryglujacym [N]
Dokfadnos¢ powtarzania w poziomie +/- [mm/°]
Doktadnos¢ powtarzania w pionie +/- [mm/°]
Objetos¢ powietrza na cykl [cm?]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
AR40P

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

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie wycentrowane
Mocowanie od strony narzedzia
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Rozmiar AR50P / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR AR50P

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
kgl

5

4,5

44
35

34
25 2,5m/s?

2 e
s —— 5 /s

1 —— 10 m/s2
05

0

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]
Przy nominalnym cignieniu roboczym

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)

Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w
zaleznosci od istniejacego cisnienia

[N]
1000+

800
mFH
600 AFV

400

200

0 T T 1 [bar]

» W ZAKRESIE DOSTAWY

Ao

4 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
C7984060129

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktore
moga oddziatywac¢ na uktad wyréwnania osi.

.—I\—’IL
w(E=
Fal

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

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)

Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w
zaleznosci od istniejacego cisnienia

vy
6 AMr

0 T T 1 [b
O[ar]

4 [kawatek]
Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
CFED11180

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

WVM3
Tulejka wkrecana katowa

ﬁﬁ 1

ZASILANIE W ENERGIE

GVM3
Tulejka wkrecana
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [°]

Wychylenie w pionie +/- [mm]

Wychylenie w pionie +/-[°]

Sita centrujaca przy ustalaniu ryglujacym [N]
Dokfadnos¢ powtarzania w poziomie +/- [mm/°]
Doktadnos¢ powtarzania w pionie +/- [mm/°]
Objetos¢ powietrza na cykl [cm?]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
AR50P

TK 50

21.5

() #xmeos
(1) o6Hns

D50
+0.02 @6H7

D35 hl @

215

35

@ Q6H7x9

®4XM6 —/ \

DIN 7984

D50
+0.02 @6H7

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie wycentrowane

Mocowanie od strony narzedzia
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Rozmiar AR63P / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR AR63P

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sity i momenty

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- Przedstawia sily statyczne i momenty, ktére moga
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego. . .
[ka] oddziatywac¢ na uktad wyréwnania osi.
24 4
22

Mr
18 b=l
16
14 My(
12
0 2,5m/s?
Fal

8 —— 5m/s?
6 —— 10 m/s?
4
2
0
0 25 50 75 100 125 150 175200 225 250 275300 [mm] Mr [Nm] 300
Przy nominalnym cisnieniu roboczym My [Nm] 300
Fa [N] 1500
> Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym) P Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
N Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w N Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w
IN] zaleznosci od istniejacego cisnienia [Nm] zaleznosci od istniejacego cisnienia
3000+ 354
24004 284
mrH =My
18004 AFV 214 AMr
12004 144
6004 74
i
0 T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10 2 4 6 8 10
> Pakiet sprezyn 2 > Pakiet sprezyn 2
IN] Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w (Nm] Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

zaleznosci od istniejacego cisnienia zaleznosci od istniejacego cisnienia

5000 50
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
» W ZAKRESIE DOSTAWY
4 [kawatek] 4 [kawatek]
g Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
& l C7984060149 CFED63000

4 [kawatek]
Pakiet sprezyn 2
CFED63010

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE ZASILANIE W ENERGIE

WvVM3 GVM3
& Tulejka wkrecana katowa M Tulejka wkrecana

152  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

» Dane techniczne

AR63P

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 63
Wysokos¢ konstrukcyjna [mm] 24
Wychylenie w poziomie +/- [mm] 2
Wychylenie w poziomie +/- [°] 1
Wychylenie w pionie +/- [mm] 2
Wychylenie w pionie +/-[°] 1
Sita centrujaca przy ustalaniu ryglujgcym [N] | 600
Dokfadnos¢ powtarzania w poziomie +/- [mm/°] | 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w pionie +/- [mm/°] | 0.05
Objetos¢ powietrza na cykl [cm?] 3.6
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 2.8
Masa [kg] 0.39
2002 33?_?7 @ Mocowanie (od strony robota)

@ Zasilanie w energie wycentrowane
Mocowanie od strony narzedzia

24

@40 H7 @

@80 h8

D63

+0.02 @6H7
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Rozmiar AR80OP / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR AR8OP

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa » Sity i momenty

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze- Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére moga
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego. . .
[k oddziatywac¢ na uktad wyréwnania osi.

Mr
—
M
Fal

22
20
18
16
14
12
10
8 —— 5m/s?

—e— 10 m/s?

=

6
4
2
0

0 50 100 150 200 250 300 350 400 [mm] Mr [Nm] 300
Przy nominalnym ignieniu roboczym My [Nm] 300
Fa [N] 1500

> Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym) P Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

IN] zaleznosci od istniejacego cisnienia (Nm] zaleznosci od istniejacego cisnienia
30001 354
2400 284
mFH oy
18004 AFV 214 AMr
12004 144
600 74
L
0 T T 1 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
> Pakiet sprezyn 2 > Pakiet sprezyn 2
N Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w N Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w
IN] zaleznosci od istniejacego cisnienia [Nm] zaleznosci od istniejacego cisnienia
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 [kawatek] 6 [kawatek]
g Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
& l C7984080169 CFED63000

6 [kawatek]
Pakiet sprezyn 2
CFED63010

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE ZASILANIE W ENERGIE

WvVM3 GVM3
& Tulejka wkrecana katowa M Tulejka wkrecana
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Nr katalogowy

» Dane techniczne
ARS8OP

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 80
Wysokos¢ konstrukcyjna [mm] 24
Wychylenie w poziomie +/- [mm] 2
Wychylenie w poziomie +/- [°] 1
Wychylenie w pionie +/- [mm] 2
Wychylenie w pionie +/-[°] 1
Sita centrujaca przy ustalaniu ryglujgcym [N] | 600
Dokfadnos¢ powtarzania w poziomie +/- [mm/°] | 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w pionie +/- [mm/°] | 0.05
Objetos¢ powietrza na cykl [cm?] 3.6
Cisnienie robocze [bar] 1..8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Moment bezwtadnosci masy [kgcm?] 6.2
Masa [kg] 0.58
10.026 (§§H7 @ Mocowanie (od strony robota)

<2

%] 50H7®

@ 100h8

gen7x95 (1)

xMS@

DIN 7984

S

+0.02 @8H7

@ Zasilanie w energie wycentrowane
Mocowanie od strony narzedzia

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Rozmiar AR100P / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR AR100P

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[kal

45
40
35
30
25
20
15

2,5 m/s?

——5m/s?

10
5
0

—e— 10 m/s?

>

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm]
Przy nominalnym cignieniu roboczym

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)

Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w

N
(NI zaleznosci od istniejacego cinienia
10000+
8000
=FH3
6000 4 AFV3
OFH 6
4000 oFVE
20004
04 T T [bar]
0 2 4 6 8 0
> Pakiet sprezyn 2
IN] Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w
zaleznosci od istniejacego cisnienia
7500
6000
=FH3
4500 AFV3
OFH6
3000 SFVE
1500
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10

> W ZAKRESIE DOSTAWY

1>

6 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
C7984080169

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére moga
oddziatywad na uktad wyréwnania osi.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

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

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)

Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

[Nm] BISDSARA BEnGE
zaleznosci od istniejacego cisnienia
300+
2404
=My 3
180 4 AMr3
OMy6
1201 oMre
604
0+ T T [bar]
0 2 4 6 8 10

> Pakiet sprezyn 2

Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

[Nm] e ° .
zaleznosci od istniejacego cisnienia
250
200
=My 3
150 AMr3
OMy 6
100 M6
50
0+ T T [bar]
2 4 6 8 10
6 [kawatek]

Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
CFED10050

6 [kawatek]
Pakiet sprezyn 2
CFED10060

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

GVM5
Ztacze srubowe proste

ZASILANIE W ENERGIE

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [°]

Wychylenie w pionie +/- [mm]

Wychylenie w pionie +/-[°]

Sita centrujaca przy ustalaniu ryglujacym [N]
Dokfadnos¢ powtarzania w poziomie +/- [mm/°]
Doktadnos¢ powtarzania w pionie +/- [mm/°]
Objetos¢ powietrza na cykl [cm?]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
AR100P

TK 100

26

5..+80
17
1.1

<—>2

2100

+0.02 @8H7

@ 63h7 @

26

45
)
Y

4.8

@63H7®

@ 125h8

% 600

6x M8 @

DIN 7984

(1) @8H7x11

/
o @

2100

+0.02 @8H7

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie wycentrowane
Mocowanie od strony narzedzia

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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Rozmiar AR125P / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR AR125P

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[kal

70
60
50

40
2,5 m/s?
—— 5m/s?

30
20 —e— 10 m/s?
10

0

0 50 100150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm]
Przy nominalnym cignieniu roboczym

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w

IN] Mo - L
zaleznosci od istniejacego cisnienia
12500
10000
=FH3
7500 AFV3
OFH6
5000 SFVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
> Pakiet sprezyn 2
IN] Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w
zaleznosci od istniejacego cisnienia
12500
10000
=FH3
7500 AFV3
OFH®6
5000 ¢FVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 4 6 8 10

> W ZAKRESIE DOSTAWY

1>

6 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
C7984080169

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére moga
oddziatywad na uktad wyréwnania osi.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

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

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
Moment wychylajgcy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

[Nm] AV ; .
zaleznosci od istniejacego cisnienia

300+

2404
=My 3

180 4 AMr3
OMy 6

1204 *Mr6

604
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
> Pakiet sprezyn 2

N Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

[Nm] zaleznosci od istniejacego cisnienia

350

280
=My 3

210 AMr3
OMy 6

140 M6

70
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10

6 [kawatek]
Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
CFED12500

6 [kawatek]
Pakiet sprezyn 2
CFED12510

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

GVM5
Ztacze srubowe proste

ZASILANIE W ENERGIE

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [°]

Wychylenie w pionie +/- [mm]

Wychylenie w pionie +/-[°]

Sita centrujaca przy ustalaniu ryglujacym [N]
Dokfadnos¢ powtarzania w poziomie +/- [mm/°]
Doktadnos¢ powtarzania w pionie +/- [mm/°]
Objetos¢ powietrza na cykl [cm?]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
AR125P
TK 125

28

.. +80

() ooz

(1) eaontz

)

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie wycentrowane
Mocowanie od strony narzedzia

D125

+0.02 @10H7

@80 h7 @

@80 H7 @

@160 hg

6xM10 @

DIN7984

*®

(1) oo

@125

+0.02 @10H7
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Rozmiar AR160P / Uktady wyréwnania osi / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow H

UKLADY WYROWNANIA OSI
ROZMIAR AR160P

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Zmienna pozycja montazowa

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od przyspiesze-
nia i ramienia dzwigni. Nie zastepuje projektu technicznego.
[kal

BO‘

70

60

50

40 2,5 m/s?
30 —— 5mys?
20 —— 10 m/s?

10
0

0 75 150 225 300 375 450 525 600 675 750 [mm]
Przy nominalnym cignieniu roboczym

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w

IN] zaleznosci od istniejacego cisnienia
15000+
120004
=FH3
9000 4 AFV3
OFH®
6000 SFVE
30004
[oF; T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
> Pakiet sprezyn 2
IN] Sita wychylajaca z poziomie [FH] i w pionie [FV] w
zaleznosci od istniejacego cisnienia
12500
10000
=FH3
7500 AFV3
OFH6
5000 SFVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10

> W ZAKRESIE DOSTAWY

1>

6 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szesciokatnym
C7984100209

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty, ktére moga
oddziatywad na uktad wyréwnania osi.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

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

» Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w

[Nm] zaleznosci od istniejacego cisnienia
500+
4004
=My 3
300 AMr3
OMy6
200 SMr 6
1004
0+ T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
> Pakiet sprezyn 2
N Moment wychylajacy osiowy [My] i promieniowy [Mr] w
[Nm] zaleznosci od istniejacego cisnienia
625+
500+
=My 3
3754 AMr3
OMy 6
250 SMr 6
<
1254
4
o8 T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
6 [kawatek]
Pakiet sprezyn 1 (w montazu fabrycznym)
CFED12500

6 [kawatek]
Pakiet sprezyn 2
CFED12510

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

GVM5
Ztacze srubowe proste

&%

ZASILANIE W ENERGIE

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [°]

Wychylenie w pionie +/- [mm]

Wychylenie w pionie +/-[°]

Sita centrujaca przy ustalaniu ryglujacym [N]
Dokfadnos¢ powtarzania w poziomie +/- [mm/°]
Doktadnos¢ powtarzania w pionie +/- [mm/°]
Objetos¢ powietrza na cykl [cm?]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Moment bezwtadnosci masy [kgcm?]

Masa [kg]

» Dane techniczne
AR160P

TK 160

28

5..+80
115
5.8

@ @10H7x12

@ 6xM10x12

D160

+0.02 @10H7

@100 h7 @

Il

T
C

(@) oo

D160

xM10 @

DIN7984

£0.02 @10H7

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie wycentrowane
Mocowanie od strony narzedzia
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OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
PRZEGLAD SERII

n OCHRONA PRZED ZDERZENIEM -
. Seria CSR 164
@ Seria CRR 178
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Seria CSR / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
SERIA CSR

> ZALETY PRODUKTU

» Nastawiana czutos¢ wyzwalania

Za pomocag sterowania cisnieniem powietrza moz-
na optymalnie dostosowac czutos¢ do swojego
zastosowania.

» Zintegrowana technika sensorowa

W przypadku zderzenia zintegrowany czujnik podaje
do ukfadu sterowania sygnat do wywotania zatrzymania
awaryjnego.

» Cofniecie reczne

Dzieki cofnieciu recznemu zapewniamy, ze maszyna
i przyczyna zatrzymania awaryjnego zostang poddane
ocenie.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

Naped
- Sitownik pneumatyczny o pojedynczym dziataniu
- Czuto$¢ wyzwalania nastawiana za pomocag cisnienia roboczego
- Z wbudowang sprezyng

Przeniesienie sity

- Bezposrednio i z niewielkimi stratami za pomoca powierzchni ttoka

@ Presostat
- Posrednie rozpoznawanie przecigzenia

Technika sensorowa
- Indukeyjny przetacznik zblizeniowy wytwarza sygnat, ktéry moze byc
przeanalizowany w celu rozpoznania przecigzenia.
- Tworzy automatyczna sytuacje wytaczenia awaryjnego instalacji.
- Zawarty w zakresie dostawy indukcyjny czujnik zblizeniowy @ 8 mm
z przytaczem przewodu M8 x 1.

@ Kotnierz montazowy

Rozpoznawanie przeciazenia
- W kierunku Z do 28 mm skoku
- W kierunku poziomym do 12,5°
- Na skret wokdt osi Z 360°

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1

Rozmiar

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

Wychylenie osi Z Wychylenie w poziomie +/-
[mm] [’
12.5 12.5
10.5 12,5
14 9
18 9
23 9
28 9

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Rozmiar CSR50 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
ROZMIAR CSR50

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
ci$nienia.
[N] Obciazenie osiowe Fa
1000+
800
600

4004

200

0 T T T T 1 [bar]
6

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zalezno$ci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obcigzenie skretne Mr

35
28
21
144
74
L
0 T T T T 1 [bar]
2 3 4 5 6
» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
% Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8 g
f NJ8-E2S-05 & F

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MrL -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obciazenie pionowe My
20

0 T T 1 [bar]
6

4 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
C0912060169

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WVM5
- Ztacze skrecane katowo-wychylne

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

> ! GVM5 - —— KAG500 _
a' . Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
= Ztacze Srubowe proste /'/ v
F— KAW500
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» Dane techniczne
Nr katalogowy CSR50

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie osi Z [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm]
Wychylenie w poziomie +/- [°]

Dokfadnosc¢ powtarzania promieniowo +/- [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Masa [kg]

TK 50
71
12.5
0.05
12.5
0.05

4x 90°

(%)

10

79

63 h8®
i

il
<>

65
34

T

PPl

T

3

12

!

= — T

125

L]
s H (1)

35

®

963 h8

4x 90°

@50

oeHmaz (1)

+0.02 @6H7

@ Mocowanie CSR

@ Zasilanie w energie

(13 Skok Z

@ Plytka posredniczaca
Wychylenie maksymalne

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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Rozmiar CSR63 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
ROZMIAR CSR63

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zalezno$ci od istniejacego
ci$nienia.
[N] Obciazenie osiowe Fa
2000+
16004
12004

800

4004

0 T T T T [bar]
6

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zalezno$ci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obcigzenie skretne Mr
50+
404

304

20

» W ZAKRESIE DOSTAWY

1 [kawatek]
f Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8

NJ8-E2S-05

4>

0 T T T T 1 [bar]
6

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MrL -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obciazenie pionowe My
304

244

0 T T T T 1 [bar]
6

4 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
C0912060169

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WVM5
- Ztacze skrecane katowo-wychylne

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

> ! GVM5 - —— KAG500 _
a' . Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
= Ztacze Srubowe proste /'/ v
F— KAW500
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» Dane techniczne
Nr katalogowy CSR63

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 63
Wysokos¢ konstrukcyjna [mm] 78
Wychylenie osi Z [mm] 10.5
Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm] 0.05
Wychylenie w poziomie +/- [°] 12.5
Doktadnos$¢ powtarzania promieniowo +/- [mm] | 0.05
Cisnienie robocze [bar] 1..6
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Masa [kg] 1.1

@ Mocowanie CSR
@ Zasilanie w energie
! (13 Skok Z

@ Plytka posredniczaca
R

g B Wychylenie maksymalne
/
'
' / oHn6 (1)

10

95
485

4x 90°

X M6x13 @

D63
+0.02 O6H7

99

@80 h8 @
()

S
65
365

8
<13

13
l

|/

I

|

4x 90°

| _, she (1)
y )y
N ‘}" e (1)

D63
+0.02 @6H7
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Rozmiar CSR80 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
ROZMIAR CSR80

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza
Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
ci$nienia.

[N]  Obciazenie osiowe Fa
30001
2400
1800+
12004
600
-
0 T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zalezno$ci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obciazenie skretne Mr
1501
1204
904

60

304
I

0 T T T T 1 [bar]
6

» W ZAKRESIE DOSTAWY

1 [kawatek]
f Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8 g
NJ8-E2S-05 & F

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MrL -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.

[Nm] Obciazenie pionowe My

1001

80
60
404
204

0 T T T T 1 [bar]
6

6 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
C0912080169

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WVM5
- Ztacze skrecane katowo-wychylne

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

> ! GVM5 - —— KAG500 _
a' . Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
= Ztacze Srubowe proste /'/ v
F— KAW500
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie osi Z [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm]
Wychylenie w poziomie +/- [°]

Dokfadnosc¢ powtarzania promieniowo +/- [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Masa [kg]

» Dane techniczne
CSR80

TK 80

78.5

14

0.05

9

0.05

95

61

£0.02 @8H7

D124

6 -

omg P

©- &
! &

85

1|

© w2

39

|

[ e

= TL
—_FE

12

9

o

| -

@50 HT @

2100 h8

@ 6x M8

DIN912*

280

+0.02 @8H7

\%GBHM}.S @

@ Mocowanie CSR

@ Zasilanie w energie

(13 Skok Z

@ Plytka posredniczaca
Wychylenie maksymalne
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Rozmiar CSR100 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
ROZMIAR CSR100

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza
Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
ci$nienia.

[N] Obciazenie osiowe Fa
50001
4000
3000
20004
10004
-
0 T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zalezno$ci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obcigzenie skretne Mr
250+
2004
150

1004

504
I

0 T T T T 1 [bar]
6

» W ZAKRESIE DOSTAWY

1 [kawatek]
f Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8 g
NJ8-E2S-05 & F

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MrL -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.
[Nm]  Obcigzenie pionowe My
250+
2004
150

1004

504
[

0 T T T T 1 [bar]
6

6 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
C0912080209

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WV1-8X8
- Ztacze skrecane katowo-wychylne

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

; eem—— KAG500 -
a' é GV1-8X§ Ztacze wtykowe proste, przewod 5 m — gniazdo e 9
2! Ztacze $rubowe proste // v
F— KAWS500
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» Dane techniczne
Nr katalogowy CSR100

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 100
Wysokos¢ konstrukcyjna [mm] 97.5
Wychylenie osi Z [mm] 18
Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm] 0.05
Wychylenie w poziomie +/- [°] 9
Doktadnos$¢ powtarzania promieniowo +/- [mm] | 0.05
Cisnienie robocze [bar] 1..6
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Masa [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 @

®

@ Mocowanie CSR

@ Zasilanie w energie

(13 Skok Z

@ Plytka posredniczaca
Wychylenie maksymalne
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Rozmiar CSR125 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
ROZMIAR CSR125

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

4000
3000
2000
10004

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego

ci$nienia.

[N] Obciazenie osiowe Fa
90001
8000
7000
6000 4
50004

0

0

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

1 [bar]
7

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

[Nm] Obciazenie skretne Mr
600+

500
400
300
200

1004

0

Przedstawia sily i momenty w zaleznos$ci od istniejacego

ciénienia.

» W ZAKRESIE DOSTAWY

y

1 [kawatek]

NJ8-E2S-05

Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8

4>

1 [bar]
7

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MrL -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.

[Nm]  Obcigzenie pionowe 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 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
C0912100309

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WV1-8X8
Ztacze skrecane katowo-wychylne

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o

: —— KAG500 S
E é GV1-8X§ Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
= Ztacze Srubowe proste // v
P KAW500

M8
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos¢ konstrukcyjna [mm]

Wychylenie osi Z [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm]
Wychylenie w poziomie +/- [°]

Dokfadnosc¢ powtarzania promieniowo +/- [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Masa [kg]

» Dane techniczne
CSR125

TK 125

136

23

0.05

9

0.05

—G1/8" @

6x M10
DIN 912*

+0.02 P 10H7

8 1 ) & 8
)
I
: i R s —
@ J \A@ °

) 10H7x26 @

@ Mocowanie CSR

@ Zasilanie w energie

(13 Skok Z

@ Plytka posredniczaca
Wychylenie maksymalne

@ Uszczelnienie pneumatyczne
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Rozmiar CSR160 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
ROZMIAR CSR160

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cinienia.
[N] Obciazenie osiowe Fa
16000

140004
120004
10000 4
80004
6000

4000
2000

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

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zalezno$ci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obciazenie skretne Mr
1200+
10004
8004
6004

400

200

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

» W ZAKRESIE DOSTAWY

1 [kawatek]
f Indukeyjny czujnik zblizeniowy — wtyk M8 g
NJ8-E2S-05 & F

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MrL -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.

[Nm]  Obcigzenie pionowe My

1400+

1200+
1000+
800
600
400

2004

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

6 [kawatek]
Sruba z tbem walcowym z wpustem szegciokatnym
C0912100309

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ZASILANIE W ENERGIE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WV1-8X8
- Ztacze skrecane katowo-wychylne

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

; eem—— KAG500 -
a' é GV1-8X§ Ztacze wtykowe proste, przewod 5 m — gniazdo e 9
2! Ztacze $rubowe proste // v
F— KAWS500
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wysokos$¢ konstrukecyjna [mm]

Wychylenie osi Z [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm]
Wychylenie w poziomie +/- [°]

Dokfadnosc¢ powtarzania promieniowo +/- [mm]
Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Masa [kg]

» Dane techniczne
CSR160

TK 160

161

28

0.05

9

0.05

10

131

+0.02 @10H7

2216

95

b 6p°

@200 h8 @

@100 h7 @

20

aen (2)
76
6

161

24

@ 6xM10

DIN912*

D160

+0.02 @10H7

95

oo (1)

®

@ Mocowanie CSR

@ Zasilanie w energie

(13 Skok Z

@ Plytka posredniczaca
Wychylenie maksymalne

@ Uszczelnienie pneumatyczne
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Seria CRR / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotow

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
SERIA CRR

> ZALETY PRODUKTU

» Nastawiana czutos¢ wyzwalania

Za pomocag sterowania cisnieniem powietrza moz-
na optymalnie dostosowac czutos¢ do swojego
zastosowania.

» Zintegrowana technika sensorowa

W przypadku zderzenia zintegrowany czujnik podaje
do ukfadu sterowania sygnat do wywotania zatrzymania
awaryjnego.

» Cofniecie automatyczne

Po zatrzymaniu awaryjnym mozna cofng¢ ochrone przed
zderzeniem z bezpiecznej odlegtosci. Jest to przydatne
przede wszystkim w sytuacji, gdy wchodzenie na urza-
dzenie nie jest pozadane ani bezpieczne lub jest bardzo
utrudnione.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KORZYSCI — W SZCZEGOLACH

» DANE TECHNICZNE

Kotnierz montazowy robota
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1

Kontrola pozycji ttoka
- Czujnik wytwarza sygnat, ktéry moze zosta¢ przeanalizowany w celu
rozpoznania przecigzenia
- W zakresie dostawy czujnika pola magnetycznego

Naped
- Sitownik pneumatyczny o pojedynczym dziataniu
- Czutos$¢ wyzwalania nastawiana za pomoca cisnienia roboczego
- Z wbudowang sprezyna

Rozpoznawanie przecigzenia
- W kierunku Z
- Przechylenie w kierunku poziomym
- Skret wokot osi Z

Kotnierz montazowy
- Grupa czesci wg EN ISO 9409-1
@ Cofnigcie
- Za pomoca ttoka kotnierz przytaczeniowy zostaje ustawiony
w pozycji wyjsciowe]

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Rozmiar
TK 40
TK 50
TK 63

Wychylenie osi Z Doktadnos¢ powtarzania osiowo +/-
[mm] [mm]
8 0.01
12 0.01
15 0.01

» WIECEJ INFORMACJI MOZNA ZNALEZC W INTERNECIE.

Wszystkie informacje za jednym kliknieciem: www.zimmer-group.com. Na podstawie numeru katalogowego
pozadanego produktu mozna znalez¢ dane, rysunki, modele 3D i instrukcje obstugi szukanego rozmiaru.
Szybki dostep do zawsze aktualnych i przejrzystych informacji.
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Rozmiar CRR40 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM

ROZMIAR CRR40

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

[N]
1200

10004

8004

600

4004

200

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
ci$nienia.
Obciazenie osiowe Fa

0

1 [bar]
6

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

[Nm]
40+

304

20

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.
Obciazenie skretne Mr

2 bar]

» W ZAKRESIE DOSTAWY
1 [kawatek]
Coa—— Czujnik pola magnetycznego prosty, kabel 0,3 m - Wtyczka M8

MFS02-S-KHC-P1-PNP

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

GVM5
Ztacze srubowe proste

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

Mrt,

Oy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego

ci$nienia.
[Nm] Obciazenie pionowe My
50+
404

304

204

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

KAG500
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo
M8

2 lbarl

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500
Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8
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» Dane techniczne

Nr katalogowy CRR40N-A

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 40
Wychylenie osi Z [mm] 8
Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm] 0.01
Czutos¢ reakcji osiowej [mm] 0.5
Wychylenie w poziomie +/- [°] 14.0

Dokfadnosc¢ powtarzania promieniowo +/- [min] | 4
Czutosc¢ reakcji radialnej [°] 1.5
Skret wokdt osi Z [°] 21
Doktadnosc¢ powtarzania obrotowa +/- [min] | 4

Czutos¢ reakcji rotacyjna [°] 1
Cisnienie robocze [bar] 05..6
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Temperatura robocza [°C] 5..+80
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?] 14.60
Moment bezwtadnosci masy wokot osi Z [kgem?] | 2.64
Masa [kg] 0.61
4x90” @ Mocowanie CRR
@ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
19 Skok Z
Ptytka posredniczaca
@ Wychylenie maksymalne
% @ Czujnik pola magnetycznego/Czujnik
ola
S8
o
<H

— T
1 / TR —
S Jf\ [T J i |
o =L
7 /
@ |
@25 H7
@50 hs
4x90°
& 6m6x12 €
DIN6325 ol8
<
SIS
S
<H
4x M6x12
DIN7991

60 h8
© ol 5 ﬁ:ﬂj][ 1l | ﬁMF)@
i
T
¢ @2 L
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Rozmiar CRR50 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM

ROZMIAR CRR50

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

2500+

20004

15004

10004

500

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego

ci$nienia.

[N] Obciazenie osiowe Fa

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

1 [bar]
6

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

[Nm] Obcigzenie skretne Mr

1204

1004

80

60

404

20

0

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego

cisnienia.

0

» W ZAKRESIE DOSTAWY

1 [kawatek]

MFS02-S-KHC-P1-PNP

Czujnik pola magnetycznego prosty, kabel 0,3 m - Wtyczka M8

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

P é GVM5
= Ztacze $rubowe proste

2 bar]

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MI’Q’ -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obciazenie pionowe My
1201
1004
804
604

40

20

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

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

KAG500
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

WVM5
- Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wychylenie osi Z [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm]
Czutos¢ reakcji osiowej [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [°]

Dokfadnosc¢ powtarzania promieniowo +/- [min]
Czutosc¢ reakcji radialnej [°]

Skret wokdt osi Z [°]

Doktadnos¢ powtarzania obrotowa +/- [min]
Czutos¢ reakcji rotacyjna [°]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy wokoét osi Z [kgem?]
Masa [kg]

» Dane techniczne
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

)
©

0| o 80 h8
N~ o] @
1= FAl

L ]

t

5

39.8

76.5
12 <+

16.2

P emex14
DING325

3.5

©

+0.02 g6m6

@ Mocowanie CRR
@ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
19 Skok Z
Ptytka posredniczaca
@ Wychylenie maksymalne
@ Czujnik pola magnetycznego/Czujnik
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Rozmiar CRR63 / Ochrona przed zderzeniem / pneumatyczne / Wyposazenie do robotéw

OCHRONA PRZED ZDERZENIEM
ROZMIAR CRR63

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» W ZAKRESIE DOSTAWY

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego

ci$nienia.
[N] Obciazenie osiowe Fa
40001
3000
20004
10004
0 T T T T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obcigzenie skretne Mr
250+
2004
1504

1004

504

0 T T T 1 [b
G[ar]

Czujnik pola magnetycznego prosty, kabel 0,3 m - Wtyczka M8
MFS02-S-KHC-P1-PNP

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

o
%% ZASILANIE W ENERGIE

Ztacze srubowe proste

» Sily i momenty

Maks. sity i momenty — patrz: wykresy.

Fal

MI’Q’ -DMy

» Poddanie dziataniu sprezonego powietrza

Przedstawia sity i momenty w zaleznosci od istniejacego
cisnienia.
[Nm] Obciazenie pionowe My
250+
2004
1504

1004

50

0 . . . , [bar]
5 6

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

KAG500
Ztacze wtykowe proste, przewdd 5 m — gniazdo ° o
M8

Ztacze skrecane katowo-wychylne

AL A

KAW500

Ztacze wtykowe katowe, przewdd 5 m — gniazdo
M8
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Nr katalogowy

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wychylenie osi Z [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania osiowo +/- [mm]
Czutos¢ reakcji osiowej [mm]

Wychylenie w poziomie +/- [°]

Dokfadnosc¢ powtarzania promieniowo +/- [min]
Czutosc¢ reakcji radialnej [°]

Skret wokdt osi Z [°]

Doktadnos¢ powtarzania obrotowa +/- [min]
Czutos¢ reakcji rotacyjna [°]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cignienie robocze [bar]
Temperatura robocza [°C]

Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

Moment bezwtadnosci masy wokoét osi Z [kgem?]
Masa [kg]

» Dane techniczne
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>

®
0

& 6m6x12 ©
DING325 15
@

©
ASISS
S
<H

4x Méx14
DIN7991

@ Mocowanie CRR
@ Zasilanie w energie
Mocowanie (klient)
19 Skok Z
Ptytka posredniczaca
@ Wychylenie maksymalne
@ Czujnik pola magnetycznego/Czujnik
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Modut robota

MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-00-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ @ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===
e. LWR50L-03-00002-A ﬁ WvVmM7
bx F MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
|

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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» Dane techniczne
Nr katalogowy LWR50F-00-01-A

Pasuje do typ robota ISO TK 50*
Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066 | Tak
Sterowanie Wersja I/0
Logika IO PNP

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 50

Masa manipulacyjna maks. [kg] 25

Przewdd przytgczeniowy Wityk, M8, 8-biegunowe
Skok blokujacy [mm] 1
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Przeniesienie energii pneumatyczne zintegrowane
Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0
Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnosc¢ powtarzania w Z [mm] 0.05
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0
Temperatura robocza [°C] 5..+60
Zywotno$é w cyklach 100000

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 0.31

*Potaczenie mechaniczne kompatybilne z wszystkimi robotami z kotnierzem ISO PCD 50 mm. Potaczenie elektryczne za pomoca standardowego 8-biegunowe kabla M8.

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

21
(o]
| =

i

), ——M3x5 @

L 0
<
L ——2x M7x1 @

4x M6

1909

12.75
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-00-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

[ke] przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
14 - Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\'
12 (-‘ ﬂ Yy
10 L
. ._._‘_’\\\\ 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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

0 50 100 150 200 250

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

==l=-=]
LWR50L-02-00001-A grsz-ale-\fvg:j“;:z;\/laczeniowy prosty 5 m - gniazdo
-l MATCH - Chwytaki e— M12
i
LWR50L-03-00001-A = KAG500IL
MATCH - Chwytaki Ztacze wtykowe proste 5 m — wtyk, gniazdo M12
@I0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

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

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

WvVmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

2.
s
=g

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-00-04-A

ISO TK50*
10-Link

TK 50

25

Wtyk, M12, 5-biegunowe

1
zintegrowane
zintegrowane
50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60
100000

IP40

0.28

*Potgczenie mechaniczne kompatybilne z wszystkimi robotami z kotnierzem ISO PCD 50 mm. Podtaczenie elektryczne poprzez standardowe gniazdo IO-Link M12-5.

2x M4x4

[o]

~%

5 O
+0.02 g6m6

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

4x M6

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-00-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

[ke] przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
14 - Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\'
12 (-‘ ﬂ Yy
10 L
. ._._‘_’\\\\ 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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

0 50 100 150 200 250

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

==l=-=]
bﬁ?gﬁ%ﬁﬁ;ﬁgf A grsz-;\fvg:i“;:z;\ﬂaczeniowy prosty 5 m - gniazdo
» T o — M12
i
: LWR50L-03-00001-A = KAG500IL
r F MATCH - Chwytaki Ztacze wtykowe proste 5 m — wtyk, gniazdo M12
L} @10k

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

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

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chwytaki

WvVmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

2.
s
=g

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wskaznik stanu

Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-00-05-A
ISO TK 50*

10-Link

TK 50

Tak

25

Wtyk, M12, 5-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.33

*Potaczenie mechaniczne kompatybilne z wszystkimi robotami z kotnierzem ISO PCD 50 mm. Podtaczenie elektryczne poprzez standardowe gniazdo 10-Link M12-5.

0

s (3)
| =)

Qo

21D
+0.02 o6m6

315f

L —2x M7x1 @

M—==—1M

29

N

12.75

©

4x M6

1804762 / Cb

6m6

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-00-06-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

MZ&TCH

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

[ke] przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
14 - Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\'
12 (-‘ ﬂ Yy
10 L
. ._._‘_’\\\\ 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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

0 50 100 150 200 250

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

==l=-=]
LWR50L-02-00001-A grsz-ale-\fvg:j“;:z;\/laczeniowy prosty 5 m - gniazdo
-l MATCH - Chwytaki e— M12
i
LWR50L-03-00001-A = KAG500IL
MATCH - Chwytaki Ztacze wtykowe proste 5 m — wtyk, gniazdo M12
@I0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

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

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

WvVmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-29-00001-A
MATCH - Kotnierz katowy

2.
s
=g

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-00-06-A
ISO TK 50*

10-Link

TK 50

25

Wtyk, M12, 5-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.28

*Potgczenie mechaniczne kompatybilne z wszystkimi robotami z kotnierzem ISO PCD 50 mm. Podtaczenie elektryczne poprzez standardowe gniazdo IO-Link M12-5.

©

4x M6
1804762/ (b

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-01-02-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ @ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===
e. LWR50L-03-00002-A ﬁ WvVmM7
bx F MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
|

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-01-02-A
Universal Robots e-Series
Wersja I/0O

NPN

TK 50

25

Wtyk, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.29

2x M4x4

M

B

4’@:3

75

s O
+0.02 g6m6

31.57

45°

L——2x M7x1 @

—e0er;
15

12.75

©

1804762 / b

4x M6

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

U o
A I ) RN |
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-01-03-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
14 - Mr ‘ e 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
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
' LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen

vif

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Konfiguracja interfejsu

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wskaznik stanu

Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-01-03-A
Universal Robots e-Series
Ethernet RJ45
RS485

TK 50

Tak

25

Wtyk, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

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

©

;
W

4x M6

1S04762 / <6

.

=]

i
6m6

©

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

U o
A I ) RN |

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-04-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

mujaca

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sitg utrzy-

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

MZ&TCH

[TZ] przyspieszenia i ramienia dzwigni

° =

14

12

10 -
° ’_’_'_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —e— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sita utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

E @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WVM7
K Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB123084
Odciazenie od naprezen

200 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

300 [mm]

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-04-01-A
Techman Release > 3.0 / OMRON TM-Series*
Wersja I/0O

NPN

TK 50

25

Wtyk, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.62

*Odpowiedni dla wszystkich Techman / OMRON TM-Serieséw od wersji sprzetowej 3.0

34
2l

50
+0.02 26m6

©

| M3x5 @
0|

b
——2x M7x1 @

-
T@Q@

Te)
7.2 s
5 Py
o
@4
\ o RS
\ KJ / ° H o
/ﬁ\/ b P s

=

12.75

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

M8

~300

-
j—

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-06-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ @ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===
e. LWR50L-03-00002-A ﬁ WvVmM7
bx F MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
|

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066
Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]

Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-06-01-A
JAKA Zu / Schneider Electric Lexium Cobot
Tak

Wersja I/0

NPN

TK 50

25

Wityk, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.29

Eg

ﬁMSXf) @
3

Nt
NI | —oxmrxi @

12.75

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie

@ Przepust powietrza
Uziemienie

@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

~ 1500

=

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-07-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ @ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===
e. LWR50L-03-00002-A ﬁ WvVmM7
bx F MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
|

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-07-01-A
HANWHA HCR-3/-5/-12*
Wersja I/0O

NPN

TK 50

25

Gniazdo, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.28

*odpowiednie dla wszystkich HCR-3, HCR-5 i HCR-12 od wersji sprzetowej Q1/2020

2x M4x4

[o]

~%

1
£0.02 26m6 55,
. 5

o

4x M6

6m6

-

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

U o
A I ) RN |

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-08-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

mujaca

ol przyspieszenia i ramienia dzwigni
18

» Konstrukcja pionowa z wycentrowang sitg utrzy-

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

. 16 Fa
a2 | = .,
.—.—.—.—.—.—.\.

AT 2 & 12 (-‘ ﬁ
. r y 10 u
V/ . ’_‘_‘_’\\\\ 2,5 m/s?
u 6 —o— 5 m/s?
% 4 —o— 10 m/s2
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm] My [Nm] 40
M OT C H Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
A =
WVM7

i LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chwytaki -
|

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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» Dane techniczne
Nr katalogowy LWR50F-08-01-A

Pasuje do typ robota Mitsubishi Assista
Sterowanie Wersija I/0O
Logika IO PNP

Masa manipulacyjna maks. [kg] 25

Przewdd przytaczeniowy Wtyk, M12, 8-biegunowe
Skok blokujacy [mm] 1

Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Przeniesienie energii pneumatyczne zintegrowane

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05

Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Temperatura robocza [°C] 5..+60
Zywotnoéé w cyklach 100000

Typ ochrony wg IEC 60529 1P40

Masa [kg] 0.72

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

o
2xp 4 2
o 4—H‘DIN6325 ¥
S S e ) M
L T][e Y
N J=
§ | [m %
75
2xM4x4/
315 @ .
+0.02 26m6
12.75 & 207 6.6
—— — «©
Az = 10
| D @l |5
. Xz =
IRE ==
e L A
| . )»J W7/ =
?{J [fe]
N =1 { 23
o [ é(\\l
E— | — B
2xM4 @g
o
© AT
2P 4.3
18
33 |
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-09-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZYTCH My (o “0
v Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ @ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===

e. LWR50L-03-00002-A ﬁ WvVmM7

bx F MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne

|

e. LWR50L-03-00003-A ZUB123084

= MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen

’ |

LWR50L-23-00006-A

MATCH - Chwytaki
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-09-01-A
FANUC CRX

Wersja I/0O

PNP

TK 50

25

Gniazdo, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.29

2x M4x4

m

21

L

5 O
+0.02 o6m6

I
o o

ﬁ

©

1504762 / Cb

4x M6

N

m= =4H4

-

il
@ 6m6
© .

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

M8

030
003,

~300

-
j—

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-09-03-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
14 - Mr ‘ e 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
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
' LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen

vif

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

210 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Konfiguracja interfejsu

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Wskaznik stanu

Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-09-03-A
FANUC CRX
Ethernet RJ45
RS485

TK 50

Tak

25

Wtyk, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.43

2x Maxd

©]

T
1
I
24xM6
1504762 / %5

| _—Maxs @

e (D)

g @lier;

7 - T
- 5
|| B! =
o7
’—bj Qmion 57(? e.z
@

12.75

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

230

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-10-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
12 I 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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]
WvVmM7

e. LWR50L-03-00003-A
=» MATCH - Chwytaki B
o f

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-10-01-A
DOOSAN M-/ H-/ A-Serie
Wersja I/0O

PNP

TK 50

25

Wtyk, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.32

2x M4x4

21

2 )
+0.02 26m6 5.5

~%

4x M6

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

U o
A I ) RN |
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-13-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZTCH vy [l 0
v Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
A =
WVM7

i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chwytaki -
v

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB000034
Przewdd przytaczeniowy

ZUB123084
Odciagzenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Przewdd przytaczeniowy 2

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-13-01-A
ABB CRB 15000 GoFa
Wersja I/0O

PNP

TK 50

25

Wtyk, M8, 3-biegunowe
Wtyk, M8, 4-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.3

21
©

j
T

M—=-0
I ] @@i@@

12.75

©

&

[fe)

8.5 I¢)
7 ~
©

5

Bl

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWRS50F-13-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

MZ&TCH

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

ol przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
14 - Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\.
12 (-‘ ﬂ Yy
10 L
. ._._‘_’\\\\ 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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni

D N\

[k

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
gg ELEMENTY CHWYTAJACE E PRZYLACZA/POZOSTALE
@ LWRS0L.02.00001-4 S et praiczeniowy prosty 5 m - grizdo
.y MATCH - Chwytaki S— Mo
VITOH- Gk et ecee wiykowe prosie § m— whk, griaado M2

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

SCM-C-05-00-A
Smart Communication Module

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

WvVmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

e
EAl
S

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Przewdd przytaczeniowy 2

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-13-04-A

ABB CRB 15000 GoFa
10-Link

TK 50

25

Wtyk, M8, 3-biegunowe
Wtyk, M8, 4-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.3

21
©

j
T

M—=-0
I ] @@i@@

12.75

©

&

[fe)

8.5 I¢)
7 ~
©

5

Bl

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-13-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZYTCH 4y (i 2
v Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]
LWR50L-02-00001-A =< SCM-C-05-00-A

MATCH - Chwytaki |

Smart Communication Module

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chwytaki

WVM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
Odciagzenie od naprezen

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki
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» Dane techniczne
Nr katalogowy LWR50F-13-05-A

Pasuje do typ robota ABB CRB 15000 GoFa
Sterowanie 10-Link

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 50

Masa manipulacyjna maks. [kg] 25

Przewdd przytaczeniowy Wtyk, M8, 3-biegunowe
Przewdd przytaczeniowy 2 Wtyk, M8, 4-biegunowe
Skok blokujacy [mm] 1

Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Przeniesienie energii pneumatyczne zintegrowane

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05

Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)] 0.05

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Temperatura robocza [°C] 5..+60

Zywotnoéé w cyklach 100000

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 0.35

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

28
A~
=]
=

=

275
iO,(%E:ZJ%mB @ 75 5
31507 7 3
ﬁMSXS @ //-‘QJC7 _] % é
| & /e;”‘\m\x 69\ »

L—2x M7x1 @

12.75
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-14-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kon?strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sity i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZYTCH 4y (i 2
v Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sita utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]
LWR50L-02-00001-A " - KAG500IL
- MATCH - Chwytaki Ztacze wtykowe proste 5 m — wtyk, gniazdo M12
l| @10-Lok
' LWR50L-03-00001-A ‘ " SCM-C-05-10-A
e MATCH - Chwytaki ¥ Smart Communication Module
vif =
-

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki -

WvmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
Odciazenie od naprezen

220 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-14-04-A

ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 31,5

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.4

[——2x M4x4

33
2l

L

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

©

4x M5

1504762/ O4

w\\

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

M12

~500

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-14-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kon?strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sity i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZYTCH 4y (i 2
v Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sita utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]
LWR50L-02-00001-A " - KAG500IL
- MATCH - Chwytaki Ztacze wtykowe proste 5 m — wtyk, gniazdo M12
l| @10-Lok
' LWR50L-03-00001-A ‘ " SCM-C-05-10-A
e MATCH - Chwytaki ¥ Smart Communication Module
vif =
-

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki -

WvmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
Odciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne

» Dane techniczne
LWR50F-14-05-A

ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 31,5

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

Sita dokrecania [N] 50
Sita rozdzielajaca [N] 0
Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0
Temperatura robocza [°C] 5..+60
Zywotnoéé w cyklach 100000
Typ ochrony wg IEC 60529 IP40
Masa [kg] 0.45
@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)
63
« L | ——2x M4x4
o ]
< % q ]
75
@315
+0.02 85m6 @ @
P20fr 6 g
w0l
_[TTT=T],—M3%5 @ 5 : J | §§
\ X
= 1 /@ ¥ G@\ 3 Mi12
= B e i
DTt (o) Orrs
o &, =
S | =
O
500,

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-15-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kon?strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sity i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZYTCH 4y (i 2
v Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sita utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]
i LWR50L-03-00002-A WvVmM7
r MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
i LWR50L-03-00003-A ZUB123084
= MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen
vif
LWR50L-23-00006-A

MATCH - Chwytaki
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-15-01-A
ABB IRB1100
Wersja I/0O

PNP

TK 31,5

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.4

[——2x M4x4

33
2l

L

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

©

4x M5

1504762/ O4

w\\

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

M12

~500

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWRS50F-15-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

[ke] przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
M = w o
.—.—.—.—.—.—.\.
12 (-‘ ﬂ Yy
10 L
. ._._‘_’\\\\ 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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sita utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

0 50 100 150 200 250

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

==l=-=]
LWRS50L-02-00001-A — grsz-;\llsvg:j“;:z;\/laczeniowy prosty 5 m - gniazdo
MATCH - Chwytaki —
’ x - ————— M 1 2
i
: LWR50L-03-00001-A = KAG500IL
r F MATCH - Chwytaki Ztacze wtykowe proste 5 m — wtyk, gniazdo M12
L} @10k

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

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

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chwytaki

WvVmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

2.
s
=g

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-15-04-A
ABB IRB1100
10-Link

TK 31,5

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.4

[——2x M4x4

33
2l

L

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

©

4x M5

1504762/ O4

w\\

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

M12

~500

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-15-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

MZ&TCH

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

[ke] przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16
14 - Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\'
12 (-‘ ﬂ Yy
10 L
. ._._‘_’\\\\ 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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

0 50 100 150 200 250

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

300 [mm]

é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

==l=-=]
bﬁ?gﬁ%ﬁﬁ;ﬁgf A grsz-;\fvg:i“;:z;\ﬂaczeniowy prosty 5 m - gniazdo
» T o — M12
i
: LWR50L-03-00001-A = KAG500IL
r F MATCH - Chwytaki Ztacze wtykowe proste 5 m — wtyk, gniazdo M12
L} @10k

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

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

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chwytaki

WvVmM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

2.
s
=g

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne

» Dane techniczne
LWR50F-15-05-A
ABB IRB1100
10-Link

TK 31,5

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe

1
zintegrowane
zintegrowane

Sita dokrecania [N] 50
Sita rozdzielajaca [N] 0
Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0
Temperatura robocza [°C] 5..+60
Zywotnoéé w cyklach 100000
Typ ochrony wg IEC 60529 IP40
Masa [kg] 0.45
@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)
63
« L | ——2x M4x4
o ]
< % q ]
75
@315
+0.02 85m6 @ @
P20fr 6 g
w0l
_[TTT=T],—M3%5 @ 5 : J | §§
\ X
= 1 /@ ¥ G@\ 3 Mi12
= B e i
DTt (o) Orrs
o &, =
S | =
O
500,

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-16-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZYTCH My (o “0
v Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
A =
WVM7

i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chwytaki -
v

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Przewdd przytaczeniowy 2

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]
Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-16-01-A
fruitcore HORST
Wersja I/0O

PNP

25

Wtyk, M8, 4-biegunowe
Wtyk, M8, 4-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

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

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

~420

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-17-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazgje maks.yma\r}y giezgr mah\pu\acyjny w zaleznosci od
18 przyspieszenia i ramienia dzwigni
16 Fa
14 - Mr ‘ My
12 ~e c > ﬂ
10 =
’ ._._‘_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
My [Nm] 40
Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
A =
WVM7

i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chwytaki -
v

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

232  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-17-01-A
Yaskawa HC P-Version

Wersja I/0O
PNP

TK 50

25

Gniazdo, M8,
1
zintegrowane
zintegrowane
50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60
100000

IP40

0.29

8-biegunowe

2x M4x4

m

21

L

5 O
+0.02 o6m6

I
o o

ﬁ

©

1504762 / Cb

4x M6

N

m= =4H4

-

il
@ 6m6
© .

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

U o
A I ) RN |

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-17-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]

a LWR50L-02-00001-A
> MATCH - Chwytaki B

WVM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-17-04-A
Yaskawa HC P-Version
10-Link

TK 50

25

Gniazdo, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.3

2x M4x4

m

21

L

5 O
+0.02 o6m6

I
o o

ﬁ

©

1504762 / Cb

4x M6

N

m= =4H4

-

il
@ 6m6
© .

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

U o
A I ) RN |

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-17-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]

a LWR50L-02-00001-A
> MATCH - Chwytaki B

WVM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-17-05-A
Yaskawa HC P-Version
10-Link

TK 50

25

Gniazdo, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.35

2x M4x4

28

50

I —M3x5 @
(2

10.02 e6m6

31.5f

©

9.5 8
95,

5 o

©

95

32

—

F—2x M7x1 @

12.75

WACGICCAN

& L]

]

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

U o
A I ) RN |

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-18-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
M2&ATCH My [Nm] 40
v Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===

LWR50L-03-00002-A
MATCH - Chwytaki B

WVM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00007-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00008-A
MATCH - Chwytaki

0 6 6 QRN
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]
Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-18-01-A
ELITE Robots

Wersja I/0O
NPN
25

Gniazdo, push-pull, 12-biegunowe

1
zintegrowane
zintegrowane
50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60
100000

IP40

0.32

2x M4x4

m

B

5 O
+0.02 o6m6

ﬁ

©

1504762 / Cb

4x M6

m= =4H4

@ 6m6
© .

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

180

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-20-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowang sitg utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowana sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
A =
WVM7

i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chwytaki -
v

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-20-01-A
KUKA LBR iisy Series
Wersja I/0O

TK 50

25

Wtyczka KukaLBR iisy
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.29

2x M4x4

21

2 )
+0.02 26m6 5.5

~%

4x M6

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

150

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-20-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZTCH vy [l 0
v Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

A =

LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chwytaki -

@@ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WVM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

242  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-20-04-A
KUKA LBR iisy Series
10-Link

TK 50

25

Wtyczka KukaLBR iisy
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.29

2x M4x4

©

1804762 / C6

4x M6

T—
6m6

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

~150

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-20-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZTCH vy [l 0
v Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

A =

LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chwytaki -

@@ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE

WVM7
Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

244  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-20-05-A
KUKA LBR iisy Series
10-Link

TK 50

25

Wtyczka KukaLBR iisy
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.34

—@oey
S

12.75

s

l.

jl©

[}

4x M6
1S04762/C6

=]

=

@¢6m6 J»

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

150

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-21-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni

|
12 I L

[k

6 2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

@ @ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===
e. LWR50L-03-00002-A % WvVmM7
bx F MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
|

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

246  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-21-01-A
ABB IRB 1300
Wersja I/0O

PNP

TK 40

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe

1
zintegrowane
zintegrowane
50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60
100000

IP40

0.41

21125

©

4x M6

1504762/ 05

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

~700

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-21-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
' LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen

vif

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

248 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-21-04-A
ABB IRB 1300
10-Link

TK 40

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.41

21,125

fit A

©

4x M6
1504762/ CO6

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Modut robota

~700

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-21-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
' LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen

vif

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

250 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



» Dane techniczne
Nr katalogowy LWR50F-21-05-A

Pasuje do typ robota ABB IRB 1300
Sterowanie 10-Link
Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1 TK 40

Masa manipulacyjna maks. [kg] 25

Przewdd przytaczeniowy Wtyk, M12, 12-biegunowe
Skok blokujacy [mm] 1
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Przeniesienie energii pneumatyczne zintegrowane
Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0
Temperatura robocza [°C] 5..+60
Zywotnoéé w cyklach 100000

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 0.46

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

©

8.7

4x M6
1S04762/ O5

| —M3x5 @

| —2x M7x1 @

|
€
©|
ol
@ 12.75

o
\
Uil

i F?Tm il
9y

700

¢
T

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com 251
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-22-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni

|
12 I L

[k

6 2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

@ @ ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
===
e. LWR50L-03-00002-A % WvVmM7
bx F MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
|

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

252  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-22-01-A
ABB CRB 1100 SWIFTI
Wersja I/0O

PNP

TK 40

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.41

21,125

Lt [0

M
M

B6m6é

©

4x M6

1504762 /C6

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-22-04-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
' LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen

vif

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

254  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-22-04-A

ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 40

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.41

21,125

L[]

I

6m6
M

©)

1504762 /C5

4x M6

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

< www.zimmer-group.com
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-22-05-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chwytaki - Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
' LWR50L-03-00001-A ZUB123084
MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen

vif

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chwytaki

256  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-22-05-A

ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 40

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.46

19.5

21

M3x5
e

@@,
5

12.75

©

4x M6

1S04762 /5

o ||

[
§Naedi

o]

@ Mocowanie (od strony robota)
@ Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-23-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
3 18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. C =
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —e— 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
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
12 I n
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
a i LWR50L-03-00002-A WvVmM7
r MATCH - Chwytaki I Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
i i LWR50L-03-00003-A ZUB123084
FI MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen
|
LWR50L-23-00005-A

MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki
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Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
Nr katalogowy LWR50F-23-01-A

NEURA LARA / Kawasaki CL / Delta D-Bot
Wersja I/0O

PNP

TK 50

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.27

21

12.75

©

4x M6

1504762 / O5

€
m=
6m6

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

~160

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-24-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16 Fa
14 - Mr ‘ M
.—.—.—.—.—.—.\.
. C =
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —e— 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
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
1
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ é] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
==l=-=]
a i LWR50L-03-00002-A WvVmM7
r MATCH - Chwytaki I Ztacze skrecane katowo-wychylne
i
i i LWR50L-03-00003-A ZUB123084
FI MATCH - Chwytaki QOdciazenie od naprezen
|
LWR50L-23-00005-A

MATCH - Chwytaki

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-24-01-A

NEURA MAIRA / Omron iCR

Wersja I/0O
PNP

TK 50

25

Gniazdo, M8, 8-biegunowe

1
zintegrowane
zintegrowane
50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60
100000

IP40

0.29

E

s O
+0.02 g6m6

& 31507

12.75

5 © &
O e
{%*ZXMHW@ 07\ / 274
N2 o
l'4 O O

4x90°

©

s
o o

1804762 / b

4x M6

F4

=

—" I
.

6m6

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

~150

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-25-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ i] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
A =
WVM7

i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chwytaki -
v

Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm)]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotnoéé w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-25-01-A
DENSO COBOTTA PRO
Wersja I/0O

PNP

TK 50

25

Gniazdo, M8, 8-biegunowe
1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.29

B

12.75

©

1504762 / Cb

4x M6

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

M8

150

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-26-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Konstrukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy-

» Sily i momenty

mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
MZYTCH My (o “0
v Fa [N] 500

» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-

mujaca

ke
[ przyspieszenia i ramienia dzwigni

Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
A =
WVM7

i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chwytaki -
v

Ztacze skrecane katowo-wychylne

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Chwytaki

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

]
LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki
]
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy
Wyprowadzenie kabla

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-26-01-A
Seria Kassow Robots KR
Wersja I/0O

PNP

TK 50

25

Gniazdo, M8, 8-biegunowe
wewnetrzne

1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.28

B

12.75

©

1S04762 / O6

4x M6

.

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

M8

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-26-01-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Kor]strukcja pionowa z wycentrowana sita utrzy- > Sily i momenty
mujaca
Przedstawia sity statyczne i momenty.
kol Pokazuje maksymalny cigzar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
18
16 Fa
14 . Mr ‘ 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]
MZYTCH 4y (i 2
v Fa [N] 500
» Konstrukcja pozioma z wycentrowang sitg utrzy-
mujaca
k Pokazuje maksymalny ciezar manipulacyjny w zaleznosci od
przyspieszenia i ramienia dzwigni
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]
» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE
@ 3] ELEMENTY CHWYTAJACE é @ PRZYLACZA/POZOSTALE
[====]
WvVmM7

LWR50L-03-00003-A
MATCH - Chwytaki i

Ztacze skrecane katowo-wychylne

ZUB123084
QOdciazenie od naprezen

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chwytaki

o
v
LWR50L-23-00005-A
MATCH - Chwytaki
I
Ei
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Nr katalogowy

Pasuje do typ robota

Sterowanie

Logika IO

Kotnierz montazowy wg EN ISO 9409-1
Masa manipulacyjna maks. [kg]
Przewdd przytaczeniowy
Wyprowadzenie kabla

Skok blokujacy [mm]

Przeniesienie energii elektryczne
Przeniesienie energii pneumatyczne
Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]
Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]
Temperatura robocza [°C]

Zywotno$é w cyklach

Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

» Dane techniczne
LWR50F-29-01-A
Neuromeka Indy
Wersja I/0O

PNP

TK 50

25

Wtyk, M12, 12-biegunowe
wewnetrzne

1

zintegrowane
zintegrowane

50

0

0.05

0.05

1.0

5..+60

100000

IP40

0.29

B

4xM6

@ Mocowanie (od strony robota)
Zasilanie w energie
@ Przepust powietrza
Uziemienie
@ Connect-LED/Freedrive (specyficzne dla robota)

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU
LWR50L-02-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty.
Na wykresie przedstawiono sume arytmetyczng poszczegdlnych sit
wystepujacych na szczekach chwytaka w zaleznosci od dtugosci szczek i
[ggo ustawionej sity chwytu Mr L Fa_L
‘ ‘ ‘ ©100% r c—; 4-\ My_L
A 75%
O"’—\o\ - 50%
1 * 25%
) [—-— = 10%
\A\‘ Mr
100 <
'\\-\. \\u ‘ Fa
z. 50 I — M?‘ 7l
My
—
o 1 T B a—— Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 25
° 2° “ * « My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 25
MATCH Fa_L[N] 500 My[Nm] 25
¢ Fa [N] 500

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-02-00001-A

Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066 | Tak

Sterowanie |O-Link
Temperatura robocza [°C] 5..+50

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 1.6
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Skok blokujacy [mm] 1
Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50F-xx-03/04/05
Formularz HRC wspotpracowadé
Wyprowadzenie kabla wewnetrzne
Rodzaj napedu elektryczne
Wbudowana funkcja kontroli pozycji tak

Skok na szczeke [mm] 40

Skok na szczeke, regulowany [mm] 40

Min. sita chwytnia [N] 15

Nominalna sita chwytania [N] 165

Sita chwytania zgodnie z norma ISO/TS 15066 [N] | <140

Czas sterowania [s] 0.125

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.3
Maks. dtugos¢ szczek chwytajgcych [mm] 80
Predkos¢ chwytania na szczeke maks. [mm/s] | 24
Predkos¢ pozycjonowania na szczeke maks. [mm/s] | 55

Dokfadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.05
Napigcie [V] 24
Pobdr pradu maks. [A] 0.6

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm] | 2

268 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8
[\ % B Odryglowanie awaryjne
/ ‘ Uziemienie
7
©
o L__(|® %i@ gl
&8 _J®
& Q
N g J L/
<—>40

<40

IN
145.5

100.5

|
C@ } @3
1
8 JEH e e ———
[
|
|
(@ i @7
112
128
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU
LWR50L-02-00002-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sity i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty.
Na wykresie przedstawiono sume arytmetyczna poszczegolnych sit
N] wystepujacych na szczekach chwytaka w zaleznosci od dtugosci szczek i
B L Mr_L L
6 r
180 N G S o O A A A 75% - ﬂMy_L
e [ o— & 50%
1504 ® 25%
- —— = 10%
120 //"‘/ M
A r (“
% Fa
- \
o0d M IK/I
* y
30 — ——
T T —a— -
. \ N O e - 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

Nr katalogowy

Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066
Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Formularz HRC

Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Whbudowana funkcja kontroli pozycji

Skok na szczeke [mm]

Skok na szczeke, regulowany [mm]

Min. sita chwytnia [N]

Nominalna sita chwytania [N]

Sita chwytania zgodnie z norma ISO/TS 15066 [N]
Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajgcych [mm]
Predkos¢ chwytania na szczeke maks. [mm/s]
Predkos¢ pozycjonowania na szczeke maks. [mm/s]
Dokfadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Napigcie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]

» Dane techniczne
LWR50L-02-00002-A

Tak
|O-Link
5..+50
IP40
1.6

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F-xx-03/04/05
wspotpracowadé
wewnetrzne
elektryczne
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8

- D Odryglowanie awaryjne
5 Uziemienie

|
ole
P
©) ‘
e
|

138

93.5

@ } @
\
e
[
|
© ; ©
152
160

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com 271

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chwytaki



MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chwytaki

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-03-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania

IN] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.
300

250

O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4

Nr katalogowy

Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066
Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Formularz HRC

Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Whbudowana funkcja kontroli pozycji

Skok na szczeke [mm]

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytania zgodnie z norma ISO/TS 15066 [N]
Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm]

Napiecie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]

\
100 e —
T )
-
50 Q|
o+ T
0 10 20 30 40 50 60 70

80

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka

[mm]

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 7
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 7
Fa_L [N] 500 My [Nm] 5.5
Fa [N] 200

» Dane techniczne
LWR50L-03-00001-A

Tak
|O-Link
5..+50
IP40
0.76

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F-xx-03/04/05
wspotpracowac
wewnetrzne
elektryczne

za pomocg danych procesowych
10

190

190

<140

0.03

0.1

272  www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi




» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

— NJ5-E2SK-01
| Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

Odryglowanie awaryjne

Uziemienie

150.9

107.4
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-03-00002-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

N]
300

250

Nr katalogowy

Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066
Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Formularz HRC

Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Whbudowana funkcja kontroli pozycji

Skok na szczeke [mm]

Zabezpieczenie sity chwytania

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytania zgodnie z norma ISO/TS 15066 [N]
Czas zamykania [s]

Czas otwierania [s]

Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Napigcie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]

> Wykres sit chwytania

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

\
—
e s e A N
—— o |
0 10 20 30 40 50 60 70 80

O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4

[mm]

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 7
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 7
Fa_L [N] 500 My [Nm] 5.5
Fa [N] 200

» Dane techniczne

Tak
I/O

LWR50L-03-00002-A

5..+50

IP40
0.76

zintegrowane

1
0.05
0.05
50

0
1.0

LWR50F-xx-01/02
wspotpracowac
wewnetrzne
elektryczne
analogowo 0 ... 10V

10

Mechaniczny

190
190
<140
0.19
0.19
0.03
0.1
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk

. — M8

@ Ustawianie poziomu sity

Odryglowanie awaryjne
@ Uziemienie

150.9

107.4
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-03-00003-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
IN] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

Fa_L

4'\ My_L

300

Mr_L
c—&

250

Mr ('>
— ‘ Fa
100 ] L ) M;*A i
\\ I My
50 o
o4 ‘ {mm] Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 7
0 10 20 30 40 50 60 70 80 M |_ [Nm] 40 MX [Nm] 7
O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4 v
Fa_L[N] 500 My[Nm] 55
Fa [N] 200

Nr katalogowy

Konstrukcja MRK zgodna z norma ISO/TS 15066
Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Formularz HRC

Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Whbudowana funkcja kontroli pozycji

Skok na szczeke [mm]

Zabezpieczenie sity chwytania

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytania zgodnie z norma ISO/TS 15066 [N]
Czas zamykania [s]

Czas otwierania [s]

Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Napigcie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]

» Dane techniczne
LWR50L-03-00003-A

Tak

I/O
5..+50
IP40
0.76

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F-xx-01/02
wspotpracowac
wewnetrzne
elektryczne
cyfrowe

10
Mechaniczny
190

190

<140

0.19

0.19

0.03

0.1
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8
@ Ustawianie poziomu sity
Odryglowanie awaryjne
@ Uziemienie
©
< (eCh
1: PXO)

150.9

107.4
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU
LWR50L-21-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty.
Na wykresie przedstawiono sume arytmetyczna poszczegolnych sit
N] wystepujacych na szczekach chwytaka w zaleznosci od dtugosci szczek i
1400-Ustawionej si ch‘wytu ‘ — - ‘ o100% Mr L Fa_L
6 r
i | —— — | o — c-‘ My_L
A 75% —
1200 = 5% 4-\
1000 * 25%
~ m 10%
800 - M
I~ r ('>
600 o ‘ Fa
. — [~ o
400 e M IK/I
2003 B — Y
| T —— ———¢
. \ i S S - Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 25
0 10 20 30 40 50 60 70 8 90 100
My_L [Nm] 40 Mx[Nm] 25
M TCH Fa_L[N] 500  My[Nm] 25
¢ Fa [N] 500

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-21-00001-A

Sterowanie |O-Link
Temperatura robocza [°C] 5..+50

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 1.2
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Skok blokujacy [mm] 1
Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50F-xx-03/04/05
Wyprowadzenie kabla zewnetrzne

Rodzaj napedu elektryczne

Naped Silnik BLDC
Wbudowana funkcja kontroli zintegrowane
Whbudowana funkcja kontroli za pomocg danych procesowych | Tak

Skok na szczeke, regulowany [mm] 40

Min. sita chwytnia [N] 100

Nominalna sita chwytania [N] 1000

Czas sterowania [s] 0.1

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.3
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm] 100
Predkos¢ pozycjonowania na szczeke maks. [mm/s] | 60

Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Napiecie [V] 24
Pobdr pradu maks. [A] 5

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]| 3
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A

MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

* NJ5-E2SK-01
Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
—— M8
90 @ Mocowanie szczeki chwytajacej
275 Odryglowanie awaryjne
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU
LWR50L-21-00002-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty.
Na wykresie przedstawiono sume arytmetyczna poszczegolnych sit
N] wystepujacych na szczekach chwytaka w zaleznosci od dtugosci szczek i
1400-Ustawionej si ch‘wytu ‘ — - ‘ o100% Mr L Fa_L
6 r
9 - c“ My_L
A 75% —
1200 = 50% 4-\
1000 * 25%
~ m 10%
800 - M
I~ r ('>
600 o ‘ Fa
. — [~ o
400 e M IK/I
2003 B — Y
. \ Y - Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 35
0 10 20 3 40 50 60 70 80 90 100
My_L [Nm] 40 Mx[Nm] 35
M TCH Fa_L[N] 500  My[Nm] 35
¢ Fa [N] 500

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-21-00002-A

Sterowanie |O-Link
Temperatura robocza [°C] 5..+50

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 1.3
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Skok blokujacy [mm] 1
Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50F-xx-03/04/05
Wyprowadzenie kabla zewnetrzne

Rodzaj napedu elektryczne

Naped Silnik BLDC
Wbudowana funkcja kontroli zintegrowane
Whbudowana funkcja kontroli za pomocg danych procesowych | Tak

Skok na szczeke, regulowany [mm] 60

Min. sita chwytnia [N] 100

Nominalna sita chwytania [N] 1000

Czas sterowania [s] 0.1

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.3
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm] 100
Predkos¢ pozycjonowania na szczeke maks. [mm/s] | 60

Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Napiecie [V] 24
Pobdr pradu maks. [A] 5

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]| 3
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE

A

ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU
LWR50L-22-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

MZ&TCH

210

> Wykres sit chwytania

Na wykresie przedstawiono sume arytmetyczna poszczegolnych sit

180

120

90

60

30

0

Nr katalogowy

Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Naped

Wbudowana funkcja kontroli pozycji

Skok na szczeke, regulowany [mm]

Min. sita chwytnia [N]

Nominalna sita chwytania [N]

Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Predkos¢ pozycjonowania na szczeke maks. [mm/s]
Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm]

Napigcie [V]

Pobdr prgdu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]

ustawionej sity chwytu
] I O O [
1 T T — i
e T T—o—1
150_77
A
T
R
| —
— ——
T Il —= =
\ T A
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

N] wystepujacych na szczekach chwytaka w zaleznosci od dtugosci szczek i

0100%
A 75%
&/ 50%
® 25%
m 10%

[mm]

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 25
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 25
Fa_L [N] 500 My [Nm] 25
Fa [N] 500

» Dane techniczne

LWR50L-22-00001-A

|O-Link
5..+50

P40
1.2

zintegrowane

1
0.05
0.05
50

0
1.0

LWR50F-xx-03/04/05
zewnetrzne
elektryczne
Silnik BLDC

tak
40
10
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

* NJ5-E2SK-01
Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
—— M8
90 @ Mocowanie szczeki chwytajacej
75 Odryglowanie awaryjne
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU
LWR50L-22-00002-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty
Przedstawia sity statyczne i momenty.
Na wykresie przedstawiono sume arytmetyczna poszczegolnych sit
N] wystepujacych na szczekach chwytaka w zaleznosci od dtugosci szczek i
50 e L Mr_L Fat
6 r
100 I A 75% T ey W
e [ o— & 50%
1504 ® 25%
- —— = 10%
120 //"‘/ M
A r (“
% Fa
- \
o0d M IK/I
y
30 — ——
. \ A - 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

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-22-00002-A

Sterowanie |O-Link
Temperatura robocza [°C] 5..+50

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 1.3
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Skok blokujacy [mm] 1
Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50F-xx-03/04/05
Wyprowadzenie kabla zewnetrzne

Rodzaj napedu elektryczne

Naped Silnik BLDC
Whbudowana funkcja kontroli pozycji tak

Skok na szczeke, regulowany [mm] 60

Min. sita chwytnia [N] 10

Nominalna sita chwytania [N] 180

Czas sterowania [s] 0.1

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.3
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm] 100
Predkos¢ pozycjonowania na szczeke maks. [mm/s] | 120

Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Napiecie [V] 24
Pobdr prgdu maks. [A] 2

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm] | O

284 www.zimmer-group.com P Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

@ Mocowanie szczeki chwytajacej
P75 Uziemienie

43

1.9

62

4xp5n7 @ !
6xM3x5 @ ~ 4 - - J} -®-—-—- 5
=i

<—>60 70
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-23-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
N] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

Fa_L

4'\ My_L

150

Mr_L
c—&

120

I/

90

\
\\\ Mr (“
60 — ‘ Fa
M\ Vel

\3 ]

T X

30 T My
0 T [mm]

Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 25

0 10 20 30 40 50 60 70 M |_ [Nm] 40 MX [Nm] 2 5
O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4 v .
Fa_L[N] 500  My[Nm] 2

Fa [N] 140

Nr katalogowy

Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Mozliwos¢ pozycjonowania

Whbudowana funkcja kontroli pozycji
Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Skok na szczeke [mm]

Zabezpieczenie sity chwytania

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N]
Czas zamykania [s]

Czas otwierania [s]

Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Napigcie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]
Zgodnosc z LABS

Zgodnos¢ z dyrektywa RoHS

» Dane techniczne
LWR50L-23-00001-A

|O-Link
5..+60
IP40
0.6

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F-xx-03/04/05
Tak

za pomocg danych procesowych
zewnetrzne
elektryczne

6

Mechaniczny

145

145

0.1

0.1

0.03

0.05
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

@ Mocowanie szczeki chwytajacej

@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego

Uziemienie

7.5+002

35
]

=l

85.5

22

18]

113.5
113.5

@2)( 2 H7
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE

LWR50L-23-00002-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
IN] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

300 ‘

250

200

150

\
100 \\ e
T A
I e
50 Q|
0+ ‘ [mm]
0 10 20 30 40 50 60 70 80

O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 7
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 7
Fa_L [N] 500 My [Nm] 5.5
Fa [N] 200

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-23-00002-A

Sterowanie |O-Link
Temperatura robocza [°C] 5...+60
Typ ochrony wg IEC 60529 IP40
Masa [kg] 0.73

Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane

Skok blokujacy [mm] 1
Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05
Sita dokrecania [N] 50
Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50F-xx-03/04/05
Mozliwos¢ pozycjonowania Tak

Whbudowana funkcja kontroli pozycji
Wyprowadzenie kabla zewnetrzne
Rodzaj napedu elektryczne
Skok na szczeke [mm] 10
Zabezpieczenie sity chwytania Mechaniczny
Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N] [ 200

Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N] | 200

za pomocg danych procesowych

Czas zamykania [s] 0.19
Czas otwierania [s] 0.19
Czas sterowania [s] 0.08
Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.1
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm] 80
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Napigcie [V] 24
Pobdr pradu maks. [A] 1
Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]| 0.5
Zgodnosc z LABS Tak
Zgodnos¢ z dyrektywa RoHS Tak
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

@ Mocowanie szczeki chwytajacej

@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego

Uziemienie

1040.02
4.5
I

11£002

99.5

26

@ 4xP 7h7
@ axM4

@ 2x@ 3H7
127.5
106
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-23-00003-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
IN] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

400 I Mr L Fa_L
r_|
35031\ < ‘\ My_L
300]}\
250
T~ T~
200] [R— Mr c-s
150?\ I \\\EL ‘ Fa
— -
100] [—— = Mx Vol
50 I B e D My
0 l - Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 13
0 10 20 80 40 50 60 70 80 90 100 My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 13
O=Poziom1 O=Poziom?2 A=Poziom3 [O=Poziom 4 V-
Fa L[N] 500  My[Nm] 10
Fa [N] 325

Nr katalogowy

Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Mozliwos¢ pozycjonowania

Whbudowana funkcja kontroli pozycji
Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Skok na szczeke [mm]

Zabezpieczenie sity chwytania

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N]
Czas zamykania [s]

Czas otwierania [s]

Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Napigcie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]
Zgodnosc z LABS

Zgodnos¢ z dyrektywa RoHS

» Dane techniczne
LWR50L-23-00003-A

|O-Link
5..+60
IP40
0.98

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F-xx-03/04/05
Tak

za pomocg danych procesowych
zewnetrzne
elektryczne

13

Mechaniczny

360

360

0.23

0.23

0.055

0.15

100

0.02

0.5
Tak
Tak
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8
@ Mocowanie szczeki chwytajacej
@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego
Uziemienie
65

[aV)

o 40

%_ 14

9\
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14:0.02
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@ 4xM
I
@oamnl L
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g
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-23-00004-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

MZ&TCH

N]
600

Nr katalogowy

Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Mozliwos¢ pozycjonowania

Whbudowana funkcja kontroli pozycji
Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Skok na szczeke [mm]

Zabezpieczenie sity chwytania

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N]
Czas zamykania [s]

Czas otwierania [s]

Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Napigcie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]
Zgodnosc z LABS

Zgodnos¢ z dyrektywa RoHS

> Wykres sit chwytania

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

\

40 60 80 100 120

O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4

T

[mm]

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 28
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 28
Fa_L [N] 500 My [Nm] 20
Fa [N] 450

» Dane techniczne

LWR50L-23-00004-A

|O-Link
5..+60

P40
1.4

zintegrowane

1
0.05
0.05
50

0
1.0

LWR50F-xx-03/04/05

Tak

za pomocg danych procesowych

zewn

etrzne

elektryczne

16

Mechaniczny

500
500
0.30
0.30

0.055

21
120
0.02

0.5
Tak
Tak
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8
@ Mocowanie szczeki chwytajacej
@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego
Uziemienie
© ~

16+0.02

139.5

110

140

@ 4x% 9nh7
@ 4xM5
i

@ 2xP 4H7

169.5
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-23-00005-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

MZ&TCH

IN]
150

120

90

60

30

0

Nr katalogowy

Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Whbudowana funkcja kontroli pozycji
Wyprowadzenie kabla

Rodzaj napedu

Skok na szczeke [mm]

Zabezpieczenie sity chwytania

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N]
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N]
Czas zamykania [s]

Czas otwierania [s]

Czas sterowania [s]

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg]
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm)]
Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm]

Napiecie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]

> Wykres sit chwytania

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

I/

\
I

|

0 10 20 30 40 50 60 70

O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4

[mm]

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 2.5
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 2.5
Fa_L [N] 500 My [Nm] 2
Fa [N] 140

» Dane techniczne

/O

LWR50L-23-00005-A

5..+60

P40
0.6

zintegrowane

1
0.05
0.05
50

0
1.0

LWR50F-xx-01/02
analogowo 0 ... 10V

zewn

etrzne

elektryczne

6

Mechaniczny

145
145
0.1
0.1
0.03
0.05
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

@ Mocowanie szczeki chwytajacej

@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego

Uziemienie

7.54002

F
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE

LWR50L-23-00006-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
IN] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

300

250

200

150

\
100 \\ e
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I e
50 Q|
0+ ‘ [mm]
0 10 20 30 40 50 60 70 80

O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 7
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 7
Fa_L [N] 500 My [Nm] 5.5
Fa [N] 200

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-23-00006-A

Sterowanie I/O
Temperatura robocza [°C] 5...+60
Typ ochrony wg IEC 60529 IP40
Masa [kg] 0.72

Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Skok blokujacy [mm] 1

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05
Sita dokrecania [N] 50
Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50Fxx-01/02
Whbudowana funkcja kontroli pozycji analogowo 0 ... 10V
Wyprowadzenie kabla zewnetrzne

Rodzaj napedu elektryczne

Skok na szczeke [mm] 10
Zabezpieczenie sity chwytania Mechaniczny

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N] | 200
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N] | 200
Czas zamykania [s] 0.19
Czas otwierania [s] 0.19
Czas sterowania [s] 0.03

Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.1

Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm] 80
Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Napiecie [V] 24
Pobdr pradu maks. [A] 1

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]| 0.5
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8
@ Mocowanie szczeki chwytajacej
@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego
Uziemienie
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE

LWR50L-23-00007-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
IN] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

200 —
—]

— "

100 R
— —0

50
0 T [mm]
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L
Mr_L

K

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 13
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 13
Fa_L [N] 500 My [Nm] 10
Fa [N] 325

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-23-00007-A

Sterowanie I/O
Temperatura robocza [°C] 5...+60

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 0.97
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Skok blokujacy [mm] 1
Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50Fxx-01/02
Whbudowana funkcja kontroli pozycji analogowo 0 ... 10V
Wyprowadzenie kabla zewnetrzne

Rodzaj napedu elektryczne

Skok na szczeke [mm] 13

Zabezpieczenie sity chwytania Mechaniczny

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N] | 360
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N] | 360

Czas zamykania [s] 0.23
Czas otwierania [s] 0.23
Czas sterowania [s] 0.055
Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.15
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm] 100
Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Napiecie [V] 24
Pobdr pradu maks. [A] 2

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]| 0.5
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8
@ Mocowanie szczeki chwytajacej
@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego
Uziemienie
i 12
o 3
2
<
0 ; -
@
- 0 |
8 I
\
I
|

@ 4xPD7 h7
@4XM4

I

\

I

\

121.5

@ oxB 4 H7
146.5
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CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE
LWR50L-23-00008-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Przedstawia sume arytmetyczng wystepujacych na szczekach chwytaka
IN] pojedynczych sit w zaleznosci od dtugosci szczek.

600

Fa_L
Mr_L

K

s

Mr ('>
\\\_EL ‘ Fa
200 — 7 M\ L
I
100  ——o0 My
0 | - Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 28
40 60 80 100 120 My L [Nm] 40 Mx [Nm] o8
O=Poziom 1 O=Poziom2 A=Poziom3 [=Poziom 4 V-
Fa_L [N] 500 My [Nm] 20
Fa [N] 450

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-23-00008-A

Sterowanie I/O
Temperatura robocza [°C] 5...+60

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 1.4
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane
Skok blokujacy [mm] 1
Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50Fxx-01/02
Whbudowana funkcja kontroli pozycji analogowo 0 ... 10V
Wyprowadzenie kabla zewnetrzne

Rodzaj napedu elektryczne

Skok na szczeke [mm] 16

Zabezpieczenie sity chwytania Mechaniczny

Sita chwytajaca przy zamykaniu (regulowana) maks. [N] | 500
Sita chwytajaca przy otwieraniu (regulowana) maks. [N] | 500

Czas zamykania [s] 0.30
Czas otwierania [s] 0.30
Czas sterowania [s] 0.055
Masa wiasna zamontowanej szczeki chwytnej maks. [kg] | 0.21
Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm)] 120
Dokfadnos$¢ powtarzania +/- [mm] 0.02
Napiecie [V] 24
Pobdr pradu maks. [A] 2

Minimalna droga przy uruchamianiu na szczeke [mm]| 0.5
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8
@ Mocowanie szczeki chwytajacej
@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego
% 15
f ~
©

1640.02

139.5
110

il
]

@ 4xP 9 h7
@ 4xM5

140

@ 2xP 4 HT.
169.5
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MATCH - CHWYTAKI
LWR50L-24-00001/2/3/4/5/6-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Przedstawia sume arytmetyczna wystepujacych na szczekach chwytaka

NI pojedynczych sit w zaleznosci od diugosci szczek. Fa L
1000 T T T T Mr_L r_. - My_L
800 ™ 4-\ -
~ ¢
600 To— v o
Mr ('>
s A ‘0\<)\°‘~° ‘ Fa
——A——A AN
200“‘\0~~4 " A Mx IM y
T T —e
o ! I | | | -~ Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 43
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90
N os g My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 70
A NC/NO ©SC/sO &S Fa_l_ [N] 500 My [Nm] 46
Fa [N] 1250

Nr katalogowy

Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii
Rodzaj napedu

Skok na szczeke [mm]

Sita chwytajaca przy zamykaniu [N]

Sita chwytajaca przy otwieraniu [N]
Zabezpieczona sprezyng sita chwytania min.
[N]

Liczba cykli maks.

Masa wtasna zamontowanej szczeki chwytnej
maks. [kg]

Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cisnienie robocze [bar]
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?3]
Zintegrowana technika zaworowa
Whbudowana funkcja kontroli

Wbudowana funkgcja kontroli za pomoca
danych procesowych

Napiecie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

» Dane techniczne

10-Link
+5...+50
IP40

1.4

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

10-Link
+5..+50
IP40

1.4

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

|O-Link
+5...+50
IP40

1.4

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

|O-Link
+5...+50
IP40

1.4

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50L-24-00001-A  LWR50L-24-00002-A LWR50L-24-00003-A LWR50L-24-00004-A LWR50L-24-00005-A LWR50L-24-00006-A

|O-Link
+5...+50
IP40

1.4

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

|O-Link
+5..+50
IP40

1.4

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

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

pneumatyczne

6
330
360

360
0.4

100

0.01

3..8

6

11

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

6

455

125
250
0.4

90

0.01

4.7

6

24

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

6

485
125
250
0.4

90

0.01

4.7

6

24

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10
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inteligentny
system pneu-
matyczny

3

740

800

360
0.4

90

0.01

3..8

6

1

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

3

1020

280
250
0.4

85

0.01

4.7

6

24

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

3

1080
280
250
0.4

85

0.01

4.7

6

24

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10



» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

% @ PRZYLACZA/POZOSTALE

ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk

. — M8

NC/NO/SC/ SO

ax @ ent @
4x M4x6 @

2.5

2.5

43
14.2

@ Mocowanie szczeki chwytajacej

@ Odpowietrzanie (R+S: przy zanieczyszczonym
otoczeniu wymieni¢ filtr przez waz powietrza
odlotowego i umiescié wyjscie powietrza
odlotowego w czystym otoczeniu)
Mozliwos¢ mocowania nadbuddw stosownie do
potrzeb klienta
Uziemienie

@ Wskaznik stanu

119.5

89.5

1.5

+0.02 @2.5H7

22

134002

1. 11213<—>6
1 24.5 41516 <—>3
N/S @
@ |
o sliig—
©
=~
0
1)
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MATCH - CHWYTAKI
LWR50L-25-00001/2/3/4/5/6-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

> Wykres sit chwytania » Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Przedstawia sume arytmetyczna wystepujacych na szczekach chwytaka

NI pojedynczych sit w zaleznosci od diugosci szczek. Fa L
23003 ' i I T Mr L 4:\ My L
1840 ~<
~ P~ e
1380 ™ ~—o_ T
= > Mr
 amc bEBn =S < -
— —A
— — = Mx V'ad
460 — — My
0 L I I - | y (mm] Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 43
0 10 20 30 40 5 60 70 80 90 100
N os il N My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 70
A NC/NO ©SC/sO &S Fa_l_ [N] 500 My [Nm] 46
Fa [N] 1250

Nr katalogowy

Sterowanie

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529
Masa [kg]

Przeniesienie energii elektryczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos¢ powtarzania w X, Y [mm]
Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii
Rodzaj napedu

Skok na szczeke [mm]

Sita chwytajaca przy zamykaniu [N]

Sita chwytajaca przy otwieraniu [N]
Zabezpieczona sprezyng sita chwytania min.
[N]

Liczba cykli maks.

Masa wtasna zamontowanej szczeki chwytnej
maks. [kg]

Maks. dtugos¢ szczek chwytajacych [mm]
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm]

Cisnienie robocze [bar]

Nominalne cisnienie robocze [bar]
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?3]
Zintegrowana technika zaworowa
Whbudowana funkcja kontroli

Wbudowana funkgcja kontroli za pomoca
danych procesowych

Napiecie [V]

Pobdr pradu maks. [A]

» Dane techniczne

10-Link
+5...+50
IP40

1.7

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

10-Link
+5..+50
IP40

1.8

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

|O-Link
+5...+50
IP40

1.8

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

|O-Link
+5...+50
IP40

1.7

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50L-25-00001-A  LWR50L-25-00002-A LWR50L-25-00003-A LWR50L-25-00004-A LWR50L-25-00005-A LWR50L-25-00006-A

|O-Link
+5...+50
IP40

1.8

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

|O-Link
+5..+50
IP40

1.8

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

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

inteligentny
system pneu-
matyczny

6

740

800

330
0.4

100

0.01

3..8

6

22

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

6

1020

280
230
0.4

90

0.01

4.7

6

43

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

6

1080
280
230
0.4

90

0.01

4.7

6

43

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10
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inteligentny
system pneu-
matyczny

3

1620

1750

330
0.4

90

0.01

3..8

6

22

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

3

2240

620
230
0.4

85

0.01

4.7

6

43

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10

inteligentny
system pneu-
matyczny

3

2370
620
230
0.4

85

0.01

4.7

6

43

Tak
zintegrowane

Tak

24
0.10



» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

% @ PRZYLACZA/POZOSTALE

ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

NJ5-E2SK-01
—-—_ Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- T — M8
NC/NO/SC/SO @ Mocowanie szczeki chwytajacej
@ Odpowietrzanie (R+S: przy zanieczyszczonym
otoczeniu wymieni¢ filtr przez waz powietrza
odlotowego i umiescié wyjscie powietrza
75 odlotowego w czystym otoczeniu)
24,24 39 Mozliwos¢ mocowania nadbudéw stosownie do
245 potrzeb klienta
Uziemienie
@ Wskaznik stanu
3 Y
© (@) 6x B 6h7 @

e\
|
ke
14.2‘
43
2.5

6% M4x6 @

\
|
%

122.5
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11
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CHWYTAK MAGNETYCZNY
LWR50L-26-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

MZ&TCH

Nr katalogowy

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

Przeniesienie energii pneumatyczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Sita przyczepnosci maks. [N]
Cisnienie robocze min. [bar]
Cisnienie robocze maks. [bar]
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Dane techniczne
LWR50L-26-00001-A

5..+80
IP40
0.44

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F
27

3

8

3.5



» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

@ Zasilanie w energie

@ Filtr

@ Uziemienie

—o4(2)

43
@
G

|

@ I

2N N7

NNZBRN

7.1

24

<
w
&
20.7
<
w

51.7
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@ |
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CHWYTAK MAGNETYCZNY
LWR50L-26-00002-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

Nr katalogowy

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

Przeniesienie energii pneumatyczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Sita przyczepnosci maks. [N]
Cisnienie robocze min. [bar]
Cisnienie robocze maks. [bar]
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Dane techniczne
LWR50L-26-00002-A

5..+80
P40
0.6

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F
65

3

8

9



» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

@ Zasilanie w energie

@ Filtr

@ Uziemienie

75

/*¢4@

7.1

e
i

7N\
NZAR\

41.5

M3x3

i
-
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CHWYTAK MAGNETYCZNY
LWR50L-26-00003-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

Nr katalogowy

Temperatura robocza [°C]
Typ ochrony wg IEC 60529

Masa [kg]

Przeniesienie energii pneumatyczne

Skok blokujacy [mm]

Dokfadnos$¢ powtarzania w X, Y [mm]
Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm]

Sita dokrecania [N]

Sita rozdzielajaca [N]

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm]

Pasuje do serii

Sita przyczepnosci maks. [N]
Cisnienie robocze min. [bar]
Cisnienie robocze maks. [bar]
Pojemnos¢ cylindra na cykl [cm?]

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Dane techniczne
LWR50L-26-00003-A

5..+80
P40
1.4

zintegrowane
1

0.05

0.05

50

0

1.0

LWR50F
220



» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

— NJ5-E2SK-01
| Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

@ Zasilanie w energie

@ Filtr
@ Zaslepka lub zabezpieczenie transportowe
Uziemienie

78

43

24

50.2
58.5

775

2><M57 ‘

e O oSy O

o
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CHWYTAK IGLOWY
LWR50L-27-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L
Mr_L

Ky

Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-27-00001-A

Temperatura robocza [°C] 5..+80

Typ ochrony wg IEC 60529 IP30

Masa [kg] 0.69
Dane specyficzne dia zmieniarki narzedzi |
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane

Skok blokujacy [mm] 1

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50F
Skok igty regulowany min. [mm] 0
Skok igty regulowany maks. [mm] 1.5
Liczba igiet [kawatek] 20
Srednica igiet [mm] 0.7
Czas wsuniecia/czas wysuniecia [s] 0.03
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm)] 0.05
Cisnienie robocze min. [bar] 4
Cisnienie robocze maks. [bar] 8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
Pojemnosc¢ cylindra na cykl [cm?] 1
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

PRZYLACZA/POZOSTALE
o ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

- NJ5-E2SK-01

Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- — M8

P75 @Zasilanie w energie

@ Powietrze przedmuchowe

@ Pierécien nastawczy
Uziemienie

43
©
(0000000
0000000
@
[vs)
——

24

@40

30.5

80
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CHWYTAK MONTAZOWY O-RINGOW Z ZEWNATRZ
LWR50L-28-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Sity i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

Fa_L
Mr_L

Ky

Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Dane techniczne

Nr katalogowy LWR50L-28-00001-A

Temperatura robocza [°C] 5..+80

Typ ochrony wg IEC 60529 IP30

Masa [kg] 0.99
Dane specyficzne dia zmieniarki narzedzi |
Przeniesienie energii elektryczne zintegrowane

Skok blokujacy [mm] 1

Doktadnos¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05

Dokfadnos$¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Pasuje do serii LWR50F
Skok rozwarcia na szczeke ustawiany min. [mm] | 3
Skok rozwarcia na szczeke ustawiany maks. [mm] | 6

Skok zgarniajacy [mm] 5)
Sita rozwierajaca [N] 300
Zalecana srednica O-ringu min. [mm] 4
Zalecana s$rednica O-ringu maks. [mm] 60
Liczba szczek chwytajacych [Liczba] 6
Czas zamykania [s] 0.05
Czas otwierania [s] 0.05
Doktadnos¢ powtarzania +/- [mm)] 0.05
Cisnienie robocze min. [bar] 4
Cisnienie robocze maks. [bar] 8
Nominalne cignienie robocze [bar] 6
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» ZALECANE WYPOSAZENIE DODATKOWE

ELEMENTY CHWYTAJACE PRZYLACZA/POZOSTALE

UB65-3
Zestaw szczek zgarniajacych aluminium ALWR1-50-A
6 [kawatek] MATCH - Stanowisko odktadania

UB65-4
L Zestaw szczek zaciskowych stal
l 6 [kawatek]

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

NJ5-E2SK-01
* / Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
- " — M8
@ Zasilanie w energie
375 @ Mocowanie szczeki chwytajacej
@ Wopust sprawdzajacy czujnika pola
magnetycznego
@ Mocowanie elementu zaciskowego
X —2x @ 4@ @ Pierécien nastawczy
12x @ 4h7 @ @ ® B @ Blokada pierécienia nastawczego
5, Uziemienie

18x M3x5.5 < S APy
o s (3) ol &,

70.6
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MATCH - KOLNIERZ KATOWY
SERIA LWR

> ZALETY PRODUKTU

» Standaryzacja

Kotnierz katowy zoptymalizowany do systemu End-of-
-Arm MATCH. Szybka wymiana w kilka sekund, pasuje
do wszystkich robotdw.

» Prosta integracja

Bezposrednia, prosta integracja chwytakow 10-Link serii
GEP2000, GEP5000, GEH6000IL i GPD5000IL.
» Kontur zmniejszajacy kolizyjnos¢

Bezposrednia integracja sprezonego powietrza i stero-
wania |O-Link. Opcjonalnie z dyszg przedmuchowag i
koricowka do programowania.

» PRODUKT DOPASOWANY DO KONKRETNEGO ZASTOSOWANIA

> Nasze produkty lubig wyzwania!
Ekstremalne warunki, w kazdym zakatku swiata — nasze sprawdzone w praktyce
komponenty i systemy daja nieograniczone mozliwosci.
Znajdz odpowiedni produkt do konkretnego zastosowania:
Www.zimmer-group.com
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» KROK 1: MODUL ROBOTA

Nr katalogowy
Pasuje do typ robota

*Pobor pradu maks. 2 A

LWR50F-13-04-A

ABB CRB 15000 GoFa*

LWR50F-00-06-A
ISOTK50**

**Potgczenie mechaniczne kompatybilne z wszystkimi robotami z kotnierzem ISO PCD 50 mm. Podtaczenie elektryczne poprzez standardowe gniazdo 10-Link M12-5.

» KROK 2: KOLNIERZ KATOWY

Nr katalogowy
Pasuje do serii

LWR50L-29-00001-A

LWR50F-xx-06

» KROK 3: PLYTA ADAPTERA

Nr katalogowy
Pasuje do chwytakow

> KROK 4: AKCESORIA

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

Nr katalogowy
Budowa

DUWFRO1

Dysza przedmuchowa

SPWFRO1

Koricéwka do programowania

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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MATCH - KOLNIERZ KATOWY
LWR50L-29-00001-A

» SPECYFIKACJE PRODUKTOWE

» Sily i momenty

Przedstawia sity statyczne i momenty.

> Mr_L
!
Fa_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

PRZYLACZA/POZOSTALE

(AT
=Emw

LWR50F-13-04-A
MATCH - Modut robota

APRTK50-52
Ptytka posredniczaca

LWR50F-00-06-A
MATCH - Modut robota

APRTK50-53
Ptytka posredniczaca

PRZYLACZA/POZOSTALE

WVM5
Ztacze skrecane katowo-wychylne

APRTK50-51
Plytka posredniczaca

DUWFRO1
Dysza przedmuchowa

SPWFRO1
Koncéwka do programowania

ALWR1-50-A
MATCH - Stanowisko odktadania

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Kotnierz katowy u

APRTK50-50
Ptytka posredniczaca

» ZALECANE WYPOSAZENIE ZESTAWU DO STANOWISKO ODKLADANIA

— NJ5-E2SK-01
| Indukeyjny czujnik zblizeniowy, przewdd 0,3 m — wtyk
" - — M8
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Nr katalogowy

Pasuje do serii

Przeniesienie energii pneumatyczne
Przeniesienie energii elektryczne
Skok blokujacy [mm]

» Dane techniczne
LWR50L-29-00001-A
LWR50F-xx-06
zintegrowane
zintegrowane

1

D75
85

Doktadnosc¢ powtarzania w X, Y [mm] 0.05

Doktadnos¢ powtarzania w Z [mm] 0.05

Sita dokrecania [N] 50

Sita rozdzielajaca [N] 0

Przenoszenie osi przy taczeniu maks. w X, Y [mm] | 1.0

Temperatura robocza [°C] 5..+50

Typ ochrony wg IEC 60529 IP40

Masa [kg] 1.2

r i @ Zasilanie w energie
! @ Zintegrowany przepust powietrza
0 OO O } ®O 0 Mocowanie ptytki posredniej
\ ) gwint do akcesoriow
) 0 ! 0
e} @ N
N2 0
0 ! 0
0 |

|
\
|
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KOLNIERZ KATOWY
PRZEGLAD SERII

10 | KOENIERZ KATOWY 320-323
9 Seria WFR 322
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Kotnierz katowy / Seria WFR

322

KOLNIERZ KATOWY
SERIA WFR

Elastyczne potaczenie z robotem
Ptyty adaptera sg produkowane zgodnie z normg EN ISO 9409-1 i dlatego pasujg
do wiekszosci typow robotéw réznych producentéw.

Krok 1: Wybierz plyte adaptera
Woystarczy okresli¢ srednice kota podziatowego kotnierza robota, aby otrzymac
odpowiednig ptyte adaptera.

Ponad 50 réznych wariantéw

Ptyte adaptera i kotnierz katowy mozna taczy¢ z 13 réznymi chwytakami, co daje
ponad 50 réznych wariantow. Wybierz odpowiedni chwytak z naszego gtdwnego
katalogu. Mozna tam znalez¢ szeroki wybor konstrukceji, z zabezpieczeniem przed
sita nacisku lub bez, o réznych klasach ochrony lub odpornych na temperature.

Krok 2: Wybierz kotnierz katowy
Wybierz chwytak, co spowoduje utworzenie kotnierza pod katem prostym.

Rozszerzenie funkcjonalnosci kotnierza katowego

Ostona blaszana, dysza przedmuchowa albo ostrze programujace — nasz
obszerny repertuar wyposazenia dodatkowego pozwoli szybko i indywidualnie
dodac nowe funkcje.

3. Krok: Wyboér wyposazenia dodatkowego
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» KROK 1: PLYTA ADAPTERA

Nr katalogowy

» Dane techniczne

APRO1 APRO2 APRO3 APRO5

| Kotnierz montazowy wg EN 1SO 9409-1 | TK 40 TK 50 TK 100 TK 31,5

» KROK 2: KOLNIERZ KATOWY

» Dane techniczne

Nr katalogowy WFRO03 WFR04
GPP5004 / GPP5006 / GPP5008 / GPP5010 /

. ) GEP5008 / GPD5008 /

Pasuje do rozmiar GEP5006 / GPD5004 /

GPD5006 / GED5006 GPD5010 / GED5008 /
GPW5008
» KROK 3: AKCESORIA

» Dane techniczne

Nr katalogowy ABWFRO1 ABWFRO02

Budowa ostona blaszana ostona blaszana

Pasuje do WFRO03 WFRO04

Nr katalogowy DUWFRO1

Budowa Dysza przedmuchowa

Pasuje do WFRO03 / WFR04

Nr katalogowy SPWFRO1

Budowa Kongowka do programo-
wania

Pasuje do WFRO03 / WFR04

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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UWAGI DOTYCZACE UZYTKOWANIA
INFORMACJE OGOLNE

Tres¢ niniejszego katalogu ma charakter wytgcznie informacyjny i nie stanowi oferty handlowej w rozumieniu przepisow praw-
nych. Miarodajne dla zawarcia umowy jest pisemne potwierdzenie zamdéwienia przez firme Zimmer GmbH, wydawane wytacz-
nie zgodnie z Ogolnymi Warunkami Sprzedazy i Dostawy firmy Zimmer GmbH w aktualnym brzmieniu. Mozna je znalez¢ w
internecie na stroniewww.zimmer-group.com.

Wszystkie produkty zawarte w niniejszym katalogu sa przeznaczone do odpowiednich zastosowan, np. do automatyzaciji
maszyn. Podczas stosowania i montazu nalezy przestrzega¢ uznanych zasad bezpieczenstwa pracy.

Ponadto obowigzujg odnosne przepisy prawa, przepisy TUV, odpowiedniego branzowego towarzystwa ubezpieczeniowego i
VDE.

Uzytkownik ma obowiagzek przestrzega¢ podanych w niniejszym katalogu danych technicznych. Uzytkownik nie moze prze-
kracza¢ podanych danych minimalnych i maksymalnych. W razie braku takich danych nie nalezy zaktada¢, ze nie obowiazujg
wartosci maksymalne i minimalne lub ograniczenia dotyczace szczegdlnych zastosowan. Kazde niestandardowe zastosowa-
nie nalezy skonsultowac.

Cena nie obejmuje kosztéw utylizacji, co nalezy uwzgledni¢ w przypadku zwrotu i utylizacji przez Zimmer GmbH.

DANE TECHNICZNE | ILUSTRACJE
Dane techniczne oraz ilustracje zostaty przygotowane starannie i zgodnie z najlepsza wiedza. Nie gwarantujemy aktualnosci,
prawidtowosci i kompletnosci danych.

Dane i informacje zawarte w ogdinych opisach produktéw, katalogach firmy Zimmer GmbH, broszurach i cennikach w kazdej
postaci, takie jak zdjecia, rysunki, opisy, wymiary, wagi, materiaty, parametry techniczne i inne, oraz opisane produkty i ustugi
moga zosta¢ w kazdej chwili zmienione lub zaktualizowane bez koniecznosci wczesniejszego powiadomienia. Sg wigzace
tylko w takim zakresie, w jakim odnosi sie do nich wyraznie umowa lub potwierdzenie zamdwienia. Niewielkie odchylenia od
danych opisujacych produkt sg uwazane za dozwolone i nie naruszajg realizacji umow, o ile sg do przyjecia przez Klienta.

REKOJMIA

Produkty Zimmer Group podlegajg ustawie w sprawie odpowiedzialnosci za produkt. Niniejszy katalog nie zawiera jakich-
kolwiek gwarancji, zapewnien dotyczacych wtasciwosci ani uzgodnien w sprawie wtasciwosci przedstawionych produktow,
w sposob wyrazny ani dorozumiany, ani w zakresie dostepnosci produktow. Tresci reklam dotyczace cech jakosciowych,
wiasciwosci i zastosowan produktow nie sg wigzace prawnie.

W zakresie dopuszczalnym przez prawo odpowiedzialnosc¢ firmy Zimmer GmbH za szkody bezposrednie i posrednie, szko-
dy nastepcze, roszczenia jakiegokolwiek rodzaju i na podstawie jakiegokolwiek tytutu prawnego, powstate w wyniku uzycia
zawartych w niniejszym katalogu informaciji, jest wykluczona.

ZNAKI TOWAROWE, PRAWA AUTORSKIE | POWIELANIE

Przedstawienie w katalogu praw wtasnosci przemystowej, takich jak znaki firmowe, logotypy, zarejestrowane znaki towarowe
lub patenty, nie oznacza udzielenia licencji lub praw do ich wykorzystania. Bez wyraznej pisemnej zgody firmy Zimmer GmbH
ich wykorzystanie jest niedozwolone. Cata tres¢ niniejszego katalogu jest wtasnoscia intelektualng firmy Zimmer GmbH.

W rozumieniu prawa autorskiego kazde niezgodne z prawem wykorzystanie wtasnosci intelektualnej, takze we fragmentach,
jest zakazane. Przedruk, powielanie i ttumaczenie (takze we fragmentach) sa dozwolone wytacznie po uzyskaniu uprzedniej
pisemnej zgody firmy Zimmer GmbH.

NORMY

Zimmer Group posiada wdrozony system zarzgdzania jakoscig zgodnie z norma ISO 9001:2008. Zimmer Group posiada
wdrozony system zarzadzania srodowiskiem zgodnie z norma ISO 14001:2004.

324 www.zimmer-group.com



UWAGI DOTYCZACE UZYTKOWANIA
ZASADY SZCZEGOLNE

OSWIADCZENIE O MONTAZU W ROZUMIENIU DYREKTYWY 2006/42/WE W SPRAWIE MASZYN (ZALACZ-
NIK 1l 1 B)

Niniejszym oswiadczamy, ze nasze elementy jako maszyna nieukonczona spetniaja nastepujace podstawowe wymogi dyrekty-
wy maszynowej 2006/42/WE

Nr1.1.2., Nr1.1.3,, 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.

Oswiadczamy takze, ze odpowiednia dokumentacja zostata sporzgdzona zgodnie z Zatgcznikiem VII cze$¢ B niniejszej dyrek-
tywy.

Zobowiazujemy sie do przekazania urzedom nadzoru rynku na uzasadnione zadanie odpowiedniej dokumentacji dla maszyny
nieukonczonej w formie elektronicznej za posrednictwem naszego dziatu dokumentac;ji.

Maszyna nieukonczona moze zosta¢ uruchomiona dopiero po stwierdzeniu, ze maszyna lub instalacja, w ktérag maszyna nie-
ukonczona ma by¢ wmontowana, jest zgodna z wymogami dyrektywy maszynowej 2006/42/WE i wystawiona zostata deklara-
cja zgodnosci WE zgodnie z Zatacznikiem Il A.
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